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1 Vorwort

Fiir die Nutzung des Beispielprogramms muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden.
In diesem Beispiel wird eine Beckhoff CX5120-1 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 Systemkonfiguration im ,,Solution Explorer”
Sobald die angeschlossene Steuerung in den , Config Mode” versetzt wurde, kann nach Geraten gesucht
werden.

PROJECT BUILD FBD/LD/IL DEBUG  TWINCA
. p Attach

B Ee 5|09 |Te | CX-3D6854 -

Solution Explorer =
@ o-d

fal Solution Test' (1 project)
4 ﬂ Test
bl sYsTEM

ey MOTION

Il sAFETY

Add New Item... Ins

Add Existing Itern... Shift+Alt+A

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. Hierfir muss man in
dem Reiter ,10-Link” im MenU 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.
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FILE EDIT % BUILD DEBUG  TWINCAT TW FE PLC TOOLS SCOPE | W HELP

ach... - lelease - TwinCATR

| General | EtherCAT | DC

I Process Data IStartup | CoE - Orline I Diag History I Online] 10-Link |

General b
Ports Catalog
e 1 - StdHA0
[+~ Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
e 2 Zimmer GmbH
Q:
e
= Devicel (EtherCAT)
.f Image
[ Sean devices ] [ I0DD Finder ] [ Import Devicedescription
Details
" Zimmer GmbH
’ GEP2010IL-03-B
e Wi
i Deviesld: 66025
__At:attzeinpu:s.[le-."\ce Name Online Type Size »Addr.. In/Out UserID Linkedto
riceState Inputs
PR #1 Device Diag BIT 01 534 Input 0
#! Device State BIT 01 53.7 Input 0
B Term 5 (EL9011) 1 State Chl USINT 10 540 Input 0
b &5 Mappings #1 State Ch2 USINT 10 55.0 Input 0
! State Ch3 USINT 1.0 56.0 Input 0

Falls nicht der richtige Greifer erkannt wurde oder Sie die Systemkonfiguration ohne angeschlossenen Grei-
fer durchfiihren wollen, kann der Greifer auch manuell eingefligt werden. Hierfiir steht der ,Catalog” auf
der rechten Seite zur Verfligung, in dem verschiedene Fremdgerate, darunter auch der 10 Link-Greifer, auf-
gelistet sind.

Ist der benétigte Greifer nicht in der Auflistung, kann dieser mit einem Klick auf den Button ,Import
Devicedescription” eingefligt werden.

Catalog

5610
-- Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
[+- Zimmer GmbH

00D Finder ] Import Devicedescription |

Alle I0DD-Dateien fiir unsere Greifer kénnen Sie auf unserer Homepage herunterladen. Nach dem
Download kann die gewtiinschte IODD ausgewahlt werden.
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MNarme Anderungsdatum Typ

| Zimmer-GEP20101L-03-B-20210219-100D1.1 xml 02.02.2022 12:32 KML-Date

- [IO-Link Description (*xml *.zip] V]

Gffnen |v Abbrechen

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

DEBUG A : PLC  TOOLS

|Genem\ | EtherCATl oc I Process Data IStartup | CoE - Online I Diag History I Onlinel 10-Linke |

General

Ports Catalog
(- Std-1/0
[+~ Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
(=l Zmmer GmbH
=-GEP2000IL
. GEP2010IL-03-B (V1.1)
- GPP5000IL Series

= Devicel (EtherCAT)
.f Image

Scan devices I [ 120D Finder ] [ Import Devicedescription

Details

Zimmer GmbH
GEP20101L-03-B
V1.1

Deviceld: 66825
Vendorld: 836

Name Online Type Size >Addr.. In/Out UserID Linked to
# Device Diag BIT 01 404 Input 0
B Term 5 (ELOOLL) # Device State BIT 01 407 Input 0
erm 5 (ELO011)
b ® Mapnings %! State Chl USINT 10 4.0 Input 0
b S Mappings
¥ State Ch2 USINT 10 420 Input 0
¥ State Ch3 USINT 10 430 Input 0
# State Chd USINT 10 4.0 Input 0
# Statusword UINT 20 45.0 Input 0
# Diagnose UINT 20 47.0 Input 0
# Actual Position UINT 20 43.0 Input 0

