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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_Basic_Gripping_S7“ aus.

Offnen Projekt Iﬁ

Anwenderprojekte  Bibliotheken ] Beispielpmiekte] Multiproiekte]

Name | Ablagepfad
& Redundant 10 CGP 40 C:\Program Files [x86)\SiemenshStep?45 7libs\red_io_1
@ Redundant 10 CGP W52 C:\Program Files [«86)\SiemeanshStep? S 7libshred_in52
@ Redundant 10 MGP W32 C:AProgram Files [#8E]\SiemenshStep?\S7libshred_io 0
& SFM-C_3_Sensaren C:\Program Files [+86)\Siemens\Step? S 7Prao\SFM-C_3_
@ SFM-C_3_Senzaren E:\14_Andreash11_Siemens Stepr W SFM-C_SFML-CAS7-Bausteine’57-B austainehSFM-C_3_
@ SF-C_8_Sensoren E:A\14_Andreaz\11_Siemens Step?sSFM-C_SFML-CAS 7-Bausteing’57-B austeinghSF-C_8
6 SFML-C_3 Sensaren E:\14_Andreash\11_Siemens SteprsSFM-C_SFML-CNS7-Bausteine’57-B austeine\ SFML-C_3
@ SFML-C_3_Sensoren C:\Program Files [«86)\SiemenshStep? S 7ProjWSFML-C_3
@ SFML-C_4_Sensoren E:\14_aAndreazh11_Siemens Step?SFM-C_SFML-CAS 7-Bausteing’57-B austeineh SFHL-C_4
& SIMATIC_NET_CP C:\Program Files [+86)\SiemenshStep?'S Flibshsimaticn
@ Standard Library C:\Program Files [«86)\SiemenshStep7 s Flibshstdib30
@ stdlibs (V2] C:\Program Files [«88]\SiemenshStep? S libshstdlibs

ed Gripping_57_V2'2ZG_Advan

Markiert

Arwenderprojekte:
Bibliotheker: 1
Beizpielprojekte:

Fultiprojekte: Durchsuchen...
- S Abbrechen Hilte

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 ibergeben. Zur Kommunikation zwischen Funktions-
baustein und Greifer missen folgende Datentypen angelegt werden:

Name Symbolischer Name Umfasst
UDT1 UDT_Basic_IN 6 Bytes Eingangsdaten
UDT2 UDT_Basic_OUT 8 Bytes Ausgangsdaten

Ein neuer Datentyp kann mit Rechtsklick auf ,Bausteine” -> , Neues Objekt einfligen” -> , Datentyp” in das
Projekt eingefligt werden.
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.’-‘; SIMATIC Manager - [Test_Basic_Gripping -- C:\Program Files (x86)\5iemens\Step7\s7proj\Test_Bas]
@ Datei Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

D@ |27« | &% 20 a2 % %[ | B |[ < Kein Fiter> =17 | %
=- Test_Basic_Gripping Systemdaten I+ OB1 I FB1 = DB1
E-{z1] 57-Programm
(B Quellen
..... @ §
Ausschneiden Ctrl+X
Kopieren Ctrl+C
Einfagen Ctrl+V
Laschen Del
MNeues Objekt einfiigen 3 Organisationsbaustein
—
Zielsystem » Funktionsbaustein
Umverdrahten... Lo
. . Datenbaustein
Bausteine vergleichen... —
Referenzdaten » Batenbip L
Bausteinkensistenz prifen ... CEEL A
Drucken 3
Umbenennen F2
Objekteigenschaften... Alt+Return

Spezielle Objekteigenschaften

Bausteinschutz...
S7-Web2PLC

3

Qroup

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

geben Namen ein.

