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1 Vorwort

Fiir die Nutzung des Beispielprogramms muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden.
In diesem Beispiel wird eine Beckhoff CX9020 mit einem Beckhoff 10 Link Master verwendet. Nach den
Hardwareeinstellungen kann das Beispielprojekt implementiert werden. Dazu gehen Sie die nachfolgenden
Schritte durch.

2 Erstellung einer System Konfiguration mit dem System Manager
Sobald die angeschlossene Steuerung in den KonfigMode versetzt wurde, kann nach Geraten gesucht wer-
den.

R Acvanceddripping S S TRRCAT Sy snage el
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen Hilfe
N | MEIEIEYZ -

Bl SYSTEM - Konfiguration

SPS - Kenfiguration

1 Nocken - Kenfiguration

E/A - Kenfiguration

o oy

.5 Zuordn 4 Gerdt Anfiigen...

[E* Gerit Importieren...

Y Gerﬁe Suchen...

infligen Strg+V
BB Einfagen mit Verknipfungen Alt+Strg+V

Hierbei sollten nun die angeschlossenen Gerate gefunden und aufgelistet werden. In unserem Beispiel be-
findet sich der 10 Link Master (Klemme 4 / EL6224) auf dem ersten Modul unter der Klemme 1.

Der 10 Link Master bietet die Funktion, den angeschlossenen Greifer zu identifizieren. Hierfiir muss man in
dem Reiter ,,10 Link” im Meni des 10 Link Masters auf den Button ,,Scan devices” klicken. AnschlieRen 6ff-
net sich ein weiteres Fenster, in welchem aufgelistet wird, an welchem Port welcher Greifer angeschlossen
wurde.

! AdvancedGripping.tsm - TwinCAT System M - 'Laufzei

Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen Hilfe

DS wH| | |04 B [Bleav ¥ 3| &% < ([@2[EQEFHL S0 2

- B SYSTEM - Konfiguration

B 75 - Konfiguration [ Algemein | EhercaT [DC | A 1 | Stertup | CoE - Onine | Diag History | Online | 10-Uink |
BE Nocken - Konfiguration
i : .- General
=88 E/A - Konfiguration __ Portl EENE ]
(= Ef E/A Gerdte --Pnrt?
5—‘5 Gerdt1 (EtherCAT) __ Port3
=4 Gerét 1-Prozessabbild 5 Portd
i == Gerit 1-Prozessabbild-Info Port1:
%T Eingdnge Port2-
‘l Ausgange )
- InfoData Port3: -['atalog
= | Klermmel (EK1200) )
B Klemme 2 (EL2008) Portd:
Klemme 3 (EL3102)
-5 Klemme 4 (EL6224)
B Klemme 5 (ELO011) Import Devicedescription ] [ Scan devices ]
b-#ees Gerat 3 (CX9020-0111-M310)
g8 Zuordnungen
V1107 Beckhoff 6224 @ IO-Link
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Falls nicht der richtige Greifer erkannt wurde oder Sie die Systemkonfiguration ohne angeschlossenen Grei-
fer durchfihren wollen, kann der Greifer auch manuell eingefligt werden. Hierfiir klicken Sie neben dem
gewdinschten Port auf den Button ,,Catalog”.

Nun 6ffnet sich der ,,I0-Link Device catalog”, in welchem die verschiedenen Greifer aufgelistet werden.

i IO-Link Device catalog

- 5td-1/0

[~ BALLUFF

- Zimmer GmbH
- GEDS000IL

- GEP2000IL
[ GEPS000IL

create Device K Abbrechen
QF

Ist der benétigte Greifer nicht in der Auflistung, kann dieser mit einem Klick auf den Button ,Import
Devicedescription eingefiigt werden. Alle I0DD Dateien fiir unsere Greifer kdnnen Sie auf unserer
Homepage herunterladen.

Sobald der gewiinschte Greifer an dem richtigen Port eingefligt wurde, wird der Greifertyp unter dem
konfigurierten Port angezeigt.

