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1 Vorwort

Flr die Nutzung des Funktionsbausteins muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden.
In diesem Beispiel wird die Siemens CPU1212C DC/DC/DC mit einem Siemens |0 Link Master verwendet.
Nach den Hardwareeinstellungen kann der Funktionsbaustein implementiert werden. Dazu gehen Sie die
nachfolgenden Schritte durch.

2 Einbinden der Bibliothek

Globale Bibliotheken kdnnen in dem Meni ,Extra“ -> , Globale Bibliotheken” -> ,,Bibliothek 6ffnen” ausge-
wahlt und eingebunden werden.

Bitte wahlen Sie die globale Bibliothek ,, ZG_Advanced_Gripping_TIA_V2.0“ aus.

Frojekt Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online |Extras |Werkzeuge Fenster  Hilfe

F (¥ B Projektspeichern 5, M iz T3 X 1 Einstellungen ¥ OnlineVerbindung trennen ﬂvll’ NPE x
Support Packages

- Geritebeschreibungsdateien (G5D) verwalten
Gerdte i _
Automation License Manager starten
+3 == | =3 T
OO = 2EICY

ﬂ Referenziext anzzigen

Globale Bibliotheke A ibli
~ [ ] BibTest Globale Bibliotheken [ Meue Bibliothek erstellen...

. - @m
N Gerat hinzufii
I Neues Gerat hinaufigen Bibliothek dearchivieren...
&

ﬁg-h Gerite & Netze
~ [ PLC_1 [CPU 1212C DC/DCIDC]
u'f Geratekonfiguration
ﬂ Online & Diagnose 103 102 0 1 2 3

= i : -
= - Prbngrammbau;telne : Baugruppentrage...
B Neuen Baustein hinaufiigen
4 Main [OB1]
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Projektnavigation

Gerdte

HOO

¥ ] ZG_Advanced _Gripping_TIA V2.0
‘b' Neues Gerat hinzufligen
ﬁﬁh Gerdte & MNetze
= I';u PLC_1 [CPU 1212C DU/DC/DC]
u'f Geratekonfiguration
ﬁ Online & Diagnose
- ';:L Frogrammbausteine
ﬁb' MNeuen Baustein hinzufiigen
48 Main_1 [0B123]
48 7G_FB_Advanced_Gripping_VZ2.0 [FB1]
@ Gripper1 [DB1]
b g systembausteine
E\_ﬂ Technologieobjekte
Externe Quellen
[ PLCVariablen
E—ﬂ FLC-Datentypen
ﬁ Neuen Datentyp hinzufigen
M ST _Advanced_IN_z
ﬂ 5T_Advanced_OUT_z
'::Q[ Beobachtungs-und Forcetabellen

[& online-sicherungen

i~ =

I"-_‘,. Traces
[, Gerate-Proxy-Daten
_W'i Frogramminformationen
E] Textlisten
] r"_[. Lokale Baugruppen
» ﬁ Gemeinsame Daten
3 Eﬂ] Dokumentationseinstellungen
» p_@ Sprachen & Ressourcen
» r:m Online-Zugange
3 I"_w Card ReaderlUSE-Speicher

- v v w

3 MAIN

Offnen Sie den

Am rechten Bildschirmrand 6ffnet sich
nun ein neues Fenster, in dem die
,Globalen Bibliotheken” ausgewahlt
und geodffnet werden kénnen. Wahlen
Sie im Ordner ,Kopiervorlagen” die
beiden Datentypen
,ST_Advanced IN_z“ und
,ST_Advanced OUT_z“ aus und kopie-
ren Sie diese unter der Rubrik ,PLC-
Datentypen”in lhr Projekt.

Der Funktionsbaustein
,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2.0“
wird unter der Rubrik ,Programmbau-
steine” eingefligt.

Das Kopieren kann per ,Drag&Drop“
umgesetzt werden.

Organisationsbaustein

»Main“ und kopieren

,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2.0” in das gewlinschte Netzwerk.

Qroup

Optionen

€] Bibliotheksansicht (£ =
> | Projektbibliothek

v | Globale Bibliotheken

o W =R

» Ll Buttons-and-Switches
» Ll Long Functions
» L] Monitoring-and-control-objects
b L[] Documentation templates
» L] WinAC_MP
ZG_Advanced_Gripping_TIA_V2.0§
] ﬁ Typen
7 r:J Kopiervorlagen

M ST_Advanced_IN_z

ﬂ ST_Advanced_OUT_ z

48 7G_FB_Advanced_Gripping_V2.0
» ﬁ Gemeinsame Daten

-l

Sie den Funktionsbaustein

Projektnavigation m 4
Gerate
HOO s g EREP8 2w ¥:a@S 12 &7 K

¥ ] ZG_Advanced_Gripping_TIA_W2.0
B Neues Gerdt hinzufiigen
By Gerite & Netze
= [ PLC_1 [CPU 1212€C DODCDC]
IIY cerstekonfiguration
ﬁ online & Diagnose
- gl Frogrammbausteine
B Meuen Baustein hinzufigen
& Main_1 [0B123]
4 7G_FB_Advanced_Gripping_V2.0 [FB1] :

