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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

* Ch\Users\messe\Desktop'.Programmel\Testprogramme,
Offnen

Datei | Bearbeiten Ansicht Einflgen

Praj

i3] Meues Projekt...
|| &) Projekt offnen...

Projekt vom Zielsystem &ffnen...

Strg=Umschalt+MN

Strg+C

¥

kdnnen.

us.

Um eine Bibliothek einzubinden klicken Sie auf den Reiter ,,Datei” und
wahlen Sie ,,Import ...”
Es erscheint ein Fenster, in dem Sie die Bibliothek suchen und 6ffnen

Projekt schlish . . . . . . . . . “w
q () projeit schiieten | Bitte wahlen Sie die zip-Datei ,,Basic_Gripping_V1_21“ aus.
1G] Offnen... —
I speichem Strg=S % Offnen [=]
L'.ﬂ Alles speichern Strg+Umschalt+5 @uv’ Ju <« SAMUEL DISK (D:) » Basic GrippingV1.21 » AS » Bibliotheken(DE) » v|£,|| Bibliotheken(DE) durchsuchen P'
| schlieBen Strg+F4 Organisieren v Neuer Ordner S 2 ﬁﬂ @
Projekt speichern als... ¥ Favoriten Name Anderungsdatum Typ Gr.
g Frojekt als Zip speichern... B Desktop {8 Basic_Gripping_v1_21 18.03.2020 08:04 WinRAR-ZIP-Archiv
@ Projekt als Zip ohne Upgrades speichem... i Downloads
% Zuletzt besucht
Bibliothek exportieren...
Export... - Bibliotheken
| I T (=] Bilder
Ll [5] Dokumente E
ECAD Export und Import 3 o Musik
Text Export und Import 3 B# videos
Seite einrichten... 18 Computer
Drucken Strg=P &, Lokaler Datentrager (C:)
Projekt drucken... = SAMUEL DISK (D:)
ca Data (E)
vergleiche Quelldateien 4 @ Lokaler Datentrager (F:)
v < n | »
Zuletzt gedffnete Datei 4
Dateiname: Basic_Gripping_V1_21 v | Zip Archiv (*.zip) v
Aktuelle Projekte 3 = 3nppIng £ P
Eeenden

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

l.ogn:al View '

[ WP hlqg )‘/ > W 3 &,
Objek!name

Beschreibung

=

€4 UDT _Basic_IN
44 UDT_Basic_OUT
- & Global.var
@ Libraries

Acp10 MC
brsystem
Ac:p10man

Acpwpar
al standard
a Program
B Q Variables.var

b @ Greffer_1

& UDT_BasicGripper1_IN
& UDT_BasicGripper1_OUT
LocalFunctions fun
ZG_FB_Basic_Gripping

t ZG_FB_Basic_Gripping.st

L ZG_FB_Basic_Gripping

B} ;s?

Globale Datentypen

Globale Variablen

Globale Bibliotheken

This library contains function interfaces for IEC
This library contains runtime functions for IEC t
The AsTime Library supports DATE_AND_TIN
This library contains function interfaces for IEC
The SYS_LIB library contains functions for me:
The AsBrStr Library contains FBKs for memory
PLCopen Motion Control function blocks

The BRSystem library provides the user with a
Motion Control Manager

Global NC functions

ACOPOS Parameters

This library contains standard function blocks @

Local variables

Funktionsbaustein Basic_Gripping

FUNCTION_BLOCK ZG_FB_Basic_Gripping

Erstellt: SN 23.03.2020

Geandert: -

Gepruft: -

Index: 1.21

Seite 4 von 9



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (AS)

ZIMMER

Basic Gripping

3 CYCLIC
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Offnen Sie in der , Logical View” in der Rubrik ,,Program” -> ,Cyclic.fod“ das Hauptprogramm ,_CYCLIC“ und
ziehen Sie den Funktionsbaustein ,,ZG_FB_Basic_Gripping” auf die Programmieroberflache.

%,

[ BN 2 87K
Objektname

=] ﬂ) Test

B %3 Globaltyp

€4 UDT_Basic_IN
€4 UDT_Basic_OUT
@ Global.var

- &) Libraries

-5l operator
D"'ﬁ runtime
ol astime
[}“'E- AslecCon
gl sys_lib
@glll] AsBrStr
i

e

£

E

e

£

......

