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1 Vorwort

Fiir die Nutzung des Beispielprogramms muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden.
In diesem Beispiel wird eine Siemens CPU314C-2 PN/DP mit einem Balluff 10 Link Master verwendet. Nach
den Hardwareeinstellungen kann der Funktionsbaustein implementiert werden. Dazu gehen Sie die nach-
folgenden Schritte durch.

2 Einbinden der Bibliothek

Der Funktionsbaustein wird als Bibliothek zur Verfiigung gestellt. Zum Offnen wihlen Sie bitte das Menii
,Datei“ -> , Offnen...“ aus. In dem nun sichtbaren Fenster kénnen Sie die gewiinschte Bibliothek auswihlen
und 6ffnen.

Bitte wahlen Sie die globale Bibliothek ,, ZG_Advanced_Gripping_S7“ aus.

e . ==

Anwenderprojekte  Bibliotheken l Beispielpmiekte] Multiploiekte]

Mame | Ablagepfad
@ Redundant 10 CGP Y40 C:\Program Files [86)45iemensz!\Step ™S 7libshred io 1
@ Fedundant |0 CGP WE2 C:AProgram Files («86]45iemenztStep?\ S Flibz\red_in52
@ Redundant 10 MGP Y32 C:\Program Files [86)45iemensStep?S ?libshred_io_0
@ SFM-C_3_Sensoren C:\Program Files [86)45iemens\Step ™S 7P SFM-C_3_
& SFM-C_3 Sensoren E:\14_Andreasi11_Siemens Step?WSFM-C_SFML-CAVS 7-Bausteine 57-B austeine \SFM-C_3_
2 SFM-C_8 Sensoren E:\14_Andreas\11_Siemens Step?\SFM-C_SFML-CAVS7-Bausteine\57-B austeine\SFM-C_8
@ SFML-C_3_Sensoren E:A\14_Andreazh11_Siemens Step?tSFM-C_SFML-CVS 7-Bausteine\57-B austeinet SFML-C_3
& SFML-C_3 Sensoren C:\Program Files [86)4Siemens!\Step ™S 7PofSFML-C_3
@ SFML-C_4_Sensoren E:\14_Andreazh11_Siemens Step?iSFM-C_SFML-CVS 7-Bausteine\57-B austeine’ SFML-C_4
@ SIMATIC_NET_CP C:\Program Files [86)45iemens!Step?S ?libs\simaticn
@ Standard Library C:\Program Files [+86)\Siemensz\Step?S Flibshstdiib30
@ stdlibz [W2) C:%Program Files [«86]\Siemens\Step?™ S 7libshstdiibs

ed Gripping ced Gripping [van

@Zimer_ﬁroub_FB_Ba E:\1E_SamueltSPS-B austeine'B azic Glipping\Zimmer_GroupB_ azic
%Zimmer_ﬁroub_FB_Basic C:\Program Files [86)4Siemens!\Step?S ?ProfZimmer_Group_FE_Basic

M arkiert
Anwenderprojekte:
Bibliotheken:
Beispiclprojekte:

Multiprojekte: Durchsuchen...
Abbrechen Hilfe

Nun ist die Zimmer Bibliothek fir die Verwendung bereit und kann in lhrem Projekt verwendet werden.

3 Datentypen deklarieren

Die Ein- und Ausgangsdaten des Greifers - oder auch ,Prozessdaten” genannt — werden Uber spezifische
Datentypen (Strukturen oder UDT) an den Baustein libergeben. Zur Kommunikation zwischen Funktions-
baustein und Greifer missen folgende Datentypen angelegt werden:

Name Symbolischer Name Umfasst
uDT1 ST Advanced IN_z 6 Bytes Eingangsdaten
uDT2 ST _Advanced OUT z 16 Bytes Ausgangsdaten

Ein neuer Datentyp kann mit Rechtsklick auf ,Bausteine” -> , Neues Objekt einfligen” -> , Datentyp” in das
Projekt eingefligt werden.
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"—,n SIMATIC Manager - [Test_Advanced_Gripping -- EN16_Samuel\Siemens STEPT\Test_Adv]
@Datal Bearbeiten Einfligen Zielsystern Ansicht Extras  Fenster Hilfe