Eigenschaften - Datentyp

Eigenschaften - Datentyp

e

—

Algemsin - Teil 1 | Algemein - Teil 2 | Auine | Attibute |

Name: uoT

Name:

Symbolischer Name:

ILIDT_Basic_IN

Symbolischer Mame:

—

Symbolkommentar:

Symbolkommentar:

Projektpfad: |

Projektpfad:

Code
24112021 10:36:11
24112021 10:36:11

Erstellt am:
Zuletzt geandert am

Speicherott des Projekts: |C:\ngmm Files {eB6)Siemens'\Step 7\s 7proj\ Test_Bas

Schnittstelle

24112021 10:36:11

Erstelt am:
Zuletzt geandert am:

Kommentar:

Kommentar:

Algemein - Teil 1 | Algemein - Teil 2 | Aufnfe | Attibute |

Speicherort des Projelts:

upT2

UDT_Basic_OUT

—

IC:\F‘rcglElm Files &86)\Siemens\Step T\s7proj Test_Bas

Code Schnittstelle
24.11.2021 10:37:07
24.11.2021 10:37:07

24112021 10:37-07

Abbrechen |

[ o ]

Hife |

Atbrechen | Hife |

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

eingehalten werden.

UDT1:

Name Typ Anfangswert
n_StatusWord WORD WH16#0
n_Diagnose WORD WH#H16#0
n_ActualPosition WORD WH16#0

Erstellt: SN 18.03.2020
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UDT2:

Name Typ Anfangswert

n_ControlWord WORD WH16#0

n_DeviceMode BYTE B#16#0

n_WorkpieceNo BYTE B#16#0

n_TeachPosition WORD WH#16#0

n_GripForce BYTE B#16#0

n_PositionTolerance BYTE B#16#0

i

Et{f; KOP/AWL/FUP - [UDTL -- "UDT_Basic_IN" -- Test_Basic_Gripping\57-Programmb..
i+ Datei Bearbeiten Einflgen Zielsystern Test Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

= ImpLy

e &

Anfangawert
0.0 STRUCT
+0.0| [n_StatusWord WORD WELEE0
+2.0| |n_Diagnose WORD WElsg0
n EotualPosition WORD WElcgO

HF; KOP/AWL/FUP - [UDT2 -- "UDT_Basic_OUT" -- Test_Basic_Gripping\57-Programmb\.. JUDT2]
i+ Datei Bearbeiten Einflgen Zielsystern Test Ansicht Extras  Fenster Hilfe

b= EH & = O & k?

Anfangswert
0.0 STRUCT

+0_0| |n_ControlWord WORD WElcgO
+2.0| |n_DeviceMode BYTE BElegl
+3_0| |n_WorkpiecelNo BYTE BElcgl
+4_0| |n_TeachPosition WORD WElcgO
+8.0| |n_GripForce BYTE BElogld

n_PositionTolerance BYTE BElegl
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4 Globale Strukturen im OB deklarieren

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:

| vane Datentyp Adresae Kommentar
‘= OBl1_EV_CLASS Byte 0.0 Bits 0-3 = 1 (Coming event), Bits 4-7 = 1 (Event class 1)
= CB1_SCAN Byte 1.0 1 {Cold restart scan 1 of OB 1), 3 (Scan Z-n of OB 1)
‘= CB1_PRICRITY Byte 2.0 Priority of OB Execution
‘= 0B1_CB_NUMER Byte 3.0 1 {Organizaticn block 1, OBL)
‘= OBl1_RESERVED . Byte 4.0 Reserved for system
‘= OB1_RESERVED 2 Byte -0 Reserved for system
‘= OBl1_PREV_CYCLE Int 6.0 Cycle time of previous OBl scan (milliseconds)
‘T CB1_MIN_CYCLE Int B.0 Minimum cycle time of OBl (milliseconds)
‘= OB1_MRX CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
(= QR1 _DITE T TME Date Lp me Date and time OBl started
E‘, g_UDT_Gripperl_IN UDT_Basic IN 20.0
i g_UDT_Cripperl OUT |UDT_Bzsic_OUT 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 |E |
X7 MPLDP —
X2 N0 10-Link : DP-Mastersystem (1)
X2PTR Port T
X2PZR Port 2
25 DI24/,00718 2

1| 11

!I:I (1) EMI PES-502-101-2001
DPF-Kennung

E-Adiesse | A-Adesse | Kommentar

Steckplatz . | Bestellnummer / Bezeichnung

BN PBS-502-101-Z001
yle

g2

0

1 i
0 Standard /0
1]

1]