B AdvancedGripping £
Datei  Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen  Hilfe

DEsd SE+2efnd Savaddasia e BEAUREL TS
- SYSTEM - Konfiguration
: BA SPS - Kenfiguration
Mocken - Konfiguration
E/A - Konfiguration
=B E/A Gerdte
=== Gerdtl (EtherCAT) - Port3
== Gerdt 1-Prozessabbild - Portd
=f= Gerdt 1-Prozessabbild-Info PorT: Blog
@' Eingange Port2:
§!| Ausgange
; § InfoData Port3: e
- Klemme1 (EK1200)
[j....j] Klemme 2 (EL2008)
[j...'i] Klemme 3 (EL3102)
S0 Klemme 4 (ELG224)

@1 DeviceState Inputs Device

QT DeviceState Inputs

(- T 10-Link Port2

G- @) 10-Link Port2

‘ WeState

% InfoData
- Klemme 5 (EL9011)
o35 Gerat3 (CX9020-0111-M310) V1107 Beckhoffxx6224 @ IO-Link
&5 Zuordnungen

| Allgemein I EtherCAT I DC | Pi {aten I Startup I CoE - Online I Diag Histary I Cnline | 10-Link |

. General General
- Portl

Port2

E-E-E-E

Zimmer GmbH GEHE060IL alog

Portd: alog

Impart Devi i .] [ Scan devices ]

Im Parameterbaum kénnen nun die Ein- bzw. Ausgange des Greifer angezeigt und nach dem Einbinden einer
SPS Konfiguration mit den Variablen des Programms verknipft werden.
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3 PLC Control

BB TwinCAT PLC Control - (Unbenannt)* - [MAIN (PRG-ST)
! Datei Bearbeiten [Plojek! Einflgen Extras Online Fenster Hilfe

‘é‘llﬁgl |@| Ubersetzen Strg+F8
| i::esgbe“e_”e“ MAN  Um die Ansteuerung eines Greifers zu erleichtern, ha-
" E5 EfE\HIgEI"I . . . . . . . .
[E] MAIN PRE) Download-Information lader... ben wir ein Beispielprojekt erstellt. In diesem Beispiel-
Objekt » L projekt wird gezeigt, wie ein Greifer angesteuert wer-
Projektdatenbank g den kann und wie die einzelnen Signale verarbeitet
Optionen... werden missen.
In andere Sprache Obersetzen 3
Dokumentieren... Um die gewliinschten Bausteine in |hrem Anwender-
IE"""’:""E”"' programm verwenden zu kdnnen, missen Sie die diese
mportieren... o . . L ..
Kopieren,. aus unserem Beispielprojekt kopieren. Hierfir missen
Vergleichl@\n... Sie in lhrem Projekt unter dem Menu ,Projekt” den
B — Befehl , Kopieren ...“ auswahlen.
Global suchen... Strg+Alt+5
Global ersetzen...
Instanz 6ffnen...
Avfrifhanm ancnehen

! Projekt kopieren B

Suchen in: I K ZG_ﬁdvanced_Gﬁpping_TCZ_\n’Zj ks Ifi{ ‘

Mame : Anderungsdatum Ty

= ZG_Advanced_Gripping_TC2_V2.0.pro 09.07.2021 15:12 P
Im sich 6ffnenden Fenster missen Sie nun unser
Beispielprojekt auswahlen.

4 | 1 | b

Dateiname: IZG_ﬁd\ranced_Gﬁpping_TCZ_\fZ.ﬂ.pro Offnen

Dateyp: | TwinCAT PLC Control Projekt (pro) x|  Abbrechen

Objekte kopieren ﬁ

In dem Fenster ,Objekte kopieren“ kdnnen

den Programmablauf, um den Greifer richtig

Elg_g:::tr;fne:_ﬁlipping_TE2_\J'2_D_pr0 lil die gewtlinschten Komponenten des Projek-
L abechen| || tos kopiert werden. Der Funktionsbaustein
E! ,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2“ beinhaltet
-3

=

. anzusteuern. Damit der Baustein richtig
B2 Ressourcen arbeiten kann, werden die Datentypen

B33 Globale Varisbien ,ST_Advanced_IN_z“ und
i B ed Gripping % ariablen . .

® T — ,ST_Advanced_OUT_z“ und die Global Vari-

. Globale_Wariablen - . - - . X "
TwinCAT_Configuration [VAR_CONFIG) ablen Datei ,Advanced_Gripping_Variablen

- @ Variablen_Konfiguration [V&R_CONFIG) benétigt. Diese kdnnen Sie nun alle markie-

B8 Alamkonfiguistion ren und mit dem Button ,,OK“ in Ihr beste-
5@ Arbeitsbereich . . .