D |23 B d|o %) %[ & |[ < Kein Fiter> EEIEE
=B Test_bdvanced_Gripping |4 0BT o FB1 = DBl [T
=-{z8] 57-Programm(1)
(0] Quellen
= .
Ausschneiden Ctrl+X
Kopieren Ctrl+C
Einflgen Ctrl+V
Laschen Del
Neues Objekt einfigen 3 Organisationsbaustein
Zielsystem G Funktionsbaustein
Umverdrahten... Funition

Datenbaustein
Bausteine vergleichen...

Datentyp N
Variablentabelle

Referenzdaten 3

Bausteinkonsistenz prifen ...

Drucken r

Umbenennen F2
Objekteigenschaften... Alt+Return
Spezielle Objekteigenschaften v

Bausteinschutz...
S7-Web2PLC

In dem sich 6ffnenden Fenster wird der ,,.Symbolische Name“ des UDT festgelegt. Bitte geben sie den vorge-
geben Namen ein.

Eigenschaften - Datentyp ﬁ Eigenschaften - Datentyp ﬁ
Algemein - Teil 1 | Algemein - Teil 2 | Aufnse | Atrbute | Algemein - Teil 1 | Algemein - Teil 2 | Aufuie | Atribute |
Name: uoT Name: upT2

Symbolischer Name: IST_Ad\ranced_IN_z| Symbolischer Name: lST_Ad\ranced_O UT 2|
Symbalkommentar: | Symbalkommentar: I

Projektpfad: [ Projektpfad: |
Speicherort des Projekts: |E-\16_Samuel\Siemens STEP7\Test_Adv Speicherort des Frojekis: |E-\16_Samuel\Siemens STEP 7\Test_Adv
Code Schnittstelle Code Schrittstelle
Erstellt am: 04.08.2021 13:57:54 Erstelt am: 04.08.2021 13:57:10
Zuletzt geandert am: 04.08.2021 13:57:54 04.08.2021 13:57:54 Zuletzt geandert am 04.08.2021 13:57:10 04.08.2021 13:57:10
Kommentar: = Kommentar: "

Abbrechen Hire | oK | Abbrechen tire |

Bitte 6ffnen Sie den entsprechenden Datentyp und definieren Sie ihn wie folgt. Die Reihenfolge sollte dabei
eingehalten werden.

UDT1:

Name Typ Anfangswert
i16_StatusWord WORD W#H#16#0
i16_Diagnose WORD W#H#16#0
i16_ActualPosition WORD W#H#16#0
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UDT2:

Name Typ Anfangswert
i16_ControlWord WORD WH16#0

i8 DeviceMode BYTE B#16#0

i8 WorkpieceNo BYTE B#16#0
i8_Reserve BYTE B#16#0
i8_PositionTolerance BYTE B#16#0
i8_GripForce BYTE B#16#0
i8_DriveVelocity BYTE B#16#0
i16_BasePosition WORD WH#16#0
i16_ShiftPosition WORD WH16#0
i16_TeachPosition WORD W#16#0
i16_WorkPosition WORD W#16#0

Hﬂg KOP/AWL/FUP - [UDTL -- "ST_Advanced_IN_z" -- Test_Advanced_Gripping\57-Prograrmm (1), JUDT1]
{1 Datei Bearbeiten Einfigen Zielsystern Test Ansicht Extras  Fenster Hilfe

= = = 0 B K2

anfangawert
0.0 STRUCT
+0_0| |ile StatusHord WCERD WELle#0
+2_0| [ile_Diagnose WORD WELEE0
ilé_ActualPosition WCOED WELlEE0

HF} KOP/AWL/FUP - [UDT2 -- "ST_Advanced_OUT_z" -- Test_Advanced_Gripping'57-Programm(1)t. S UDT2]
% Pping q
i+ Datei Bearbeiten EinfOgen Zielsystem Test Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

