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1 Vorwort

Fir die Nutzung des Funktionsblockes muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden. In
diesem Beispiel wird eine Siemens CPU1212C DC/DC/DC mit einem Siemens 10 Link Master verwendet.
Nach den Hardwareeinstellungen kann der Funktionsbaustein implementiert werden. Dazu gehen Sie die
nachfolgenden Schritte durch:

2 Einbinden der Bibliothek

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

Bitte wahlen Sie die Globale Bibliothek ,, ZG_Basic_Gripping_TIA_V1.21" aus.

Frojekt Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online |Extra; |Werkzeuge Fenster  Hilfe
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= i : -
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Gerite & Netze A . » Ll Buttons-and-Switches
~ [} PLC_1 [CPU 1212C DCIDEIDC] »Globalen  Bibliotheken” ausgewahlt |, LL1 Long Functions E
I]J'rseratekonﬁguration und geoffnet werden kann. Wahlen Sie | » (LI menitering-and<entrol-objects £y
%| Online & Diagnose - H ¥ LUl Documentation templates E
~ g Programmbausteine unter dem Menipunkt ,Kopiervorla- O Eie e i 3
B¢ Neuen Baustein hinzufiigen gen” die beiden Datentypen b =—|I_Typen_ T
4 Main [OB1] . “ = [
- K |
45 7G_FB_Basic_Gripping [FB1] (,UDT_Basic_IN und - HEDPL'JEE:DB':ECETN
» [ Technologieobjekte »UDT_Basic_OUT") aus und kopieren Sie i e—
[ . . e
: Er;_;::;::en diese unter der Rubrik ,PLC- 4 ZG_FB_Basic_Gripping
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] UDT Basic_ouT Der Funktionsbaustein
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» [iZ Traces Rubrik ,,Programmbausteine” eingefiigt
» [, Geréte-ProxyDaten werden.

B¢ Programminformationen
E] PLC-Meldetextlisten
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3 MAIN

Qroup

Offnen Sie den Organisationsbaustein ,Main [OB1]“ in ,Programmbausteine” und ziehen Sie den Funkti-
onsbaustein ,ZG_FB_Basic_Gripping” in das Netzwerk.

Projektnavigation

Gerdte

=}

MName
¥ | ] Test

ﬁﬁh Gerite & Netze

3 Main [OB1]

B Neues Gerat hinzufiigen
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~ g Programmbausteine

ﬁ Neuen Baustein hinzufigen

@@ =l g & TG
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*  Netzwerk 1:
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v v
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e
#3 Traces
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ResetDirectionF
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cmd_b_
0 — MoveToWork
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MotionTimeout
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=

o Qo
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TeachPosition

Ln
(=]
(=]

n_GripForce

n
PositionToleran
50 ce

B
"ZG_FB_Basic_Gripping”

ping [FB1]

Es offnen sich die , Aufrufoptionen”, in dem eine Einzelinstanz
generiert wird. Sie kdnnen die Instanz z.B. ,Gripper_1“ nennen.
Sollten Sie mehrere Greifer im Einsatz haben, benétigen Sie

UDT Gripper_ entsprechend viele Bausteine und missen fiir diese weitere
SRl - Instanzen anlegen.

DataTransferRe
quired f— ...

b_
DataTransferErr
of f— ...
b_MotionError = -
b_StepBusyf— -
b_StepDone f— -

GripperPLCActi;

€ fm—

b_BasePosition = ...
b_
TeachPosition f— ...

b Variablen, welche mit ,b_“ deklariert sind, stellen binare Signale.

Variablen, welche mit ,cmd_“ deklariert sind, stellen Befehlsein-

b_WorkPosition f— - gange dar. Diese kbnnen z.B. mit einem Taster gesteuert werden.

b_
UndefinedPositi
on f— ...

b_
DataTransferQK f=— ...

