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1 Vorwort

Fir die Nutzung des Funktionsblockes muss zuerst eine korrekte Hardwarekonfiguration erstellt werden. In
diesem Beispiel wird eine Mitsubishi RO4AENCPU mit einem Mitsubishi IO Link Master verwendet. Nach den
Hardwareeinstellungen kann der Funktionsbaustein implementiert werden. Dazu gehen Sie die nachfolgen-
den Schritte durch:

2 Einbinden der Bibliothek
Bibliotheken kdnnen am rechten Bildschirmrand im Fenster , Element Selection” unter dem Reiter , Library”
mit , Register User Library...” ausgewahlt und eingebunden werden.

ndow  Help
FEEAMERE Al S LR @ 0

U@ 9 1 M Me—

R (R N

Register User Library... .

Register Library...

User Library

User Library

POU List | Favorites [ History | Modulel Library |

Bitte wahlen Sie die Bibliothek ,,ZG_Basic_Gripping_GXWorks3_V1.21.usl” aus.

5 Register Library to Library List X
= « 4 <« Basic Gripping V1.21 » GX_Works > Bibliotheken(DE) v | O "Bibliotheken(DE)" durchsuch... 2
Organisieren « Meuer Ordner == » [ o
MName - Anderungsdatum Typ

» gk Schnellzugriff
D ZG_Basic_Gripping_GXWorks3_V1.21.usl 26.03.202010:17 USL-Dratei
> [ Dieser PC

P SAMUEL DISK (D)

» |_j‘ MNetzwerk

< >

Dateiname: w | | User Library(*.usl) e |

| Offnen | | Abbrechen |
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el iE Am rechten Bildschirmrand im [EEMGEEEEETN  x
55 B A Fenster ,Element Selection“ kann [ His|e
"7 Module Configurtion die Bibliothek ausgewihlt und ge- |~ L*_' L X
6ffnet werden. Wahlen Sie unter | 7500 e v
dem Menipunkt ,Structured Data =y FB
Type” die beiden Datentypen e T m—

. =] Structured Data Type
(,UDT_Basic_IN“ und {3 UDT_Basic_IN

,UDT_Basic_OUT“) aus und kopie- & UDT Basic OUT
_ ren Sie diese im Fenster ,Navigati-
vice on” unter der Rubrik ,Structured
Data Types” in Ihr Projekt.

Parameter

Der Funktionsbaustein
,ZG_FB_Basic_Gripping” kann unter
der Rubrik ,FB/FUN“ eingefiigt
werden.

Diese Kopiervorlagen koénnen via
Drag-& Drop in die ,Structured

7G_FB_Basic_Gripping
Data Types“ gezogen werden. [Version]

[Last Change]
2020/03/26 09:49:13
[Comment]

POU List | Favorites | History | Module Library

3 MAIN

Offnen Sie in der Rubrik ,Program” -> ,Scan“ -> ,MAIN“ -> ,ProgPou” den ,ProgramBody” und ziehen Sie
den Funktionsbaustein ,ZG_FB_Basic_Gripping” auf die Programmieroberflache.

ﬁ MELSOFT GX Works3 (Untitled Project) - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FED/LD] 05tep *]
i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Di stics  Tool Wind Help

iDPAS e s BTN EERES s FORRSENRS A I ERE B @ s -
R e =l Y e e O iHEA .

FEAr s Rt DI LRe | o i Q@ u oD % HE| .

MNavigation q XlﬁProgramBody:ProgPou [PRG] ... X

Sodiak - JET c

1 Module Configuration

™ Program ZG_FB_Basic_Gnpping
» UDT_Gnipper_IN \ UDT_Gripper_OUT
» emd_b_StepReset ataTransferRequired
y emd_b_DataTransfer b_DataTransferErmor
» emd_b_WnitePDU b_MotionErmor
» emd_b_ResetDirectionFlag b_StepBusy
» emd_b_Adjust b_StepDone
ecution Type

"9 Unregistered Program y emd_b_MoveToBase b_GripperPLCActive

= & FB/FUN .
_ » emd_b_MoveTowork b_BasePosition

| -

|2y ZG_FB_Basic_Gripping ) t_MotionTimeout b_TeachPosition
: ' n_DeviceMode b_\workPosition
¥ n_WorkpieceNo b_UndefinedPosition
¥ n_TeachPaosition b_DataTransferOK
¥ n_GnpForce b_Control\ford_100
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Es offnet sich die ,Undefined Label Registration”, in dem eine Einzelinstanz generiert wird. Sie kdnnen die
Instanz z.B. ,,Gripper_1“ nennen. Sollten Sie mehrere Greifer im Einsatz haben, benétigen Sie entsprechend
viele Bausteine und mussen fir diese weitere Instanzen anlegen.

Undefined Label Registration >

Mot defined as global label orlol labe.

Pleasesetnewlabel informationto beregistered.

Label Name Gripper_1

Label Setting Information

Registersd
Destination Global Label(Global) '
Class VAR _GLOBAL b

Data Type |2G_FB_Basic_Gripping |

Constant

I
Comment | Ly |

[] Openthelabel editorand
setthelabel details after registering label information.