= EH & a CEx?
An fangawert
0.0 STRUCT

+0_0( |ile ControlWord WORD WELEED
+Z_.0| |i8_DeviceMode BYTE BElsgl
+2.0| |i8_WorkpiecelNo BYTE BElsgl
+4_0( |i8_Reserwve BYTE BELGED
+5_0( |i8_PositionTolerance BYTE BELGED
+&.0| |i8_GripForce BYTE BEleg0
+7.0( |i8_DriveVelocity BYTE BELGED
+8._0| |ilé BaselPosition WORD WEleg0
+10.0| [il6_ShiftPosition WORD WELEED
+12.0( [ilé_TeachPosition WORD WElGg0

ilé WorkPosition WORD WELEED

Erstellt: SN 01.08.2021 Seite 7 von 16



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (Step 7) ZiMMER

Advanced Gripping

4 Globale Strukturen im OB deklarieren

Qroup

Im verwendeten Operationsbaustein miissen von den angelegten Strukturen globale Variablen angelegt
werden, um sie mit dem Baustein verknlipfen zu kdnnen. Legen Sie bitte im OB in der Deklarationstabelle

die folgenden Variablen an:

| Hame Datentyp Adresse Kommentar
™= OB1l_SCaN_1 Byte 1.0 1 iCold restart scan 1 of OB 1), 3 (Scan €-n of CB 1)
= CBl_FPRICRITY Byte Z.0 Pricority of OB Execution
= CBl_CB_NUMER Byte 3.0 1 (Organization block 1, OB1)
‘=l CBl_RESERVED 1 Byte 4.0 Reserved for system
‘=l CBl_RESERVED 2 Byte 5.0 Reserved for system
‘=l CBl_PREV_CYCLE Int 6.0 Cycle time of previcus OBl scan (milliseconds)
‘= CBl_MIN CYCLE Int B.0O Minimum cycle time of OBl (milliseconds)
‘= CBl_MRY CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
= =il -4 P L B T e Date and time OBl started
g_st_Gripperl IN ST_Rdvanced IN =z 20.0
g_st_Gripperl OUT |ST_Advanced OUT_z 26.0

5 Prozessdaten mit Peripherie verkniipfen
In der Hardwarekonfiguration wurden dem 10-Link-Port, an dem der Greifer angeschlossen ist, Adressberei-
che fir die Ein- und Ausgangsdaten zugewiesen. In diesem Beispiel startet der Bereich bei Peripherieadres-

se 256.
=0 UR
1 -
2 CPU 314C-2 PN/DP |TE|
X1 MPLDP B
X2 PANIO 10-Link: DP-Mastersystem (1)
X2PTR Port 7
X2P2R Port 2
25 DI24-D076 it E[H} EHIEE

4 | i

:I:I [11] BMI PBS-502-101-2001
DP-k.ennung

E-&dresse | A-ddesse | Kommentar

Steckplatz
1

. | Bestellnummer / Bezeichnung
0 BNI PBS-502-101-2001
1592 10L_I/0_16/16 byte:
1] Standard 1/0
1]
a0

Standard 1/0
Standard |/0

Im Operationsbaustein miissen die Peripherieadressen mit den angelegten globalen Strukturen verknipft
werden. In unserem Beispiel wurden fiir die Zuweisungen ,MOVE“-Bausteine verwendet. Die Eingangsdaten
sollten im OB vor dem FB und die Ausgangsdaten nach dem FB verknipft werden. Beim Zuweisen der Ad-

ressen muss die Reihenfolge der globalen Struktur eingehalten werden.

In diesem Beispiel sehen die Zuweisungen — beginnend mit Adresse 256 — aus wie folgt:

Zuweisung von ... Zuweisung zu ...