-l Acp10_MC

}--ﬁ brsystem

}“'E. Acp10man

ol NeGlobal

il Acp10par

o) standard

- (g Program

B @ Variables.var

& Greffer_1

& UDT_BasicGripper1_IN

LocalFunctions fun

¢ UDT_BasicGripper1_OUT

i \ =) Program::Cyclic.fbd [Funktionsbausteindiagramm - Cydlic]* X |

fer [ZG_FB_Basic_Gripping

ZG_FB_Basic_Gripping st

: ffer ZG_FB_Basic_Gripping
B+ @ Cyclicfbd

: ¢ _CYCLIC

@ |l
] b J ‘

= @

[l =i 5F BF 25 09 Fq | gi o

N B EEE QRS e e

)

0001:

{* TODO : Add your code here 7)

n_PositionTolerance

ZG_FB_Basx_Gnpping L'l_
=|UDT_Gripper_IN UDT_Gripper_OUT[™
=lemd_b_StepReset  b_DataTr Required
=lemd_b_DataTransfer b_DataTransferErmor[™
={emd_b_WntePDU b_MotionEmror[™
=l emd_b_ResstDirectionFlag b_StepBusy[™
=lemd_b_Adjust b_StepDonef™
= emd_b_MoveToBase b_GrpperPLCActive™
=lemd_b_MoveToWork b_BasePosition[™
=1{t_MotionTimeout b_TeachPosition[™
= n_DeviceMode b_WorkPosition[™
= n_WorkpieceNo b_UndefinedPosition™
™= n_TeachPosition b_DataTransferOK™
= n_GnpForce

Gredfer_1
ZG_FB_Basic_Gnpping 1
= UDT_Gnipper_IN UDT_Gnpper_OUT™
=cemd_b_StepReset  b_DataTransferRequired[™
=cmd_b_DataTransfer b_DataTransferError™
=cmd_b_WntePDU b_MotionEmor™
= cmd_b_ResetDwrectionFlag b_StepBusy™
=lemd_b._. b_StepDone
= cmd_b_MoveToBase b_GripperPLCActive
=lemd_b_MoveToWork b_BasePosition
=1t_MotionTimeout b_TeachPosition
=i n_DeviceMode b_WorkPosition
=1 n_WorkpieceNo b_UndefinedPosition
= n_TeachPosition b_DataTransferOK
=1 n_GnpForce b_ControlWord_100
=1 n_PostionTolerance b_ControlWord_200
b_Ermror
n_Diagnose
n_ActualPosition|

Fiir den Baustein ist bereits eine Instanz namens
,Greifer_1“ angelegt. Schreiben Sie diese tber
den Baustein. Sollten Sie mehrere Greifer im
Einsatz haben, bendtigen Sie entsprechend viele
Bausteine und missen flr diese weitere Instan-
zen unter den ,Variables.var” anlegen.

Variablen, welche mit ,b_“ deklariert sind, stel-
len binare Signale dar.

Variablen, welche mit ,cmd_“ deklariert sind,
stellen Befehlseingange dar. Diese kdnnen z.B.
mit einem Taster angesteuert werden.

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

In der Variablentabelle sind bereits Variablen fir die Ein- und Ausgangsdaten des Greifers mit dem richtigen
Datentyp angelegt.

& Program::Vari var [Vari Klaration]* X

¢ E

Name Typ & Referenz & Konstante (& Retain [ﬁ Duplizierbar Wert B
#9 [ubT BasicGripper1_IN JUDT_Basic_IN | 0 L]
¥ % UDT_BasicGripper1_OUT UDT_Basic_OUT O O O
¥ 9 Grefer_1 ZG_FB_Basic_Gripping O O O

Um diesen Variablen physikalischen Adressen zuzuweisen, wechseln Sie bitte zur ,Physical View" und wah-
len Sie Ihren 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 ,,I/O Zuordnung” die , InputData01“
und ,,OutputData01“. Die Lange des Datentyps muss richtig eingestellt sein. Wahlen Sie entsprechenden
Variablen in der Spalte ,Prozessvariablen” aus.