Standard /0
Standard /0

Im Operationsbaustein miissen die Peripherieadressen mit den angelegten globalen Strukturen verknupft
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 UDT Gripperl IN.n_StatusWord
PIW258 g _UDT_Gripperl_IN.n_Diagnose
PIW260 g UDT Gripperl_IN.n_ActualPosition
g _UDT Gripperl _OUT.n_ControlWord PQW256

g _UDT Gripper_10UT.n_DeviceMode PQB258

g _UDT Gripper_10UT.n_WorkpieceNo PQB259

g_UDT Gripper_10UT.n_TeachPosition PQW260

g _UDT_Gripper_10UT.n_GripForce PQB262

g _UDT Gripper_10UT.n_PositionTolerance PQB263

Erstellt: SN 18.03.2020
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= m: Eingang: StatusWord

MOVE
. =—{EN #g_UDT Gripperl IN.
00T =n_Statusiord
PIWZ5& —{IN
END [—
MOVE
- .. =——EN
OUT =POWZ58
§g_UDT Gripperl OUT.
n_ControlWord —IN EHO =

6 Funktionsbaustein einfiigen

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

%, KOP/AWL/FUP - [OB1 -- Test_Basic_Gripping\S7-Programm]
£ Dotei Bearbeiten Einfugen Zielsystem Test Ansicht Extros Fenster Hilfe

= = =] = g al%s e OB E %% B EF x?

(=

N E]

[ e mee
‘E G sennicrsralle ~ [ [wane
[+ FB- TEME Al F Y T 1

»

3

~H5 Neues Netzwerk

{3 Bitverknapfung

{2 Vergleicher

&3 Umwandler

Zahler

B RN rica: DB-Aufruf

(&) Springe

{&) Festpunit-Fit,

&) GleitpunktFlt

Eo $ {29 Verschieben

@A Programmsteuerung

(&) Schieben/Rotieren
Statusbits

(@) Zeiten

{3 Wortverknapfung

g3 FE Bausteine

(g3 FC Bausteine

{3 SFB Bausteine

g8 SFC Bausteine

Jil Multinstanzen
 Bibliotheken

@ stdlibs

@ standard Library
@ Redundant10 CGP Vi0
@ Redundant10 MGP 32
@ Redundant10 CGP V52
@ SIMATIC_NET_CP
@ SFM-C_8_Sensaren
@ SFML-C_3_Sensoren
@ SFML-C_4_Sensoren
@ SFML-C_3 Sensoren
@ $FM-C_3 Sensoren
@ SFM-C_3 Sensoren

»

0B1 : "Main Brogram Sweep (Cycle)”

- ZG_Basic_Gripping 57
o @3 S7-Programm

% {3} FBL ZG_FB Basic_Gripping

{0 SFB4 TON IEC_TC

| OBL

Bamic CrpPING.

@ ZG_Advanced_Gripping_57

-

/

- | @Poganmelements [BE Aufnfsiukiur [ EE Netzwerke

Erstellt: SN 18.03.2020 Seite 8 von 13



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (Step 7)

Basic Gripping

ZIMMER

Qroup

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

LEL

FB1
"Z&_FB Basic Gripping™
UDT Gripper OUT
EN
b DataTransferRegquired
ULT Gripper IN
b _DataTransferError

cmd b StepHeset
t} b MotionError
cmd b DataTransfer
b_StepBusy
cmd b WritePDU
b_StepDone

cmd b ResetDirectionFlag
b_GripperPFLCActive
cmd b Adjust
b_BasePosition
cmd b MoveToBase
b TeachPosition
cmd b MoveToWork
b _WorkPosition
t MotionTimeout
b UndefinedPosition
n_DeviceMods
b _DataTranafer0K
n_¥WorkpieceMo
b ControlWord 100
n TeachPosition
b ControlWord 200
n_GripForce
b _Error
n_PositionTolerance
n_Diagnoae

n_ActualPosition

ENC

Variablen, welche mit ,b_“ deklariert sind, stellen bindre Signale.

Variablen, welche mit ,cmd_" deklariert sind, stellen Befehlseingdnge dar. Diese kénnen z.B. mit einem Tas-

ter gesteuert werden.