B Biblotheksverwalter hendes Programm einfligen. Falls Sie ein

- i Steusrungskonfiguration neues leeres Projekt erstellt haben, kénnen

84 Taskkonfiguration Sie auch den Baustein ,MAIN“ in lhr Projekt

kopieren. In diesem Baustein befindet sich
der Programmaufruf flir den Baustein
,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2“.
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B ST Advanced_OUT 2

0ood i'I'YPE ST Advanced_OUT z:

0002|STRUCT

0003 i16_Contralord  WORLD:

0oo4 i8_DewvicedMode : BYTE;

0005 i8_WWorkpieceMo  BYTE:

000E i8_Reserve  BYTE;

0007 id_FositionTolerance : BYTE:

0oog i8_GripForce : BYTE;

0ooy i8_Drivelelacity | BYTE;

0010, i16_BasePosition  WORD;

0a11 iT6_ShiftPosition D \WORD;
02 i16_TeachPaosition : WORD;
013 iT6_‘WorkPosition : WORD;
OT4EMD_STRUCT

0015 EMD_TYPE

b
4

Advanced_IN_z

DOOITvPE ST_Adwvanced_IM_z:
2=TRUCT

0003 i16_StatusWord WORD,

0004 iT6_Diagnose: WORD;

0005 i16_ActualPosition: WORD;

D00BEMD_STRUCT

Doo7END_TvPE

Qroup

Die Definitionen der Datentypen ,,ST_Advanced_OUT_z“ und
,ST_Advanced_IN_z” sind ein genaues Abbild der Input- und Outputva-
riablen des Greifers, die Sie ansteuern mochten. Die Reihenfolge und die
DatengroRe missen identisch zu der Vorgabe aus der Montageanleitung

des Greifers sein.

Falls sich diese dndern sollte, waren die Datenbereiche nichtmehr syn-
chron und der Greifer kdnnte die Daten nicht richtig verarbeiten. Eine
ordnungsgemaRe Ansteuerung des Greifers ware somit nicht mehr mog-

lich.

238 B|@edaRmn &m0

D001[/AP_GLOBAL
% HESSD_U'_CEH | 0002 g_st_Gripper! _OUT AT 220*:5T_Advanced_OUT_z;
D Bibliothek STANDARD.LIE 2.6.9311:0%|| | 0003 g_st_Gripperl _IN AT %1 3T_Advanced_IN_z;
E1-{Z3 Globale Yarisblen | 0004 EMD_WAR
A nced_Gripping Y ariablen | 0005
lobale_*#ariablen | 0006
. Wariablen_Konfiguration [aR_COMF 0007
Alarmnkonfiguration %
""" '}@ Arbeitsbereich m
""" (i B ibliatheksvenwalter [0011]
""" m Logbuch 10012
""" Steuenungskonfiguration 100713
""" T azkkonfiguration 10014
""" @ Traceaufzeichnung 10015
""" Q watch- und R ezepturvenaalter %

In der beiliegenden Variablenta-
belle wird die Variable
8 _st_Gripperl OUT” mit dem
Datentyp ,ST_Advanced OUT z“
und die Variable
»8_st_Gripperl_IN“ mit dem Da-
tentyp ,ST_Advanced_IN_z“ de-
klariert. Diese Variablen muissen
spater an den Baustein angefiigt
werden.
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Fir die einfachere Lesbarkeit des Bausteins wurde dieser in der Programmiersprache FUP eingefiigt.

Gripper_1
ZG_FB_Adwvanced_Gripping_We
g_st_Gripperl_INqInp_st_GripperData_IMN Cut_st_GripperData_0OUT
Inp_cmd_b_StepReset Cut_b_DataTransferRequired—
Inp_cmd_b_botorOn Out_kb_DataTransferErrar—
Inp_cmd_b_totorOFF Cut_b_MotionError—
Inp_cmd_b_StartHaoming Cut_b_StepBusy—
Inp_cmd_b_DataTransfer Cut_b_StepDone—
Inp_cmd_h_WriteFDU Out_b_HomingFositionOkf—
Inp_cmd_kb_ResetDirectionFlag Cut_b_hotarQMF—
Inp_cmd_kb_howeToBase Out_k_Inkdotion—
Inp_cmd_b_MoweToark Cut_b_MovementComplete—
Inp_emd_b_JogToWork Cut_b_JogBaseictive—
Inp_cmd_b_JogToBase Cut_b_JogWorkbctive—
T#1 bsqlnp_t_MotionTimeout Cut_b_GripperPLCAC ve—
Inp_kb_GEFZ000IL_03 Cut_b_ ControllerErrar—
—Inp_it_DevicetdodeHoming Cut_b_BaseFositiont—