CDntroIWord:
100 o ..

b_
ControlWord_
200 f— .

b_Errorf=— ...

n_Diagnose

rl_
ActualPosition

EMO —

Variablen, welche mit ,n_“ deklariert sind, sind Eingangs- bzw.
b Ausgangsbytes bzw. -worter. Diese werden fiir die Ubertragung
der einzelnen Positionen und Funktionen benétigt.
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4 PLC-Variablen

Unter ,,PLC-Variablen“ werden direkte Verkniipfungen mit dem Greifer erstellt. Offnen Sie daher die ,Stan-
dard-Variablentabelle” unter ,PLC-Variablen” in der Projektnavigation. Deklarieren Sie in der ,Standard-
Variablentabelle” Variablen vom Datentyp ,UDT_Basic_IN“ sowie ,,UDT_Basic_OUT". Wichtig ist dabei die
Eingabe der jeweiligen korrekten Adresse, welche Sie bei der Hardwarekonfiguration zugewiesen haben.
Hierbei muss nur die erste Adresse eingegeben werden. Die anschlieenden Adressen werden automatisch
generiert und zugewiesen.

PLC_1 [CPU 1212C DOU/DCDC] » PLC-Variablen

TG

PLC-Variablen
MName Datentyp = Adresse Rema... Erreic... Schrei... Sichtb.. Kommentar
1 @ b UDT_BasicGripperi_IN  “UDT_Basic_IN" %I8.0 v = [V
2 <l » UDT BasicGripperl_OUT “UDT_Basic_OUT %QB.0 ] = [+
3 <Hinzufiigen=

5 Verwendung des Funktionsbausteins

An dem unter Punkt 3 eingefligten Funktionsbaustein sind nun mehrere Ein — bzw. Ausgange zu beschalten.
Der am Baustein befindliche Eingang ,UDT_Gripper_IN“ muss nun mit der zugehoérigen Variable aus Punkt 4
verbunden werden. Das gleiche muss auch mit der Ausgangsvariable ,,UDT_Gripper_OUT" durchgefiihrt
werden. Nun kann der Baustein die einzelnen Zustande und Positionen des Greifer auslesen und diese im
Baustein verarbeiten. Des Weiteren kann durch die Ausgangsbeschaltung der Greifer parametriert werden.

Damit der Greifer gefahren werden kann, miissen diesem die verschiedenen Positionsdaten und Optionen
(Fahrprofile) libertragen werden. Als Standardwerte kdnnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte
verwendet werden. Diese sind beispielhaft und kénnen projektspezifisch variieren. Sie kdnnen 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.

n_DeviceMode 100 (1 bei GEP/GED5000IL)
n_WorkpieceNo 0

n_TeachPosition 500

n_GripForce 1

n_PositionTolerance 50

Die Variable n_DeviceMode entspricht dem Fahrprofil des Greifers. Diese Fahrprofile konnen der Monta-
geanleitung des Greifers entnommen werden. In diesem Beispiel wurde der DeviceMode 100 (bei
GEP2000IL oder GPP5000IL) bzw. 1 (bei GEP/GED5000IL) gewdhlt, welcher dem Fahrprofil , Universalbe-
trieb” entspricht. Dieser kann als Standardwert verwendet werden.
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

WB1
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WFB1
"ZG_FB_Basic_Gripping™
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Lo T s |
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- MoveToBase

cmd_b_
[} = MoveToWork

]

Lo
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500 — TeachPosition
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n

FositionToleran
50 ce

PHJE .0
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ouT ouT
b_
DataTransferfe
quired = .
b_
DataTransferErr
or — ...

b_MotionErrar = ---

b_StepBusy — -

b_StepDone — -
b

GripperPLCACtiv
B —_

b_BasePosition = ---
b_
TeachPosition =— ..

b_WorkPosition = ---
b_
UndefinedPositi
an —
b_
DataTransferOk — ...
b_
ControlWord _
100 =— .
b_
ControlWord _
200 — .

b_Errar = -

n_Diagnose
rl_
ActualPosition

EMO —

Zum Schluss miissen Sie die Einstellung Gibersetzen 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 im Bausteinkopf finden.