PIW256 g st Gripperl IN.i16_StatusWord
PIW258 g st _Gripperl_IN.il6_Diagnose
PIW260 g st Gripperl IN.i16_ActualPosition
g_st _Gripperl OUT.i16_ControlWord PQW256

g_st_Gripper_10UT.i8 DeviceMode PQB258

g st _Gripper_10UT.i8 WorkpieceNo PQB259

g _st_Gripper_10UT.i8 Reserve PQB260

g st _Gripper_10UT.i8 PositionTolerance PQB261
g_st_Gripper_10UT.i8_GripForce PQB262

Erstellt: SN 01.08.2021
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g_st_Gripper_10UT.i8_DriveVelocity PQB263
g st _Gripper_10UT.i1l6_BasePosition PQW264
g_st_Gripper_10UT.i16_ShiftPosition PQW266
g st _Gripper_10UT.i16_TeachPosition PQW268
g st _Gripper_10UT.i16_WorkPosition PQW270
= m: Eingang: StatusWord
WOVE
--.=—EHN #g_st_Gripperl IN.
OUT =ilé StatusWord
DIWZESE = IN
ENO
WOVE
... =—EN
OUT [=DQWZ254
fg_st_Gripperl OUT.
ilé ControlWord =—IH EHD =

6 Funktionsbaustein einfiigen

Um den ,,Advanced-Gripping“-Baustein verwenden zu kdnnen, muss er im gewlinschten Operationsbaustein
aufgerufen werden. Der Baustein ,ZG_FB_Advanced_Gripping“ kann aus der bereits eingebundenen Biblio-
thek per Drag&Drop in ein freies Netzwerk kopiert werden. Der Standardbaustein ,,SFB4 (TON)“ ist auch in
dieser Bibliothek vorhanden, da er im ,,Advanced-Gripping“-Baustein bendtigt wird.

% KOP/AWL/FUP - [0B1 -- Test_Advanced_Gripping\s7-Programm(L)]
£ Dotei Bearbeiten Einfigen Ziclsystem Test Ansicht Ediras Fenster Hilfe

bZ-Wd & s ||= % OE 2%

fol e e

HEE

joREIRE Ny "2

Inhalt von: 'Umgebung\Schnittstelle’ =] xd

58 schniceacelle tane |
& T & [T i
= |

Zahler a
@8] DB-Aufruf

{&] Sprunge

&1 Festpunkt-Fi.

8 Gleitpunkt-Fit,

3 Verschieben

{3# Programmsteuerung
Schieben/Rotieren
Statusbits

(@) Zeiten

(& Wortverknipfung
(€8 FE Bausteine

z -8 FC Bausteine

(€8 SFB Bausteine

@8 SFC Bausteine

Al Muttiinstanzen

- Bibliotheken

@ stdlibs

@ Standard Library
@ Redundant [0 CGP V40

$_ @ Redundant 10 MGP V32 5
@ Redundant [0 CGP V52

@ SIMATIC_NET_CP

@ SFM-C 8 Sensoren

@ SFML-C_3_Sensoren

@ SFML-C 4 Sensoren

& SFML-C_3_Sensoren

@ SFM-C_3 Sensoren

€ 2G_Advanced_Gripping_S7

ol -8 S7-Programmil)

"= T} FBL ZG_FB_Advanced_Gripping
4} 5FB4 TON IEC_TC
4 OBL

TG Jmmer Groub e Bae

& Zimmer_Groub_FB_Basic L

[ Avindsntur | EE Netzwerke
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Da es sich um einen Funktionsbaustein handelt, wird ein Instanz-Datenbaustein bendtigt. In diesem Beispiel
wurde ein neuer Datenbaustein DB1 generiert.

Nomenklatur:

ju)=hi

FB1

"ZE FB Advanced Gripping”

EN

Inp st_GripperData IN
Inp cmd b StepReset
Inp_cmd_b_MotorON
Inp_cmd b MotorlFF
Inp_cmd_b_StartHoming
Inp_cmd_b_DataTransfer
Inp cmd b WritePDU

Inp cmd b RDF

Inp cmd b MoveToBase

Inp cmd b MoveToWork

Inp cmd b JogToWork

Inp cmd b JogToBase
Inp t_MotionTimecut
Inp_b_GEPZ000IL_O3
Inp i8 DeviceMeodeHoming
Inp i& DeviceMode
Inp ig WorkpieceNo