604Inp_i5_Devicetdode Cut_b_TeachFositionf—
Oqlnp_id_MarkpieceMo Cut_b_WorkPosition—
50-Inp_i8_PositionTolerance Cut_b_UndefinedFPositionf—
A-Inp_i8_GripForce Out_b_DataTransferOk—
4-Inp_i8_Drivevelocity Cut_b_ContralWword _100—
7hqInp_i16_BasePosition Cut_b_Contralord_200—
800qlnp_i16_ShiftFosition Ct_kb Errar—
1000-Inp_i16_TeachFosition Cut_i16_Diagnoser—
1200-Inp_i16_WWarkPosition Cut_il6_ActualPosition—

g_st_Gripper1_O UT

Nomenklatur:

Prafix Bedeutung

Inp Eingangsvariable

Out Ausgangsvariable

cmd Befehlseingang

b Binares Signal (BOOL)

i8 Variable in Byte-GréRe (BYTE)
i16 Variable in Wort-GréRRe (WORD)
st Datenstruktur (STRUCT)

t Zeit (TIME)

g Globale Variable

Erstellt: SN 01.08.2021
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4 Verwendung des Funktionsbausteins

Damit der Baustein Zugriff auf die Adressbereiche der 10-Link-Daten hat, missen die Variablen
,Inp_st_GripperData_IN“ und , Out_st_GripperData_OUT"“ mit denen in Punkt 3 angelegten Variablen ver-
bunden werden. Durch Beschreiben der Eingangsvariablen am Baustein kann der Greifer parametriert wer-
den.

Um den Greifer zu verfahren, missen die Positions- und Fahrdaten (ibertragen werden. Als Standardwerte
kdonnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte verwendet werden. Andere Werte kdnnen sich evtl. als
geeigneter erweisen. Bitte beachten Sie dabei die Montage- und Betriebsanleitung. Sie konnen diese Para-
meter wie in diesem Beispiel als Konstanten am Baustein eintragen oder auch Variablen in entsprechender
Lange verwenden, damit die Beschaltung flexibel ist. Bei Nichtbeschaltung sind die Variablen mit den Stan-
dardwerten vorinitialisiert.

Variable Wert
Inp_t_MotionTimeout TH15s
Inp_i8 DeviceMode 60
Inp_i8 WorkpieceNo 0
Inp_i8_PositionTolerance 50
Inp_i8_GripForce 4
Inp_i8_DriveVelocity 4
Inp_i16_BasePosition 75
Inp_i16_ShiftPosition 800
Inp_i16_TeachPositon 1000
Inp_i16_WorkPosition 1200

Die Variable ,Inp_i8 DeviceMode” entspricht dem Fahrprofil des Greifers. Diese Fahrprofile kénnen der
Montage- und Betriebsanleitung des Greifers entnommen werden. In diesem Beispiel wurde der De-
viceMode 60 gewahlt, welcher dem Fahrprofil , Kraftprofil AuRengreifen” entspricht.

Der fertige Baustein sollte nun obiger Abbildung entsprechen. Abschliefend missen die Einstellungen auf
die PLC Ubertragen werden. Dazu gehen Sie die fir Beckhoff notwendigen Schritte durch:

- Ubersetzen
- Einloggen
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5 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhadngig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefuhrt. Weitere Informationen kénnen Sie auch in den Kommentaren im Bausteinkopf finden.

5.1  Schrittkette zuriicksetzen ,Inp_cmd_b_StepReset” (BOOL)

Die Eingangsvariable , Inp_cmd_b_StepReset” setzt die Schrittkette innerhalb dieses Bausteins zuriick. Dies
geschieht unabhangig davon, in welchem Schritt sich der Baustein gerade befindet. Wenn der Baustein den
Fehler ,,Out_b_DataTransferError” oder ,Out_b_MotionError” ausgibt, kann er nur durch diesen Eingang
quittiert werden.