6.1

Schrittkette zuriicksetzen ,,cmd_b_StepReset” (BOOL)

ZIMMER

Qroup

Die Eingangsvariable ,cmd_b_StepReset” setzt die Schrittkette innerhalb dieses Bausteins zurlick. Dies ge-
schieht unabhédngig davon, in welchem Schritt sich der Baustein gerade befindet. Wenn der Baustein den
Fehler ,b_DataTransferError” oder ,b_MotionError” ausgibt, kann er nur durch diesen Eingang quittiert

werden.
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6.2 Dateniibertragung mit Handshake ,,cmd_b_DataTransfer” (BOOL)

Nach jeder Anderung eines Prozessparameters (ausgenommen ,,ControlWord“) oder bei einem Kaltstart des
Greifers miissen die Parameter mit einer Dateniibertragung libernommen werden. Wenn die Ausgangsvari-
able ,,b_DataTransferRequired” , TRUE” ist, arbeitet der Greifer noch nicht mit den aktuell eingestellten Pa-
rametern. In diesem Fall muss der Eingang ,,cmd_b_DataTransfer getriggert werden, damit die Prozesspa-
rameter Ubertragen werden. Die Variable ,b_DataTransferRequired” wechselt anschlieBend 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 Datenlibetragung abgeschlossen ist. Anschliefend 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 Dateniibertragung angewandt werden.

6.3  Werkstiickrezeptur speichern ,cmd_b_WritePDU“ (BOOL)

Wenn dieser Eingang auf , TRUE” gesetzt wird, werden die aktuell gesetzten Prozessparameter am Bau-
steineingang 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 werden stromausfallsicher im Greifer abgespeichert und kénnen (iber die Angabe der
,WorkpieceNo“ wieder angewahlt werden. Es kdnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer abgespeichert wer-
den.

6.4  Richtungsmerker zuriicksetzen ,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 mehrmals nacheinander in die gleiche Richtung gefahren werden soll,
dann  muss dieses Bit zuerst zuriickgesetzt werden. Dies kann durch den Eingang
,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 Be-
wegung in die gleiche Richtung erfolgen. Ab der Bausteinversion V1.21 wird diese Prozedur falls notwendig
vor der Bewegung des Greifers automatisch durchgefihrt.

6.5 Fahren auf BasePosition ,,cmd_b_MoveToBase“ (BOOL)

Beim Setzen dieses Eingangssignals auf ,TRUE” bewegen sich die Greiferbacken mit dem eingestellten Fahr-
profil und mit der eingestellten Greifkraft auf die ,BasePosition”. Dabei wird das , ControlWord“ auf den
Wert 256 gesetzt.

6.6  Fahren auf WorkPosition ,,cmmd_b_MoveToWork“ (BOOL)

Beim Setzen dieses Eingangssignals auf ,, TRUE” bewegen sich die Greiferbacken mit dem eingestellten Fahr-
profil und mit der eingestellten Greifkraft auf die ,, WorkPosition”. Dabei wird das , ControlWord” auf den
Wert 512 gesetzt.

6.7 Begrenzung der Bewegungszeit ,,t_MotionTimeout” (TIME) und ,,b_MotionError” (BOOL)
Falls der Greifer eine Bewegung nicht ausfiihren kann oder das gewiinschte Ziel nicht erreicht, wiirde die
Schrittkette stehenbleiben und der Baustein ware fir weitere Befehle blockiert. Damit dies nicht passiert,
kann die Zeit ,t_MotionTimeout” am Baustein definiert werden, welche der Greifer maximal fiir seine Be-
wegung bis zur Position bendtigen darf. Dies ist abhangig von den Eingangsparametern des Greifers und
muss projektspezifisch angepasst werden. Wenn der Greifer innerhalb der eingestellte Zeit sein Ziel nicht
erreicht, springt die Schrittkette in einen Fehlerschritt. Der Ausgang ,b_MotionError” wird auf , TRUE” ge-
setzt und kann nur durch Setzen des Eingangs ,,cmd_b_StepReset” wieder zuriickgesetzt werden.
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6.8 Dateniibertragung wird benétigt ,,b_DataTransferRequired” (BOOL)

Die Variable "b_DataTransferRequired" ist aktiv, wenn mindestens eine der Output-Variablen, die zum Grei-
fer geschickt werden, gedndert wurde. Solange diese Variable aktiv ist, hat der Greifer die gednderten Wer-
te noch nicht ibernommen. Zur Datenlibernahme muss die Eingangsvariable "cmd_b_DataTransfer" getrig-
gert werden. Die Variable "b_DataTransferRequired" wechselt dann auf ,,FALSE” und der Greifer verwendet
die aktuell eingestellten Parameter.