Inp i8 PositionTolerance
Inp i8 GripForce

Inp i8 DriveVelocity
Inp_ilé_BasePosition
Inp_ilé_ShiftPosition
Inp_ilé_TeachPosition

Inp_ilé_WorkPosition

Cut_st_GripperDatas OUT
Cut_b DataTlransferfeg
Cut_ b DataTransferError
Out_b_MotionError
Out_b_StepBusy
Cut_b_Steplone
Out_b_HomingPositionOE
Out_b MotorON

Out_b InMotion

Out_b MovementComplete
Out_b JogBaseBctive
Out_b JogWorkBActive
Cut_b_GripperPLCReotive
Cut_b_ControllerErrcor
Cut_b_BasePositicn
Cut_b TeachPosition
Cut_b_WorkPositicon
Cut_ b UndefinedPositicon
Cut_b DatalransferCE
Cut_b ControlWord 100
Cut_b ControlWord 200
Out_b_Error
Out_ilé_Diagnose
Out_ilé_ActuslPosition

ENO

Prafix Bedeutung

Inp Eingangsvariable

Out Ausgangsvariable

cmd Befehlseingang

b Binares 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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7 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
kdonnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte verwendet werden. Andere Werte kénnen sich evtl. als
geeigneter erweisen. Bitte beachten Sie dabei die Montage- und Betriebsanleitung. In diesem Beispiel wur-
den die Eingdnge mit Merker beschaltet und mit einer Variablentabelle gesteuert. Bei Nichtbeschaltung sind
die Variablen mit den Standardwerten 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.

e

K Var - Becbachtungstabelle
Tabelle Ziglsystern  Variable Ansicht  Extras Hilfe

#| Dlwle| S| »lml@|of| x| 2l 2] 2| | Slar|| S| |

Bearbeiten

Einfigen Fenster

X Beoba chtungstabelle -- Test_Advanced_Gripping\57-Programmil)
,:'f Operand | Symbol Anzeigeformat | Statuswert | Steuerwert

1 MB 50 : "g_ig_DeviceMode” DEZ 60

2 MB 51 | "g_i8_WorkpieceNo” DEZ 0

3 MB 52 :"g_id_PositionTelerance™ ;| DEZ o0

4 MB 53 : "g_i3_GripForce” DEZ 4

5 MB 54 | "g_i8_DriveVelocity™ DEZ 4

6 MW 55 | "g_i16_BasePosition” DEZ 75

T MW 57 | "g_i16_ShiftPosition” DEZ 20a
3] MW 55 | "g_i16_TeachPosition” DEZ 1000
9 MW &1 ; "g_i16_WorkPosition™ DEZ 1200
10
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

DRl
FBE1
"IG_FB Rdwvanced CGripping"”

#g st _Cripperl IN

£g st _CGripperl IN —

T§155

MBSO
"g i8 DeviceMode™

MBS1
"g_i8_ WorkpieceNo"

MB5Z
"g_i8_ PositionTolerance"

ME53
"g_i8_ CGripForce"

ME54
"g_i8 DriveVelccity"™

MRS5S
"g_ilé BasePositicn™

MHEST
"g_ ile ShiftPositicn”

MESS
"g ile TeachPosition™

MEEL
"g_ilé WorkPosition"™

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 WriteDPDO
Inp cmd b RDF
Inp_cmd b MoveToBase
Inp_cmd b MoveToWork

Inp cmd b JogToWork

Inp cmd b JogTlcBase
Inp_t_MoticonTimecut

Inp b _GEPZO00IL 03

Inp i8 DeviceModeHoming

Inp_i&_ DeviceMode

Inp_i8_ WorkpieceNo

Inp_i8 PositionTolerance

Inp i8_ GripForce

Inp i8 DriwveVeloccity

Inp il6 BasePositicon

Inp il6 ShiftPosition

Inp_ilé_TeachPosition

Inp_ilé_WeorkPosition

Cut_st_ GripperData OUT
Cut_b_DataTransferReg
Cut_b DatalransferError
Out_b MotionError
Out_b StepBusy

