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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 Menii ,Extras” -> ,,Globale Bibliotheken” -> , Bibliothek 6ffnen” ausge-

wahlt und eingebunden werden.
Bitte wahlen Sie die Globale Bibliothek ,,ZG_Basic_Gripping_TIA_V2.1“ aus.

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online mmmzeuge Fenster Hilfe
j ¥ E Projekt speichern | =) EETNE ¢ Y Einstellungen n ¥ Online-Verbindung trennen = @9 E
Support Packages
UWI | Gerdtebeschreibungsdateien (GSD) verwalten
Automation License Manager starten

&
#| Referenztext anzeigen

(A Neue Bibliothek erstellen...
(4 Bibliothek ofinen...

¥ ] ZG_Basic_Gripping_TIA_V2.1
I Neues Gerét hinzufigen
g Geréte & Netze
~ (g PLC_1 [CPU 1212C DODC/DC]
Y Geratekonfiguration
%/ Online & Diagnose
v gl Programmbausteine
¢ Neuen Baustein hinzufiigen
& Main [OB1]
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Projektnavigation I 4 Bibliotheken w0)

\ Gerdte Optionen
S (=2 # sibliotheksansicht (&) =
| — | Am rechten Bildschirmrand 6ffnet sich |2. Projektbibliothek
|'™ _] ZG_Basic_Gnpping_TIA_V2.1 ~ =
| R X = . . . v  Globale Bibliotheken
I Neues Gerat hinzufugen nun ein neues Fenster, in dem die ,Glo- 2% YD =
y e . {0 P E =
NG ARE balen Bibliotheken ausgewahlt und ge-
~ [/ PLC_1 [CPU 1212C DODC/DC] . . i o ° Name
[IY Gertekonfiguration offnet werden koénnen. Wahlen Sie im |» [l Buttons-and-Switches
% Online & Diagnose H “ g f _ » LLJ Long Functions
= e gl Ordner ,,Koplervorlager.1 die beiden Da- || b s
I Neuen Baustain hinziibgen | tentypen »,ST_Basic_IN_z“ und | » LU oocumentation templates
; . . . . i ic. Grippi
e | ,ST_Basic_OUT_z“ aus und kopieren Sie '/‘:’};-T:z:- pping_TIA V2.1
|3 ZG_FB_Basic_Gripping_V2.1 [FB1]|: . . &
® Cirper [DB,,P - diese unter der Rubrik ,PLC-Datentypen” < i iocsrnegen
» 4 Systembausteine in lhr Projekt. EJ ST_Basic_IN_z
» [ Technologieobjekte it s7_Basic_ouT_z
» G} Externe Quellen ,.‘ ZG_FB_Basic_Gripping_V2.1
» L@ PLCVariablen | Der Funktionsbaustein ANECERE
i :5._. PLC-Datentypen . . . “ . » @ Sprachen & Ressourcen
S i Dt o ,,ZG_FB_I?.aa5|c_Grlpplng_VZ.l .erd l.mter
i| ST_Basic_IN_z der Rubrik , Programmbausteine” einge-
ST_Basic_OUT_z fugt
» _¢ Systemdatentypen
» [ Beobachtungs-und Forcetabellen
r N OnineSicherungen Das Kopieren kann per ,Drag&Drop”
b 33 Traces
» [, Gerste-ProxyDaten umgesetzt werden.
g Programminformationen
E] PLC-Meldetextlisten
» (@ Lokale Module
» 'k Nicht gruppierte Gerate
» 53 SecurityEinstellungen
| » ;3 Gerateubergreifende Funktionen
| » ;. Ge:-nein:nm? Datfn X o " ” = | lJ

3 MAIN
Offnen Sie den Organisationsbaustein ,Main“ und kopieren Sie den Funktionsbaustein
,ZG_FB_Basic_Gripping_V2.1“ in das gewlinschte Netzwerk.