Main_1
MName Datentyp

1A v nnur

Defaultwert

Kornmentar

@ Gripperi [DB1]

b g Systembausteine
» [ Technologieobjekte
] Externe Quellen
» ':g PLCVariablen
- [ﬂ FLCDatentypen
{ Neuen Datentyp hinzufigen
oyp 9
] sT_sdvanced_IN_z
M ST_Advanced_OUT_z
I;,l Beobachtungs-und Forcetabellen
&g Online-sicherungen

y =
» [

] rﬁ Traces

] r\_u= Gerdte-Proxy-Daten

By Programminformationen
E] Textlisten

] p_u Lokale Baugruppen

* Bausteintitel:

Kommentar

“Main Program Sweep (Cycle)”

*  Netzwerk 1:

Kormmentar

ipping_v2.0 [FB1]
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Es 6ffnen sich die , Aufrufoptionen” in dem eine Einzelinstanz generiert wird. Sie kénnen die Instanz z.B.
,Gripper_1“ nennen. Sollten Sie mehrere Greifer im Einsatz haben, bendtigen Sie entsprechend viele
Bausteine und missen fir diese weitere Instanzen anlegen.

Nomenklatur:

——EN

n
u
P
u
n
u
P
u
n
u
P
u
n
u
n
u
P
u
n
u
P
u

a5

L o
o o o O Q

“DB1
“Gripper_1~
%FB1
"ZG_FB_Advanced_Gripping_Vv2.0"

Inp_st_GripperData_IM
= Inp_crd_b_StepReset
= Inp_cmd_b_MotorON
— Inp_cmd_b_MotorOFF
= Inp_cmd_b_StartHoming
— Inp_cmd_b_DataTransfer
= Inp_cmd_b_WritePDU
— Inp_crmd_b_ResetDirectionFlag
= Inp_crmd_b_MoveToBase
= Inp_crnd_b_MowveToWork
= Inp_crnd_b_JlogToWork
= Inp_crnd_b_JogToBase

Inp_t_MotionTimeout
— Inp_b_GEF2000IL_03

Inp_i8_DeviceModeHoming

Inp_i8_DevicehMode

Inp_i8_WorkpieceMo

Inp_i8_PositionTolerance

Inp_i8_GripForce

Inp_i8_DriveVelocity

Inp_i16_BaseFPosition

Inp_i16_ShiftPosition

Inp_i16_TeachPosition

Inp_i16_WorkPosition

Out_st_GripperData_OUT
Out_b_DataTransferRequired == ...
Out_b_DataTransferErrar — -
Out_b_MotionError — -
Out_b_StepBusy — -
Out_b_StepDone = -
Out_b_HomingPositionOK — -
Out_b_MotorON — -
Out_b_InkMotion =— -
Out_b_MovementComplete = -
Out_b_JlogBaseActive = ...
Out_b_logWorkActive = -
Out_b_GripperPLCACtive = ...
Dut_b_ControllerError — -
Out_b_BasePosition — -
Out_b_TeachPosition — -
Out_b_WorkPosition — -
Out_b_UndefinedFosition — -..
Out_b_DataTransferOkK — ...
Out_b_ControlWord_100 — -
Out_b_ControlWord_200 — -
Out_b_Error =— ...
Out_i16_Diagnose
Qut_i16_ActualPosition

END —

Prafix Bedeutung

Inp Eingangsvariable

Out Ausgangsvariable

cmd Befehlseingang

b Bindres Signal (BOOL)

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

t Zeit (TIME)

g Globale Variable
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4 PLC-Variablen

In der Rubrik ,,PLC-Variablen” werden direkte Verkniipfungen mit dem Greifer erstellt. Offnen Sie die ,Stan-
dard-Variablentabelle” in der Projektnavigation. Es muss jeweils eine Variable vom Datentyp
,ST_Advanced IN_z“ sowie ,ST_Advanced OUT“_z. Wichtig ist dabei die Eingabe der korrekten Adresse,
die bei der Hardwarekonfiguration zugewiesen wurde. Es muss nur die erste Adresse eingegeben werden.
Die anschlieBenden Adressen werden automatisch generiert und zugewiesen.