Gripper_1

ZG_FB_Basic_Grnpping

2 UDT_Gnpper_IN
! cmd_b_StepReset

» cmd_b_DataTransfer

DT_Gripper_OUT
b_DataTransferRequired

b_DataTransferEmar

¥ cmd_b_WntePDU b_MotionEmar
» cmd_b_ResetDirechonFlag b_StepBusy
b emd_b_ Adiust b_StepDone Variablen, welche mit ,b_“ deklariert sind, stellen binare Sig-

¥ cmd_b_MoveToBase
¥ emd_b_MoveTolwark
! t_MotionTimeout

' n_DeviceMode

¥ n_WorkpieceNo

¥ n_TeachPosition

¥ n_GnpForce

! n_FPositionTolerance

nale.
b_GripperPLCActive

b_BaseFosition Variablen, welche mit ,,cmd_“ deklariert sind, stellen Befehls-
b_TeachPaosition eingdnge dar. Diese kdnnen z.B. mit einem Taster gesteuert

werden.
b_WorkPosition

b_UndefinedPosition
Variablen, welche mit ,,n_“ deklariert sind, sind Eingangs-
b_DataTransferOK bzw. Ausgangsbytes bzw. -wérter. Diese werden fiir die Uber-
b Controlword 100 tragung der einzelnen Positionen und Funktionen benétigt.
b_Controlwiord_200
b_Emor

n_Diagnoss

n_ActualPosition
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4 Label

Unter Label werden direkte Verkniipfungen mit dem Greifer erstellt. Offnen Sie daher die ,Global“ unter
,Global Label” in der Projektnavigation. Deklarieren Sie in der Deklarationstabelle 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 eingege-
ben werden. Die anschliefenden Adressen werden automatisch generiert und zugewiesen.

[<Fiter> | Easy Display (% Display Sefting Check
Label Name Data Type Class Assign (Device/Label) Imitial Value Constant
1 |Gripper_1 Z(5_FB_Basic_Gripping .. |VAR_GLOBAL -
2 |UDT_BasicGrpper1_IN UDT_Basic_IN . |VAR_GLOBAL ~ | Detailed Setting
31 |UDT_BasicGrpperl QUT |UDT_Basic QUT . |VAR_GLOBAL ~ || Detailed Setting
4 |
Structure Device Setting Window o
UDT_BasicGripperl_0OUT (UDT_Basic_OUT)
Label Mame Data Type Device ~
1 n_ControlWond Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] W1104
2 n_DeviceMode_WorkpieceNo |Word [Unsiywkd]/Bit String [16-bit] W1105
3 n_TeachPosition Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] W1106
4 n_GripForce_Postion Talerance |Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] w1107
W
< >
Auto Filing Use Bit Specification Cancel

5 Verwendung des Funktionsbausteins

An dem unter Punkt 3 eingefiligten Funktionsbaustein sind nun mehrere Ein — bzw. Ausgange zu beschalten.
Der am Baustein befindliche Eingang ,,UDT_Gripper_IN“ muss nun mit der zugehérigen Variable aus Punkt 4
verbunden werden. Das gleiche muss auch mit der Ausgangsvariable ,,UDT_Gripper_OUT" durchgefiihrt
werden. Nun kann der Baustein die einzelnen Zustiande 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, missen diesem die verschiedenen Positionsdaten und Optionen
(Fahrprofile) ibertragen werden. Als Standardwerte kénnen die in folgender Tabelle aufgeflihrten 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
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Die Variable n_DeviceMode entspricht dem Fahrprofil des Greifers. Diese Fahrprofile kénnen der Monta-
geanleitung 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.

Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

Gripper_1
ZG_FB_Basic_Gripping

§ UDT BasicGripper] IN j== UDT_Gripper_IN UDT_Gripper_OUT p={ UDT_BasicGripper1 OUTH
1 el

! cmd_b_StepReset b_DataTransferRequired

¥ cmd_b_DataTransfer b_DataTransferEmor

$ cmd_b_\WnitePDU b_MotionErmar
! cmd_b_ResetDirechonFlag b_StepBusy
) cmd_b_Adjust b_StepDone

! cmd_b_MoveToBaze b_GripperPLCActive

¥ cmd_b_MoveTo\Woark b_BasePosition
= t_Mobon | imeout _ [eachFoshion
[ T#15 | MotionTi b_TeachPositi
2
n_Device e WorkPoshion
[ 100 DeviceMod b WorkPositi
3
[ 1] n_'WorkmeceMNo b_UndefinedPasition
4
n_le 1o ' Latalrans
500 TeachPosit b_DataTransferOk
5
n_GnpForce  Controlword_
1 GnpF b_Controlwiord_100
b
n_Posibon rance _Controlword_
50 PositionTole: b_Controlwiord_200
7
b_Emor
n_Dizgnose
n_ActualPosition

Zum Schluss miissen Sie die Einstellung konvertieren und auf die PLC schreiben.
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6 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhangig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefiihrt. Weitere Informationen kdnnen Sie auch im Bausteinkopf finden.

6.1  Schrittkette zuriicksetzen ,,cmd_b_StepReset” (BOOL)

Die Eingangsvariable ,,cmd_b_StepReset” setzt die Schrittkette innerhalb dieses Bausteins zurlick. Dies ge-
schieht unabhdngig 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 Datenlbertragung tbernommen 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 anschliefend 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.

6.3 Werkstlickrezeptur 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 liber 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 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 ,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.

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 wére fiir weitere Befehle blockiert. Damit dies nicht passiert,
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kann die Zeit ,t_MotionTimeout” am Baustein definiert werden, welche der Greifer maximal fiir 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 zuriickgesetzt 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 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 Uber 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 Grof3e 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 Grof3e 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 GroRRe 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.
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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 durchgefihrt 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 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 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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