Im Parameterbaum werden nun die Ein- und Ausgénge (,,10-Link Portl_in“ und ,IO-Link Portl_out”) des
Greifers angezeigt und kénnen nach dem Einbinden einer SPS-Konfiguration mit den Variablen des Pro-
gramms verkn(ipft werden.
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3 PLC-Objekte kopieren und einbinden

Um die Beispielobjekte von Zimmer in lhrem Projekt verwenden zu kdnnen, missen Sie unser Beispielpro-
jekt zuerst in Ihr Projekt laden. Hierfliir missen Sie unter dem Reiter ,File” im Meni , Add“ die Funktion
»Existing Project...” anklicken.

EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG  TWINCAT TWINSAFE PLC T

Mew p Attach.. ~
Open

Add Mew Project...

Close New Web Site...

Close Solution Existing Project... [N

Web Site...

Save Project As Archive...
Send Project By E-Mail...

Save All Ctrl+5Shift+5

Recent Files
Recent Projects and Solutions

Exit Alt+F4

Im sich 6ffnenden Fenster miissen Sie nun unser Beispielprojekt auswahlen.

dvanced Gripping 03.02.2022 09:11 Dateiordner

|| ZG_Advanced_Gripping_TC3_V2.0.tsproj 03.02.2022 13:25 T5PROJ-Datei

- [AII Project Files (*.tcmproj; ™ tsp v]

==
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Das Beispielprojekt erscheint im Projektbaum nun unter lhrem Projekt. Per Drag&Drop lassen sich die ge-
winschten Objekte in den entsprechenden Ordner lhres Projekts kopieren.

Im Funktionsbaustein ,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2“ befinden sich die Ansteuersequenzen, die der Grei-
fer zur Ausfiihrung von Kommandos bendtigt. Flir die Kommunikationsschnittstelle zwischen Hardware und
Baustein werden die Datentypen ,ST_Advanced_IN_z“ und ,ST_Advanced_OUT_z“ sowie die globale Vari-
ablendatei ,Advanced_Gripping_Variablen” bendtigt. Falls Ihr Projekt und das Hauptprogramm noch leer
sind, kénnen Sie optional auch das Programmobjekt ,MAIN“ in lhr Projekt kopieren. Darin befindet sich
bereits der Bausteinaufruf des ,,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2“ inklusive Beschaltung der Ein- und Ausgéan-

ge.

B Solution 'Test' (2 projects)

ternal Types

| References

4 O TestInstance
b Wl PlcTask Inputs
PlcTask Qutputs

Advanced_Gripping Project
il External Types
«3| References

B DUTs

anced_Gripping_V2 (FB)
lc | ask)

vanced_Gripping.tmc

Die Datentypen ,,ST_Advanced_IN_z“ und ,ST_Advanced_OUT_z“ sind ein genaues Abbild der Ein- und Aus-
gangsparameter des Greifers. Das Abbild der Prozessparameter kann auch der Betriebsanleitung des Grei-
fers entnommen werden. Die Reihenfolge und die VariablengroRe missen identisch zu der Vorgabe aus der
Betriebsanleitung des Greifers sein. Bei einer manuellen Anderung der Datentypen wiére ein ordnungsge-
maRer Betrieb des Funktionsbausteins nicht mehr moglich.
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5T _Advanced IN z + X ST Advanced OUT z + X

r 1| [TYPE| ST Advanced IN =z : r 1|  [TYPE| 5T_RZdvanced OUT_z :
- 2 STRUCT - z STROUCT
2 il16 StatusWord : WORD; 3 ile_ControlWord : WORD:
4 ilé_Diagnose : WORD; 4 ig_DewviceMode : BYTE;
5 ild ActualPosition : WORD; 5 i8_Workpiecelo : BYTE:
& END STREUCT & i&_Reserwve : BYTE;
7 EHD:TYPﬂ 7 i%_PositionTolerance : BYTE;
g i8_GripForce : BITE;
3 ig8_DriveVelocity : BITE;
10 ile_BasePosition : WOED;
11 ilé _ShiftPosition : WORD:
1z ile_TeachPoaition : WOED;
13 ilé_WorkPosition : WOED;
14 END STRUCT
L 15| END _TYPH

