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1 Vorwort

Bit 12 des StatusWord ,,Out_b_DataTransferOK“ (BOOL)
Bit 13 des StatusWord ,,Out_b_ControlWord_100“ (BOOL)
Bit 14 des StatusWord ,,Out_b_ControlWord_200“ (BOOL)
Bit 15 des StatusWord ,,Out_b_Error” (BOOL) und , Out_i16_Diagnose” (WORD)
Istposition ,,Out_i16_ActualPosition” (WORD)

Fir die Nutzung des Funktionsblockes muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden. In
diesem Beispiel wird eine B&R X20CP1301 Steuerung mit einem B&R X20DS438A 10 Link Master verwendet.
Nach den Hardwareeinstellungen kann der Funktionsbaustein implementiert werden. Dazu gehen Sie die
nachfolgenden Schritte durch:

2 Einbinden der Bibliothek

¥ CiUsers\Senice\Desktop\Test\ Test.apj/Configl - Autor - Jm ejne Bibliothek einzubinden klicken Sie auf den Reiter ,Datei” und

Datei | Bearbeiten Ansicht

,_‘D Neues Projekt...
;:\.j Projekt offnen...
Projekt vom Zielsystem &ffnen...

[Z) Projekt schiieBen
& Offnen..
H Speichern
bl Alles speichern

I| SchlieBen

Projekt speichern als...

? Projekt als Zip speichern...

Bibliothek exportieren...

Export..

? Projekt als Zip ohne Upgrades speichern...

Strg+Umschalt+N
Strg+0O

Strg+S

Strg+Umschalt+§
Strg+F4

Import...

ECAD Export und Import

Text Export und Import

Seite einrichten...
Drucken

Projekt drucken...
Vergleiche Quelldateien

Zuletzt gedffnete Datei

Aktuelle Projekte

Beenden

Strg+P

Einfigen Offnen Projekt [

wahlen Sie , Import ...“ aus.
Es erscheint ein Fenster, in dem Sie die Bibliothek suchen und 6ffnen kon-

nen.

Bitte wahlen Sie die zip-Datei ,ZG_Advanced_Gripping_AS_V2.0“ aus.

¥ Offnen
“ T
Organisieren ~
B 3D-Objekte
=] Bilder
I Desktop
[&| Dokumente
4 Downloads
D Musik
E Videos

<« BuR Automation Studio > V2.00 > Bibliothek

Neuer Ordner

N ~
Name

I ZG_Advanced_Gripping_AS_V2.0 I

% . Lokaler Datentra
- System-reservier
w Lokaler Datentra

. USB-Laufwerk (F

. USB-laufwerk (F) ¥ <

Dateiname:

X
v [&] 2 "Bibliothek" durchsuchen
= m @
Anderungsdatum Typ GroiBe
30.08.2021 10:42 WiInRAR-ZIP-Archiv 12
>
v| Zip Archiv (*zip) v

Nach dem Offnen stehen nun die benétigten globalen Datentypen, Standardbibliotheken, vordeklarierte
Variablen und der Funktionsbaustein mit der Variablendeklaration zur Verfiigung.
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3 CYCLIC

Lg_lg m‘B AT s
Objektname

E Global typ Globale Datentypen

#¢ ST_Advanced_IN_z
e %% ST Advanced_OUT z
Oj Global var
) Libraries
Il operator
ol runtime
Il astime
olll AslecCon
b Programi
B [¢ Variablesvar
e g_st_Gripperl_IN
- ¢ g_st_Gripper1_OUT
- ¢ Gripper_1
=| LocalFunctions fun
- ZG_FB_Advanced_Gripping_V2
ZG_FB_Advanced_Gripping_V2 st
- ZG_FB_Advanced_Gripping_V2

Beschreibung

Globale Variablen
Globale Bibliotheken

This library contains function interfaces for IEC 61131-3 operator functions. For1
This library contains runtime functions for IEC tasks.

The AsTime Library supports DATE_AND_TIME and TIME data types.

This library contains function interfaces for IEC 61131-3 conversion functions.

Local variables

TODO: Hier einen Kommentar eingeben

Offnen Sie in der ,Logical View” im SPS-Programm das Hauptprogramm und ziehen Sie den Funktionsbau-
stein ,,ZG_FB_Advanced_Gripping_V2“ auf die Programmieroberflache.

w5 & 9

@(Hard\,‘.'are.h\:.'l [System Designer]

[ e {51 RE PG g Bt | - O o6

I ﬁProgrami::Cyclic.fbd [Funktionsk indi

amm - Cyclic]* X I

e T IR R

GJEL%\)Y,_/ d 4\31

@ g
@ g

-

& Gripper_1

E+- @ Cyclicfbd

Objekiname Beschreibu| [0001:
= ) Test
& % Globaltyp Globale Dz
. - @ ST_Advanced_IN_z
42 ST_Advanced_OUT_z
- & Globalvar Globale Ve
. Libraries Globale Bit
operator This library
il runtime This library
wlll astime The AsTim
: AslecCon This library
= i Programi
Er- [ Variablesvar Local varia

st_Gripper1_IN
st_Gripper1_0OUT

_ rlppmg_ S
_FB_Advanced_Gripping_V2

YCLIC

(* TODO : Add your code here *)