5.2  Motor einschalten ,Inp_cmd_b_MotorON“ (BOOL)

Der Greifer kann sich nur bewegen, wenn der Motor eingeschaltet ist. Der Greifer stellt im ,StatusWord“
seine Zustande dar. Ist der Greifer ausgeschaltet, so ist das Signal ,,Out_b_MotorON“ auf ,,FALSE". Bei einer
positiven Signalflanke wird der Motor eingeschaltet und das Signal ,,Out_b_MotorON“ auf ,, TRUE” gesetzt.
Der Baustein wandelt dieses Signal in den ,DeviceMode” 3 um und sendet dieses an den Greifer. Damit der
Greifer diesen ,DeviceMode” verwendet, muss eine Datenlibertragung mit Handshake durchgefiihrt wer-
den. Nach erfolgreicher Ubernahme der Daten wechselt das Bit ,b_MotorON“ von ,FALSE“ auf ,, TRUE“. Der
Motor ist nun eingeschaltet. Dieser Ablauf macht der Baustein automatisch.

5.3 Motor ausschalten ,Inp_cmd_b_MotorOFF“ (BOOL)

Um den Motor des Greifers auszuschalten, muss am Eingang ,Inp_cmd_b_MotorOFF“ eine positive Signal-
flanke gesetzt werden. Der ,,DeviceMode” wird automatisch auf den Wert 5 gesetzt und eine Datenlibertra-
gung durchgefiihrt. Das Ausschalten des Motors kann zu jeder Zeit (ausgenommen wahrend einer Referenz-
fahrt) erfolgen und ist unabhéngig davon, welchen Befehl der Greifer zuvor erhalten hat.

5.4  Greifer referenzieren ,Inp_cmd_b_StartHoming” (BOOL)

Damit der Greifer immer die richtige Position ausgeben kann, muss er referenziert werden. Das Signal
,0ut_b_HomingPositionOK” zeigt den aktuellen Status der Referenzierung an. Ist dieses Signal auf ,,FALSE",
weild der Greifer nicht, in welcher Position die Greiferbacken stehen und ein prozesssicherer Betrieb ware
somit nicht gewahrleistet. Der Greifer kann mit dem Signal ,Inp_cmd_b_StartHoming” neu referenziert
werden. Es gibt verschiedene Referenzierungs-Modi, die mit dem Eingang , Inp_i8 DeviceModeHoming"“
eingestellt werden kénnen. Bei einer positiven Signalflanke startet der Greifer mit dem eingestellten Refe-
renzierungs-Modus eine neue Referenzfahrt. Eine Referenzfahrt darf nicht im gegriffenen Zustand erfolgen.
Stellen Sie im Vorfeld sicher, dass der Greifer freigangig ist.

5.5 Dateniibertragung mit Handshake ,,Inp_cmd_b_DataTransfer” (BOOL)

Nach jeder Anderung eines Prozessparameters (ausgenommen ,,ControlWord“) oder bei einem Kaltstart des
Greifers miissen die Parameter mit einer Datenlibertragung Gbernommen werden. Wenn die Ausgangsvari-
able ,,Out_b_DataTransferRequired” ,, TRUE” ist, arbeitet der Greifer noch nicht mit den aktuell eingestellten
Parametern. In diesem Fall missen die Prozessparameter mit einer positiven Signalflanke am Eingang
,Inp_cmd_b_DataTransfer” tGbertragen werden. Die Variable , Out_b_DataTransferRequired“ wechselt an-
schlieBend auf ,FALSE“. Dabei wird das , ControlWord” auf Wert 1 gesetzt und auf das Bit 12 des ,Status-
Word“ gewartet. Das Bit 12 wird ,, TRUE”, sobald die Datenlibetragung abgeschlossen ist. AnschlieRend wird
das , ControlWord” wieder auf 0 gesetzt und gewartet, bis das Bit 12 ,FALSE” wird. Diese Prozedur ist ein
Handshake und sollte fir die fehlerfreie Datenlibertragung angewandt werden.