6.9  Fehler in der Dateniibertragung ,b_DataTransferError” (BOOL)

Der Ausgang ,b_DataTransferError” wird auf ,TRUE" gesetzt, wenn die Datenibertragung (,ControlWord“ =
1) nicht erfolgreich durchgefiihrt werden konnte und das Feedback des Greifers nicht innerhalb einer Se-
kunde gesendet wurde. Dies kann mehrere Griinde zur Ursache haben. Einen Fehlercode kann tber den
Ausgang ,,n_Diagnose” entnommen werden. Die einzelnen Fehlercodes sind in der Montageanleitung naher
beschrieben. Durch Setzen des Eingangs ,cmd_b_StepReset” kann dieser Fehler quittiert werden.

6.10 Befehl wird ausgefiihrt ,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.

6.11 Bereit fiir Befehle ,,b_StepDone” (BOOL)
Wenn der Baustein im Initialschritt steht und bereit fiir Befehle ist, ist dieser Ausgang auf , TRUE".

6.12 Bit 6 des StatusWord ,,b_GripperPLCActive” (BOOL)

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

6.13 Bit 8 des StatusWord ,,b_BasePosition”“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte , BasePosition” erreicht hat, wird dieses Signal aktiviert. Die GroRe des
Bereichs wird durch die ,,PositionTolerance” definiert.

6.14 Bit 9 des StatusWord ,b_TeachPosition“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte ,, TeachPosition“ erreicht hat, wird dieses Signal aktiviert. Die GroRe des
Bereichs wird durch die ,,PositionTolerance” definiert.

6.15 Bit 10 des StatusWord ,,b_WorkPosition“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte ,, WorkPosition“ erreicht hat, wird dieses Signal aktiviert. Die GroRe des
Bereichs wird durch die ,,PositionTolerance” definiert.

6.16 Bit 11 des StatusWord ,,b_UndefinedPosition” (BOOL)

Wenn der Greifer stillsteht und weder auf ,,BasePosition”, , TeachPosition”“ oder , WorkPosition” steht, ist
dieses Signal ,, TRUE”,

6.17 Bit 12 des StatusWord ,b_DataTransferOK“ (BOOL)
Mit diesem Bit gibt der Greifer die Riickmeldung, dass eine Datenibertragung (,,ControlWord“ = 1) erfolg-
reich durchgefiihrt wurde. Daher wird es bei einer Handshakeprozedur verwendet.

6.18 Bit 13 des StatusWord ,,b_ControlWord_100“ (BOOL)

Dieser Richtungsmerker wird ,, TRUE“, wenn der Greifer einen ,,MoveToBase“-Befehl erhalten hat. Der Grei-
fer 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
,cmd_b_ResetDirectionFlag” (s. 6.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.
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6.19 Bit 14 des StatusWord ,,b_ControlWord_200“ (BOOL)

Dieser Richtungsmerker wird ,TRUE“, wenn der Greifer einen ,,MoveToWork“-Befehl erhalten hat. Der Grei-
fer kann in diesem Zustand keinen weiteren ,,MoveToWork“-Befehl ausfiihren. Der Merker wird wieder auf
,FALSE" gesetzt, wenn der Greifer einen ,,MoveToBase“-Befehl erhalt oder per ,cmd_b_ResetDirectionFlag”
(s. 6.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

6.20 Bit 15 des StatusWord ,,b_Error”“ (BOOL) und ,,n_Diagnose” (UINT)

Wenn der Diagnosewert des Greifers nicht 0 ist, wird dieses Bit gesetzt. Der Fehlercode wird in dem Daten-
wort ,n_Diagnose” ausgegeben. Die Beschreibungen zu den Fehlercodes kénnen aus der Bedienungsanlei-
tung entnommen werden.

6.21 n_ActualPosition (UINT)
In diesem Datenwort wird die aktuelle Position der Greiferbacken ausgegeben.
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