In der beiliegenden globalen Variablendatei ,Advanced_Gripping_Variablen” ist die Variable
,8_st_Gripperl OUT” mit dem Datentyp ,,ST_Advanced_OUT_z“ und die Variable ,g st Gripperl IN“ mit
dem Datentyp ,,ST_Advanced_IN_z“ deklariert. Diese Variablen sind flr Beschaltung am Funktionsbaustein
als Kommunikationsschnittstelle vorgesehen.

Advanced_Gripping_Vanablen + X

3 g st Gripperl OUT AT %Q* : 5T Advanced OUT =z;
4 g_st_Gripperl IN AT %I* : 53T_Advanced IN_z:
5 END VAR

Erstellt: SN 01.08.2021 Seite 9 von 15



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (TwinCat 3)

Advanced Gripping

ZIMMER

Qroup

In der beiliegenden Programmdatei ,, MAIN“ wurde der Funktionsbaustein zur einfacheren Lesbarkeit in der

Programmiersprache FUP eingefiigt.

Gripper_1

g_st_Gripperl IN —Inp_ st_GripperData IN
—|Inp cmd b_StepReset
—Inp cmd b_MotorON
—|Inp cmd b_MotorOFF
—Inp cmd b_StartHoming

Inp cmd b DataTransfer
Inp cmd b_WritePDU
—Inp cmd b_ResetDirectionFlag

—Inp cmd b_MoveToBase
—Inp cmd b_MoveToWork
—Inp_cmd b_JegToWork
—Inp cmd b_JogToBase
—Inp t MotionTimeout
—|Inp_b_ GEPZ000IL_ 03
—Inp_i8_DeviceMeodeHeoming
—|Inp_i8_DeviceMode

—|Inp i8 WorkpieceNo
—|Inp i8_ PositionTolerance
—Inp i8_GripForce
—Inp_i8_DriveVelocity
—Inp ilé BasePosition
Inp ilé_ShiftPosition
—Inp 116 TeachPosition

—|Inp_ilé WorkPosition

ZG_FB Advanced Gripping V2

Out_st GripperData OUT
Qut_b DataTransferRequired
Out_b_DataTransferError
Out b MotiomError
Qut_b StepBusy

Qut_b StepDcone

Out_b HomingPosgitionOK
Out_b_MotorON

QOut_b InMotion

Out_b MovementComplete
Out_b_JogBaselctive
Out_b_JogWorkActive
Out_b GripperPLCActive
Out_b ControllerError
Cut_b_BasePposition
Out_b_TeachPosition
Out_b_WorkPosition
Out_b_TUndefinedPosition
Out_b_DataTransferOK
Cut_b ContreclWord 100
Out_b ControlWord 200
Out_b_Error

QOut_ilé Diagnose
Cut_il6é_ActualPosition

Nomenklatur:

Advanced Grippir

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 kénnen 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 T#H15s
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
Abhdngig 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 unabhangig 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 freigdngig 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” lbertragen 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. Anschlieend 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 durchgefihrt.

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 Dateniibertragung 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 ausfihren. 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_i16_Diagnose* (WORD)

Wenn der Diagnosewert des Greifers nicht 0 ist, wird dieses Bit gesetzt. Der Fehlercode wird in dem Daten-
wort ,,0ut_i16_Diagnose” ausgegeben. Die Beschreibungen zu den Fehlercodes kbnnen aus der Montage-
und Betriebsanleitung entnommen werden.

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