5.6  Werkstiickrezeptur speichern ,Inp_cmd_b_WritePDU“ (BOOL)

Bei einer positiven Signalflanke werden die aktuell gesetzten Prozessparameter am Bausteineingang in die
aktuell eingestellte ,,WorkpieceNo" gespeichert. Dabei wird das ,,ControlWord“ auf Wert 2 gesetzt und auf
das Bit 12 des ,,StatusWord“ gewartet. Diese Prozedur kann bis zu 30 Sekunden dauern. Die Parameter wer-
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den in den internen Rezepturplatzen gespeichert und kdnnen Uber die Angabe der , WorkpieceNo“ wieder
geladen werden. Es kbnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer gespeichert werden.

5.7 Richtungsmerker zuriicksetzen , Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag” (BOOL)

Wenn ein Greifer z.B. in Richtung , WorkPosition”“ gefahren wird, wird im Greifer das Bit 14 des ,Status-
Word“ gesetzt. Dieses Signal bleibt bis zu einer Bewegung in die andere Richtung oder einem Kaltstart des
Greifers bestehen. Wenn ein Greifer z.B. durch Anderung von Positionen mehrmals nacheinander in die
gleiche Richtung gefahren werden soll, dann muss dieses Bit zuerst zurlickgesetzt werden. Dies kann durch
eine positive Signalflanke am Eingang ,Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag” durchgefiihrt werden. Dabei wird
das ,,ControlWord” auf den Wert 4 gesetzt und gewartet bis Bit 13 und Bit 14 des ,,StatusWord“ auf , FALSE”
wechseln. Danach kann eine erneute Bewegung in die gleiche Richtung erfolgen. Ab der Bausteinversion
V1.21 wird diese Prozedur falls notwendig vor der Bewegung des Greifers automatisch durchgefiihrt.

5.8  Fahren auf BasePosition ,Inp_cmd_b_MoveToBase” (BOOL)
Bei einer positiven Signalflanke bewegen sich die Greiferbacken mit dem eingestellten Fahrprofil in Richtung
der eingestellten ,BasePosition”. Dabei wird das ,,ControlWord“ auf den Wert 256 gesetzt.

5.9 Fahren auf WorkPosition ,,Inp_cmd_b_MoveToWork“ (BOOL)
Bei einer positiven Signalflanke bewegen sich die Greiferbacken mit dem eingestellten Fahrprofil in Richtung
der eingestellten ,WorkPosition“. Dabei wird das ,ControlWord” auf den Wert 512 gesetzt.

5.10 Tippen Richtung WorkPosition ,Inp_cmd_b_JogToWork“ (BOOL)

Der Greifer bewegt sich im Tipp-Betrieb. In diesem Modus sind keine Softwareendschalter aktiv. Beim Set-
zen dieses Eingangs auf ,TRUE” wird der ,DeviceMode” automatisch auf den Wert 11 gesetzt, ein Handsha-
ke durchgefiihrt und das entsprechende Bit des ,,ControlWord“ gesetzt. Die Greiferbacken bewegen sich mit
niedriger Geschwindigkeit in Richtung , WorkPosition“. Beim Setzen des Eingangs auf ,FALSE” bleibt der
Greifer wieder stehen.

5.11 Tippen Richtung BasePosition ,,Inp_cmd_b_JogToBase” (BOOL)

Der Greifer bewegt sich im Tipp-Betrieb. In diesem Modus sind keine Softwareendschalter aktiv. Beim Set-
zen dieses Eingangs auf ,,TRUE” wird der ,DeviceMode” automatisch auf den Wert 11 gesetzt, ein Handsha-
ke durchgefiihrt und das entsprechende Bit des ,,ControlWord“ gesetzt. Die Greiferbacken bewegen sich mit
niedriger Geschwindigkeit in Richtung ,, BasePosition”. Beim Setzen des Eingangs auf , FALSE” bleibt der Grei-
fer wieder stehen.

5.12 Begrenzung der Bewegungszeit »Inp_t_MotionTimeout” (TIME) und
,Out_b_MotionError” (BOOL)

Uber die Zeit ,,Inp_t_MotionTimeout” kann definiert werden, wie lange der Greifer maximal fiir seine Be-
wegung bis Erreichen seiner Zielposition bendtigen darf. Dies ist abhdngig von der Parametrierung des Grei-
fers und muss projektspezifisch angepasst werden. Wenn der Greifer innerhalb der eingestellten Zeit seine
Zielposition nicht erreicht, wird der Fehler ,MotionError” aktiviert. Der Ausgang ,Out_b_MotionError” ist
dabei auf ,TRUE” gesetzt.