@ DisablePowerSupply01 Versorgung an Kanal 1 ausschalt

3 CycleEnd01 Neue Eingangsdaten an Interffac
+3 Synchronized01 Kanal synchronisiert

3 Overoad01 Uberlast an der Versorgung oder
3 ChannelStatus01 Betriebszustand 10-Link Schnittst
+J FrameCount01 Anzahl der |0-Link Frames

+3 BlockCounter01_DPS | Anzahl der empfangenen DPS Bl
+3 Vendorld01 UINT Vendor ID

+2 Functionld01 UINT Function 1D

3 Deviceld01 UDINT Device ID

3 CycleTime01 UINT Cycle Time

+3 InputDatal1 ::Program:UDT_BasicGripper1_IN  OCTETIS] Automatisch [ [ \X20CP1301\loMap.iom Eingangsprozessdaten, Kanal 1

@ OutputData01 ::Program:UDT_BasicGripper1_OUT OCTETI®] Automatisch  [] | \X20CP1301\loMap.iom Ausgangsprozessdaten, Kanal 1

5 Verwendung des Funktionsbausteins

An dem unter Punkt 3 eingefligten Funktionsbaustein sind nun mehrere Ein — bzw. Ausgédnge zu beschalten.
Der am Baustein befindliche Eingang ,,UDT_Gripper_IN“ muss nun mit der zugehdrigen 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 Greifers 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) Gbertragen werden. Als Standardwerte kdnnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte
verwendet werden. Diese sind beispielhaft und kénnen projektspezifisch variieren. 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.

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 Bedie-
nungsanleitung des Greifers entnommen werden. In diesem Beispiel wurde der DeviceMode 100 (bei
GEP2000IL oder GPP5000IL) bzw. 1 (bei GEP/GED5000IL) gewahlt, welcher dem Fahrprofil ,,Universalbe-
trieb” entspricht. Dieser kann als Standardwert verwendet werden.
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

Greifer_1
ZG_FB_ Baszic Gapping 1
UDT_BasicGnpper1_IN={UDT_Gnpper_IN UDT_Gapper OUTI™UDT_BasicGripper1_OUT
=cmd_b_StepReset  b_DataTransferRegured™
= emd_b_DataTransfer b_DataTransferEror™
= cmd_b_WntePDU b_MotionEmor™
=1 cmd_b_ResetDrectionFlag b_StepBusy™
=lemd_b_Ad; b_StepDone™
=lemd_b_MoveloBase b_GnpperPLCActive™
=cmd_b_MoveToWork b_BasePostion[™
T#15s™t_MotionTimeout b_TeachPostion™
100™ n_DeviceMode b_WorkPosition™
0™ n_WorkpieceNo b_UndefinedPosition™
S00™ n_TeachPosition b_DataTransferOK™
1™ n_GnpForce b_ControlWord_ 100
50 n_PostionTolerance b_ControlWord_200™
b_Emor™
n_Diagnose™
n_ActualPostion{™

Zum Schluss miissen die Einstellungen kompilieren und in das Zielsystem Gbertragen.

6 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhangig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefiihrt. Weitere Informationen kénnen Sie auch im Bausteinkopf finden.

6.1  Schrittkette zuriicksetzen ,,cmd_b_StepReset” (BOOL)

Die Eingangsvariable ,cmd_b_StepReset” setzt die Schrittkette innerhalb dieses Bausteins zuriick. 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.

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 Datenlibertragung 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 anschlieRend 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. 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.
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6.3 Werkstiickrezeptur speichern ,cmd_b_WritePDU“ (BOOL)

Wenn dieser Eingang auf ,TRUE" gesetzt wird, werden die aktuell gesetzten Prozessparameter am Baustein-
eingang 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 kdnnen lber die Angabe der ,Workpie-
ceNo” wieder angewahlt werden. Es kdnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer abgespeichert werden.

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 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.

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 gewtinschte Ziel nicht erreicht, wiirde die
Schrittkette stehenbleiben und der Baustein wére fiir weitere Befehle blockiert. Damit dies nicht passiert,
kann die Zeit ,t_MotionTimeout” am Baustein definiert werden, welche der Greifer maximal flr seine Be-
wegung bis zur Position bendtigen darf. Dies ist abhdngig 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 zurlickgesetzt werden.

6.8 Dateniibertragung wird benotigt ,,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.

6.9 Fehler in der Dateniibertragung ,b_DataTransferError“ (BOOL)

Der Ausgang ,,b_DataTransferError” wird auf ,TRUE"” gesetzt, wenn die Datenlibertragung (,,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 (iber 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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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 flir 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
JTRUE” ist.

6.13 Bit 8 des StatusWord ,,b_BasePosition“ (BOOL)
Sobald der Greifer seine eingestellte ,,BasePosition” erreicht hat, wird dieses Signal aktiviert. Die GrofSe 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 GréRe 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 Grof3e 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 Datenlbertragung (,,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.

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 durchgefihrt 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 kdnnen 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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