= 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_JogToWork
=Inp_cmd_b_JogToBase
= Inp_t MaotionTimeout
=Inp_b_GEP2000IL_03
=Inp_i&_DeviceModeHoming
=Inp_i&_DeviceMode
=Inp_i8_WaorkpieceNo
=Inp_i8_PositionTolerance
= Inp_i8_GripForce

= Inp_i8_DriveVelocity
={Inp_i16_BasePosition

= Inp_i16_ShiftPosition
=Inp_i16_TeachPosition
=Inp_i16_WorkPosition

7G_FB_Advanced_Gripping_V2 1]

Out_st_GripperData_0UT)

Out_b_DataTransferRequired

Qut_b_DataTransferError]
QOut_b_MationErrar
Out_b_StepBusy!|
Out_b_StepDone|

Qut_b_HomingPositionOK|

QOut_b_MotorON|
Qut_b_InMotion|

= Inp_cmd_b_MoveToWork Qut_b_MovementComplete

Qut_b_JogBaseActive
Qut_b_JogWorkActive
Qut_b_GripperPLCActive|
Qut_b_ContrallerError]
Qut_b_BasePosition
Qut_b_TeachPosition,
Qut_b_WaorkPosition
Out_b_UndefinedPosition
Out_b_DataTransferOK
Qut_b_ContralWard_100
Qut_b_ContralWard_200
Qut_b_Errar
Out_i16_Diagnose|

Out_i16_ActualPosition|
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Flr den Baustein ist bereits eine Instanz des Funktionsbausteins namens , Gripper_1“ angelegt. Schreiben
Sie diese Uber den Baustein. Sollten Sie mehrere Greifer im Einsatz haben, bendtigen Sie entsprechend viele
Bausteine und missen fir diese weitere Instanzen unter den ,Variables.var” anlegen.

Gripper_1

ZG_FB_Advanced_Gri
Inp_st_GripperData_IN
Inp_cmd_b_StepReset
Inp_emd_b_MotorOM
Inp_cmd_b_MotorOFF
Inp_cmd_b_StartHoming
Inp_cmd_b_DataTransfer
Inp_cmd_b_Write PDU

Inp_cmd_b_MoveToBase
Inp_cmd_b_MoveToWork
Inp_cmd_b_JogToWork
Inp_cmd_b_JogToBase
Inp_t_MotionTimeout
Inp_b_GEP2000IL_03
Inp_i&_DeviceModeHoming
Inp_i&_DeviceMode
Inp_i&_WorkpieceMNo
Inp_i&_PositionTolerance
Inp_i&_GripForce
Inp_i&_DriveVelocity
Inp_i16_BasePosition
Inp_i16_ShiftPosition
Inp_i16_TeachPosition
Inp_i16_WorkPosition

pping_W2

Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag

1
Out_st_GripperD ata_Olﬁ
Out_b_DataTransferRequired
Out_b_DataTransferError
Out_b_MotionError
Out_b_StepBusy
Qut_b_StepDone
Out_b_HomingPositionOK|
Out_b_MotorOM
Qut_b_InMation
Out_b_MovementComplete
Out_b_JogBaseActive
Out_b_JogWorkActive
Out_b_GripperPLCActive
QOut_b_ControllerError
Out_b_BasePosition
Qut_b_TeachPosition
Out_b_WorkPosition
Qut_b_UndefinedPosition
Qut_b_DataTransferQOK
Qut_b_ControlWord_100
Qut_b_ControlWord_200
Qut_b_Error
Out_i16_Diagnose
Qut_i16_ActualPosition

Nomenklatur:

Prafix Bedeutung

Inp Eingangsvariable

Out Ausgangsvariable

cmd Befehlseingang

b Binares Signal (BOOL)

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

t Zeit (TIME)

g Globale Variable

4 \Variablen

In der Variablentabelle sind bereits Variablen fiir die Ein- und Ausgangsdaten des Greifers mit dem richtigen

Datentyp angelegt.