5.13 Umschaltung auf Verwendung eines GEP2000IL-03-B ,,Inp_b_GEP2000_03“ (BOOL)

Dieser Baustein ist neben dem GEH6000IL auch mit der Greifer-Serie GEP2000IL-03 kompatibel. Mit dem
Setzen des Eingangs auf ,TRUE” wird dem Baustein signalisiert, dass er mit einem GEP2000IL-03-B betrie-
ben wird. Die Funktionen, die ein GEP2000IL-03-B gegeniliber einem GEH6000IL nicht hat, werden damit
deaktiviert.
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5.14 Einstellung Referenzierungs-Modus ,Inp_i8_DeviceModeHoming" (BYTE)

An diesem Eingang kann der gewiinschte Referenzierungs-Modus (z.B. ,, 14“ fiir den DeviceMode 14) einge-
stellt werden. Die Modi kdnnen der Montage- und Betriebsanleitung entnommen werden. Bei Nichtbe-
schaltung ist DeviceMode 10 als Standard eingestellt. Es ist nicht erlaubt, den Eingang mit dem Wert ,,0“ zu
beschalten. Mit dem Eingang ,,Inp_b_cmd_StartHoming“ (s. 5.4) wird die Referenzfahrt gestartet.

5.15 Dateniibertragung wird benétigt ,,Out_b_DataTransferRequired” (BOOL)

Die Variable "Out_b_DataTransferRequired" wird automatisch aktiviert, wenn mindestens ein Prozesspara-
meter an den Eingdngen gedndert wurde. Solange diese Variable aktiv ist, hat der Greifer die gednderten
Werte noch nicht ibernommen. Zur Dateniibernahme muss eine positive Signalflanke an der Eingangsvari-
able "Inp_cmd_b_DataTransfer" gesetzt werden. Die Variable "Out_b_DataTransferRequired" wechselt dann
auf ,FALSE” und der Greifer verwendet die aktuell eingestellten Parameter.

5.16 Fehler in der Dateniibertragung ,,Out_b_DataTransferError” (BOOL)

Der Ausgang , Out_b_DataTransferError” wird auf ,TRUE” gesetzt, wenn die Datenlibertragung nicht erfolg-
reich durchgefiihrt werden konnte und das Feedback des Greifers nicht innerhalb einer Sekunde gesendet
wurde. Dies kann u.a. auftreten, wenn die eingestellten Prozessparameter nicht plausibel. Der Fehlercode
kann der Variable ,,Out_i16_Diagnose” entnommen werden. Die Fehlercodes sind in der Montage- und Be-
triebsanleitung naher beschrieben. Durch Setzen des Eingangs ,Inp_cmd_b_StepReset” kann dieser Fehler
quittiert werden.

5.17 Befehl wird ausgefiihrt ,,Out_b_StepBusy” (BOOL)
Wenn der Baustein einen Befehl bearbeitet und in einem Schritt steht, ist dieser Ausgang aktiv und signali-
siert, dass er fiir weitere Befehle blockiert ist.

5.18 Bereit fiir Befehle ,,Out_b_StepDone” (BOOL)
Wenn der Baustein im Initialschritt steht und bereit fir Befehle ist, ist dieser Ausgang auf ,,TRUE”. Die Ab-
frage dieses Bits vor einem Befehl zur Programmierung von Schrittketten wird empfohlen.

5.19 Bit 0 des StatusWord ,,Out_b_HomingPositionOK“ (BOOL)
Der Greifer hat ein internes Wegmesssystem, welches unter normalen Umstdnden nicht neu referenziert
werden muss. Solange der Greifer eine giiltige Referenzierung hat, ist dieses Signal aktiv. Sobald dieses Sig-
nal auf ,,FALSE“ steht, muss der Greifer neu referenziert werden (s. 5.4).

5.20 Bit 1 des StatusWord ,,Out_b_MotorON“ (BOOL)
Solange dieses Signal ,,FALSE“ ist, kann der Greifer nicht bewegt werden. Der Motor des Greifers muss zu-
erst eingeschaltet werden (s 5.2).