Cut_b Steplone

Cut_b HomingPositionCKE
Cut_b MotorON

Cut_b InMoticon

Cut_bk MovementComplete
Out_b_JogBaselctive
Cut_b_ JogWorkActive
Cut_b_ GripperPLCRctive
Cut_k ControllerError
Cut_b_BasePosition
Cut_b TeachPositicn
Cut_b_WorkPosition

Cut_ b UndefinedPositicon
Cut_b DatalransferOE
Cut_b_ CeontrolWord 100
Cut_k_ ControlWeord 200
Cut_b Error

Cut_ile Diagnose
Cut_ilé_RectualPositicn

ENO

#g_st_Cripperl OUT
—#g_st Gripperl OUT

AbschliefRend missen Sie die Einstellungen Ubersetzen und in das Gerat laden.
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8 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhadngig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefihrt.

8.1  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.

8.2  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.

8.3 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.

8.4  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.

8.5 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 ibernommen werden. Wenn die Ausgangsvari-
able ,,Out_b_DataTransferReq” ,, TRUE” ist, arbeitet der Greifer noch nicht mit den aktuell eingestellten Pa-
rametern. In diesem Fall missen die Prozessparameter mit einer positiven Signalflanke am Eingang
,Inp_cmd_b_DataTransfer” ibertragen werden. Die Variable ,Out_b_DataTransferReq” wechselt anschlie-
Rend auf ,FALSE”. Dabei wird das , ControlWord“ auf Wert 1 gesetzt und auf das Bit 12 des , StatusWord“
gewartet. Das Bit 12 wird , TRUE® sobald die Dateniibetragung 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.

8.6  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 konnen tber die Angabe der , WorkpieceNo“ wieder
geladen werden. Es konnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer gespeichert werden.

8.7 Richtungsmerker zuriicksetzen ,,Inp_cmd_b_RDF“ (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_RDF“ durchgefiihrt werden. Dabei wird das ,Con-
trolWord“ auf den Wert 4 gesetzt und gewartet bis Bit 13 und Bit 14 des , StatusWord“ auf ,FALSE” wech-
seln. 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.

8.8  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.

8.9 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.

8.10 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.

8.11 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.

8.12 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.

8.13 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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8.14 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. 8.4) wird die Referenzfahrt gestartet.

8.15 Dateniibertragung wird benétigt ,,Out_b_DataTransferReq” (BOOL)

Die Variable "Out_b_DataTransferReq" wird automatisch aktiviert, wenn mindestens ein Prozessparameter
an den Eingdngen geandert wurde. Solange diese Variable aktiv ist, hat der Greifer die gednderten Werte
noch nicht Gbernommen. Zur Datenlbernahme muss eine positive Signalflanke an der Eingangsvariable
"Inp_cmd_b_DataTransfer" gesetzt werden. Die Variable "Out_b_DataTransferReq" wechselt dann auf ,FAL-
SE“ und der Greifer verwendet die aktuell eingestellten Parameter.

8.16 Fehler in der Dateniibertragung , Out_b_DataTransferError” (BOOL)

Der Ausgang , Out_b_DataTransferError” wird auf ,TRUE” gesetzt, wenn die Dateniibertragung 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.

8.17 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.

8.18 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.

8.19 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. 8.4).

8.20 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 8.2).

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

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

8.23 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.

8.24 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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8.25 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.

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

8.27 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.

8.28 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.

8.29 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.

8.30 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”.

8.31 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.

8.32 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_RDF“ (s. 8.7)
manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

8.33 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 erhilt oder per ,Inp_cmd_b_RDF“ (s. 8.7)
manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

8.34 Bit 15 des StatusWord ,,Out_b_Error” (BOOL) und ,,Out_i16_Diagnose” (WORD)

Wenn der Diagnosewert des Greifers nicht O 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.

8.35 Istposition , Out_il6_ActualPosition” (WORD)
In diesem Datenwort wird die Istposition der Greiferbacken in 0,01mm ausgegeben.
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