\.X Program1::Variables.var [Variablendeklaration]* X

g =

MName Typ & Referenz & Konstante @ Retain [0 Duplizierbar Wert Beschreibung [1]
¥ Tq st Gripperi N | ST_Advanced_IN_z L] L] L]
& g_st Gripperl_OUT  ST_Advanced_OUT_z Oa Oa O
& Gripper_1 ZG_FB_Advanced_Gripping_V2 O O O

Erstellt: SN 01.08.2021
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Um diesen Variablen physikalischen Adressen zuzuweisen, wechseln Sie bitte zur ,Physical View” und wah-
len Sie lhren verwendeten 10 Link Master aus. Gehen Sie mit Rechtsklick in die ,,I/O Zuordnung”. Sofern die
Ports des 10 Link Masters richtig konfiguriert wurden, erscheinen in der ,,1/O Zuordnung” die ,,InputData01”
und ,,OutputData01”. Die Lange des Datentyps muss richtig eingestellt sein. Wahlen Sie entsprechenden
Variablen in der Spalte ,Prozessvariablen” aus.

2| X20DS438A [I/0 Zuordnung] X

Kanalname Prozessvariable Datentyp  Taskklasse Inveriert Simulation Quelldatei Beschreibung [1]

+#23 ModuleOk BOOL Modul Status (1 = Modul gestecki)

+3 StaleData BOOL Daten stammen nicht aus akiuellem Zyklus
+2 SerialNumber UDINT Seriennummer

+3 ModulelD UINT Modulkennung

+3 HardwareVariant UINT Hardware Variante

+2 FirmwareVersion UINT Firmware Version

] LISINT ] Lok i 1
—
+2 InputDatall :Program1:g_st_Gripperl_IN OCTET[E]  Automatisch O WX20CP1301\loMap... Eingangsprozessdaten, Kanal 1
@ OutputDatal1 “Program1:g_st_Gripperl_OUT OCTET[16] Automatisch O WX20CP1301\loMap... Ausgangsprozessdaten, Kanal 1

5 Verwendung des Funktionsbausteins

Damit der Baustein Zugriff auf die Adressbereiche der 10-Link-Daten hat, muissen 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.

[mpm |

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 T#H15s
Inp_i8_DeviceMode 60
Inp_i8_WorkpieceNo 0
Inp_i8_PositionTolerance 50
Inp_i8_GripForce 4
Inp_i8_DriveVelocity 4
Inp_il6_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 AuBengreifen” entspricht.
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

Gripper_1
ZG_FB_Advanced_Gripping_Va lL
g_st_Gripper1_IN=lInp_st_GripperData_IN Out_st_GripperData_0OUT=g_st_Gripper1_OUT
=Inp_cmd_b_StepReset Out_b_DataTransferRequiredf=
=Inp_cmd_b_MotorON Qut_b_DataTransferError=
=Inp_cmd_b_MotorOFF Qut_b_MotionError=
=|Inp_cmd_b_StartHoming Out_b_StepBusy=
=Inp_cmd_b_DataTransfer QOut_b_StepDone=
=Inp_cmd_b_WritePDU Out_b_HomingPositionOK=
=Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag Out_b_MotorONM=
=lInp_cmd_b_MoveToBase Qut_b_InMotion=
=Inp_cmd_b_Move ToWork Out_b_MovementCompletef=
=Inp_cmd_b_JogToWork Out_b_JogBaseActive=
=Inp_cmd_b_JogToBase Out_b_JogWorkActive=
T#155=Inp_t_MotionTimeout Out_b_GripperPLCActive=
=Inp_b_GEP2000IL_03 Out_b_ContrallerErrorp=
=Inp_i&_DeviceModeHoming QOut_b_BasePositionf=
60=Inp_i8_DeviceMode Qut_b_TeachPositionf=
0= Inp_i8_WarkpieceNa Qut_b_WorkPositionf=
50=Inp_i8_PositionTolerance Qut_b_UndefinedPositionf=
4=lInp_i&_GripForce QOut_b_DataTransferOK=
4=Inp_i&_DriveVelocity Qut_b_ContralWord_100=
75=Inp_i16_BasePosition Out_b_ControlWord_200p=
800=Inp_i16_ShiftPosition Out_b_Errorf=
1000=Inp_i16_TeachPosition Out_i16_Diagnose=
1200=Inp_i16_WorkPosition Qut_i16_ActualPosition=

Zum Schluss missen die Einstellungen kompilieren und in das Zielsystem (ibertragen.

6 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhangig 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 zurlick. 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.

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 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.

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“,
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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 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” tbertragen 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 Dateniibetragung abgeschlossen ist. AnschlieBend wird
das ,,ControlWord“ wieder auf O gesetzt und gewartet, bis das Bit 12 ,FALSE” wird. Diese Prozedur ist ein
Handshake und sollte fir 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 kdnnen Uber die Angabe der ,WorkpieceNo“ wieder
geladen werden. Es kbnnen 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 durchgefiihrt.

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.

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.

Erstellt: SN 01.08.2021 Seite 9 von 12



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (AS) ZiMMER

Advanced Gripping Qroup

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 bendtigen darf. Dies ist abhadngig 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 Datenlbertragung 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.

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 fur weitere Befehle blockiert ist.

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

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”.

4

6.31 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.
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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” (WORD)

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

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