5.21 Bit 2 des StatusWord ,,Out_b_InMotion“ (BOOL)
Dieses Signal ist aktiv, solange sich die Greiferbacken bewegen.

5.22 Bit 3 des StatusWord ,,Out_b_MovementComplete” (BOOL)
Dieses Signal meldet, dass eine Bewegung abgeschlossen ist und der Greifer im Stillstand ist.

5.23 Bit 4 des StatusWord ,,Out_b_JogBaseActive” (BOOL)
Solange der Greifer im Tipp-Betrieb angesteuert und in die Richtung der , BasePosition” gefahren wird, ist
dieses Signal aktiv.

5.24 Bit 5 des StatusWord ,,Out_b_JogWorkActive” (BOOL)
Solange der Greifer im Tipp-Betrieb angesteuert und in die Richtung der ,WorkPosition” gefahren wird, ist
dieses Signal aktiv.
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5.25 Bit 6 des StatusWord ,,Out_b_GripperPLCActive” (BOOL)

Dieses Signal gibt die Betriebsbereitschaft der Steuerung im Greifer wieder. Bei einem Kaltstart oder Neu-
start nach Spannungsausfall, kann der Greifer erst dann wieder Daten empfangen, wenn dieses Signal
»TRUE” ist.

5.26 Bit 7 des StatusWord ,,Out_b_ControllerError” (BOOL)
Fehler im internen Regler.

5.27 Bit 8 des StatusWord ,,Out_b_BasePosition” (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte ,BasePosition” erreicht hat und im Stillstand ist, wird dieses Signal
aktiviert. Die GroRe des Bereichs wird durch die ,PositionTolerance” definiert.

5.28 Bit 9 des StatusWord ,,Out_b_TeachPosition“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte , TeachPosition” erreicht hat und im Stillstand ist, wird dieses Signal
aktiviert. Die GroRe des Bereichs wird durch die ,PositionTolerance” definiert.

5.29 Bit 10 des StatusWord ,,Out_b_WorkPosition”“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte ,,WorkPosition” erreicht hat und im Stillstand ist, wird dieses Signal
aktiviert. Die GroRe des Bereichs wird durch die ,PositionTolerance” definiert.

5.30 Bit 11 des StatusWord ,,Out_b_UndefinedPosition“ (BOOL)
Wenn der Greifer stillsteht und weder auf ,BasePosition” noch auf , TeachPosition“ oder ,WorkPosition”
steht, ist dieses Signal ,TRUE”.

5.31 Bit 12 des StatusWord ,,Out_b_DataTransferOK“ (BOOL)
Mit diesem Bit gibt der Greifer die Riickmeldung, dass eine Datenibertragung erfolgreich durchgefiihrt
wurde. Daher wird es bei einer Handshakeprozedur verwendet.

5.32 Bit 13 des StatusWord ,,Out_b_ControlWord_100“ (BOOL)

Dieser Richtungsmerker wird aktiv, wenn der Greifer einen ,,MoveToBase“-Befehl erhalten hat. Der Greifer
kann in diesem Zustand keinen weiteren ,,MoveToBase“-Befehl ausfiihren. Der Merker wird wieder auf
,FALSE”  gesetzt, wenn der Greifer einen ,MoveToWork“-Befehl erhdlt oder per
»Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag” (s. 5.7) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

5.33 Bit 14 des StatusWord ,,Out_b_ControlWord_200“ (BOOL)

Dieser Richtungsmerker wird aktiv wenn der Greifer einen ,,MoveToWork“-Befehl erhalten hat. Der Greifer
kann in diesem Zustand keinen weiteren , MoveToWork“-Befehl ausfuhren. Der Merker wird wieder auf
,FALSE”  gesetzt, wenn der Greifer einen ,MoveToBase“-Befehl erhalt oder per
»Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag” (s. 5.7) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

5.34 Bit 15 des StatusWord ,,Out_b_Error” (BOOL) und ,,Out_il6_Diagnose” (UINT)

Wenn der Diagnosewert des Greifers nicht 0 ist, wird dieses Bit gesetzt. Der Fehlercode wird in dem Daten-
wort ,,Out_i16_Diagnose” ausgegeben. Die Beschreibungen zu den Fehlercodes kdnnen aus der Montage-
und Betriebsanleitung entnommen werden.

5.35 Istposition ,,Out_i16_ActualPosition” (UINT)
In diesem Datenwort wird die Istposition der Greiferbacken in 0,01mm ausgegeben.
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