2G_Advanced_Gripping_TIA_V2.0 » PLC_1[CPU 1212C DUDCUDC] » PLCVariablen

<@ Variablen |
N
PLC-Variablen
Name Varisblentabelle Datentyp Adresse Rema... | Sichtb.. Erreic.. Kommentar
1 <@ b g_st_Gripperi_IM standard-Variablentabelle "sT_Advanced_IM_z" %I8.0 @ @
2 < ¥ g_st _Gripperl_OUT Standard-Variablentabelle "sT _Advanced_OUT " %Q8.0 E E
3 <Hinzufligen> Iz‘ =

5 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 4 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
konnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte verwendet werden. Andere Werte kénnen 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 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.
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

%DE1
“Gripper_1°
WFB1
“Z2G_FB_Advanced_Gripping_Vv2.0"
--— EN PH}8.0
PAZ .0 Out_st_GripperData_0OUT — "g_st_Gripperi_OUT
"g_st_Gripperi_IN" — |np_st_GripperData_IN Out_b_DataTransferRequired — -
0 — Inp_cmd_b_5StepReset Out_b_DataTransferError — -
0 = Inp_cmd_b_MotorON Out_b_MotionError = ---
0 = Inp_cmd_b_MatorOFF Qut_b_StepBusy =
0 =— Inp_cmd_b_StartHoming Out_b_StepDone — -
0= Inp_cmd_b_DataTransfer Dut_b_HomingPositicnOK = -
0 — Inp_cmd_b_WriteFDU Out_b_MotorON — -
0 = Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag Out_b_Inkotion =— -
0 = Inp_cmd_b_MoveToBase Out_b_MovermnentComplete =
0 — Inp_cmd_b_MoveToWork Out_b_logBaseActive = -
0 =— Inp_cmd_b_logTaWork Dut_b_logWorkActive — -
0= Inp_cmd_b_logTaBase Out_b_GripperPLCACTive =
T#15s Inp_t_MotionTimeout Out_b_ControllerErrar — -
0 = Inp_b_GEF2000IL_03 Qut_b_BasePosition = --
0 Inp_i8_DeviceModeHoming Out_b_TeachPosition = -
60 — Inp_i8_DeviceMode Out_b_WorkPosition =— -
0 Inp_iB_Workpiece Mo Qut_b_UndefinedPosition = -
50— Inp_i8_PositionTolerance Out_b_DataTransferQK — -
4 Inp_iB_GripForce Out_b_ControlWord_100 — -
4 Inp_i8_DriveVelocity Qut_b_ControlWord_200 — -
75— Inp_i16_BaseFosition Out_b_Errar — -
800 — Inp_i16_ShiftPosition Out_i16_Diagnose
1000 — Inp_i16_TeachPosition Out_i16_ActualPosition
1200 — Inp_i16_WorkPosition END —

Abschliefend missen Sie die Einstellungen Ubersetzen und in das Gerat laden.

6 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhdngig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefuhrt. Weitere Informationen kdnnen Sie auch in den Kommentaren im Bausteinkopf finden.

6.1  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.

6.2 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.
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6.3 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 Datenlbertra-
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.

6.4  Greifer referenzieren ,Inp_cmd_b_StartHoming“ (BOOL)

Damit der Greifer immer die richtige Position ausgeben kann, muss er referenziert werden. Das Signal
,O0ut_b_HomingPositionOK” zeigt den aktuellen Status der Referenzierung an. Ist dieses Signal auf , FALSE",
weil} der Greifer nicht, in welcher Position die Greiferbacken stehen und ein prozesssicherer Betrieb ware
somit nicht gewdhrleistet. 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.

6.5 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 Dateniibertragung ibernommen 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” Ubertragen werden. Die Variable ,Out_b_DataTransferRequired” wechselt an-
schlieflend 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 O gesetzt und gewartet, bis das Bit 12 ,FALSE” wird. Diese Prozedur ist ein
Handshake und sollte fur die fehlerfreie Datenlibertragung angewandt werden.

6.6  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-
den in den internen Rezepturplatzen gespeichert und kénnen Uber die Angabe der ,WorkpieceNo“ wieder
geladen werden. Es kdnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer gespeichert werden.

6.7 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.

6.8  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.

6.9 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.
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6.10 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.

6.11 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.

6.12 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 benotigen darf. Dies ist abhangig 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.

6.13 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 gegeniiber einem GEH6000IL nicht hat, werden damit
deaktiviert.

6.14 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. 6.4) wird die Referenzfahrt gestartet.

6.15 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.

6.16 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.
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6.17 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.

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

6.19 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 gliltige Referenzierung hat, ist dieses Signal aktiv. Sobald dieses Sig-
nal auf ,,FALSE” steht, muss der Greifer neu referenziert werden (s. 6.4).

6.20 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 6.2).

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

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

6.23 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.

6.24 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.

6.25 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.

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

6.27 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.

6.28 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.

6.29 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.
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6.30 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”.

6.31 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.

6.32 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. 6.7) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

6.33 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 ausfiihren. Der Merker wird wieder auf
,FALSE“  gesetzt, wenn der Greifer einen ,MoveToBase“-Befehl erhdlt oder per
,inp_cmd_b_ResetDirectionFlag” (s. 6.7) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

6.34 Bit 15 des StatusWord ,,Out_b_Error” (BOOL) und ,,Out_i16_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 konnen aus der Montage-
und Betriebsanleitung entnommen werden.

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