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

Erstellt: SN 18.03.2020
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7 Verwendung des Funktionsbausteins

An dem unter Punkt 6 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 Zustdnde 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.

o

ﬁ Var - Beobachtungstabelle
Tabelle Bearbeiten Einfigen Zielsystern Variable Ansicht Extras  Fenster Hilfe

| Di|6l| S| 4[ml@o|~| x| 2a[2]| K| | Sfer|r| &4

X Beobachtun gstabelle -- Test_Basic_Gripping'57-Programm
_Q Operand | Symbol Anzeigeformat | Statuswert | Steuverwert

1 MB 50 :"g_n_DeviceMode” DEZ 100

2 MB 51 i "g_n_WorkpieceMNo” DEZ 0

3 MW 52 ; "g_n_TeachPosition” DEZ 200

4 MB 54 :"g_n_GripForce” DEZ 1

o MB 55 : "g_n_PositionTolerance™ : DEZ o0

&
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

DBl
FB1
"ZE_FB_Basic Gripping™

#g UDT Gripperl OUT
 —EN UDT_Gripper OUT fmgg UDT_ Gripperl OUT

#g UDT_€Cripperl IN b _DataTransferRequired = |

$§g_UDT_Gripperl IN —UDT_Gripper IN
b _DataTransferError fm_ _.
.. =-cmd b StepReset
b MotionError = _
.. =ecmd b DataTransfer
b_StepBusy [— __
.. =—cmd b WritePDU
b_Steplone fm |
.. =-jcmd b ResetDirectionFlag
b GripperPLCRctive [—
.. =eomd b Rdjust
b_BasePosition [—_ __
.. =—cmd b MoveTocBase
b _TeachPosition fm __
.. =={cmd b MoweToWork
b _WorkPosition [— _
TE155 = t_MotionTimeout
b_UndefinedPosition fm __

MBS0
"g n DeviceMode" —n_Devicelode b DataTransferQE (- _
MB51 b_ControlWord 100 (o

"g_n_Workpiecelo" —n_Workpiecelo

b_ControlWord 200 (= |

MESZ
"g n TeachPosition" —n_TeachFosition b _Error [~ |
MR54 n_Diagnose [ __

"g_n_GripForce" —n_GripForce

n_RotualPosition fm .

MBSS

"g n_PositionTolerance"™ —0_PositionTolerance ENC |-

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

8 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhangig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefihrt. Weitere Informationen kdnnen Sie auch im Bausteinkopf finden.

8.1 Schrittkette zuriicksetzen ,,cmmd_b_StepReset” (BOOL)

Die Eingangsvariable ,cmd_b_StepReset” setzt die Schrittkette innerhalb dieses Bausteins zurtick. Dies ge-
schieht unabhéngig 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.

8.2 Dateniibertragung mit Handshake ,,cmmd_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 Datenilibertragung angewandt werden.

Erstellt: SN 18.03.2020 Seite 11 von 13



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (Step 7) ZiMMER

Basic Gripping Qroup

8.3  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 Uber die Angabe der
»WorkpieceNo“ wieder angewahlt werden. Es kdnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer abgespeichert wer-
den.

8.4  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 zurlickgesetzt 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 durchgefiihrt.

8.5 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.

8.6 Fahren auf WorkPosition ,cmd_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.

8.7 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.

8.8 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 Dateniibernahme 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.

8.9 Fehler in der Dateniibertragung ,,b_DataTransferError” (BOOL)

Der Ausgang ,b_DataTransferError” wird auf ,, TRUE"” gesetzt, wenn die Dateniibertragung (,,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 lber 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.
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8.10 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 fur weitere Befehle blockiert ist.

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

8.12 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.

8.13 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.

8.14 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.

8.15 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.

8.16 Bit 11 des StatusWord ,,b_UndefinedPosition”“ (BOOL)

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

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

8.18 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. 8.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

8.19 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. 8.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

8.20 Bit 15 des StatusWord ,,b_Error” (BOOL) und ,,n_Diagnose” (WORD)

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 kdnnen aus der Bedienungsanlei-
tung entnommen werden.

8.21 n_ActualPosition (WORD)
In diesem Datenwort wird die aktuelle Position der Greiferbacken ausgegeben.
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