Projektnavigation o 4

Gerdte

Rak
B

877
B

BEp8rgs@s=@wecadad i G & T &
lv ] ZG_Basic_Gripping_TIA_V2.1 N ———
B Neues Gerét hinzufigen ] & >0 @ 4 =a = {4
o Gerite & Netze
|~ (@ PLC_1 [CPU 1212C DODC/DC]
I Geratekonfiguration
% Online & Diagnose ¥ Netzwerk 1:
v gl Programmbausteine e
B¢ Neuen Baustein hinzufigen
& Main [0B1]
|3 2G_Fe_Basic_Gripping_V2.1 [FB1

It

¥ Bausteintitel: “Main Program Sweep (Cycle)”

L[l

» 3 Systembausteine
» [ Technologieobjekte
» f{m Externe Quellen
» L@ PLCVariablen ¥ Netzwerk 2:
» [ PLC-Datentypen L =
» [l Beobachtungz-und Forcetabellen
» [ Online-Sicherungen
» [ Traces
» [ Gerdte-Proxy-Daten

8 Programminformationen

E) PLC-Meldetextlisten

Erstellt: SN 01.07.2022 Seite 5 von 10



Bedienungsanleitung Funktionsbaustein (TIA Portal)

Basic Gripping

ZIMMER

Qroup

Es 6ffnen 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, bendtigen Sie entsprechend viele
Bausteine und missen fiir diese weitere Instanzen anlegen.

“DR1
“Gripper_1*
BT
"ZG_FB_Basic_Gripping_V2.1"
Out_st_GripperData_OUT ~
Out_b_DataTransferRequired — = /=<
Out_b_DataTransferError — =2 ¢
r = EN Out_b_MotionError — =
Inp_st_GnipperData_IN Out_b_StepBusy — 5/5¢
— Inp_cmd_b_StepReset Out_b_StepDone — a/5¢
= Inp_cmd_b_DataTransfer Out_b_GripperPLCActive = 2/°¢
— Inp_cmd_b_WritePDU Out_b_BasePosition — =
) == Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag Out_b_TeachPosition — =
J == Inp_cmd_b_Adjust Out_b_WorkPosition — /¢
)= Inp_cmd_b_MoveToBase Out_b_UndefinedPosition — =/-¢
J == Inp_cmd_b_MoveToWork Out_b_DataTransferOK — /-«
1515 Inp_t_MotionTimeout Out_b_ControlWord_100 =— =/ ¢
J — Inp_i8_DeviceMode Out_b_ControlWord_200 — /¢
Inp_i8_WorkpieceNo Out_b_Error — 5i5¢
Inp_i16_TeachPosition Out_i16_Diagnose #
Inp_i8_GripForce Out_i16_ActualPosition
5 Inp_i8_PositionTolerance ENO —
Nomenklatur:
Prafix Bedeutung
Inp Eingangsvariable
Out Ausgangsvariable
cmd Befehlseingang
b Binares Signal (BOOL)
i8 Variable in Byte-GroRe (BYTE)
i16 Variable in Wort-GréRRe (WORD)
st Datenstruktur (STRUCT)
t Zeit (TIME)

g

Globale Variable
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4 PLC-Variablen

In der Rubrik ,,PLC-Variablen” werden direkte Verkniipfungen mit dem Greifer erstellt. Offnen Sie die ,,Stan-
dard-Variablentabelle” in der Projektnavigation. Es muss jeweils eine Variable vom Datentyp
,ST Basic_IN_z“ sowie ,, ST _Basic_OUT"_z. Wichtig ist dabei die Eingabe der korrekten Adresse, die bei der
Hardwarekonfiguration zugewiesen wurde. Es muss nur die erste Adresse eingegeben werden. Die anschlie-
Renden Adressen werden automatisch generiert und zugewiesen.

ZG_Basic_Gripping_TIA_V2.1 » PLC_1 [CPU 1212C DUDUDC] » PLC-Variablen

TIEEIG

PLC-Variablen
Name Variablentabelle Datentyp Adresse Rema... Erreic... Schrei... Sichtb.. Kommen!
< » g_st Gripperi_IN  Standard-Variablentabelle "ST_Basic_IN_2" %I8.0 = [31 m
2 4 » g_st_Gripperl_OUT Standard-Variablentabelle |*ST Basic_OUT 2" |%Q8.0 2 ¥ =]
5 \ = 0] ¥y 8 @

5 Verwendung des Funktionsbausteins

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

Um den Greifer zu verfahren, miissen die Positions- und Fahrdaten (ibertragen werden. Als Standardwerte
kdonnen die in folgender Tabelle aufgefiihrten Werte verwendet werden. Andere Werte kénnen sich evtl. als
geeigneter erweisen. Bitte beachten Sie dabei die Montage- und Betriebsanleitung. 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.

Variable Wert
Inp_t_MotionTimeout T#H15s
Inp_i8_DeviceMode 100
Inp_i8_WorkpieceNo 0
Inp_i16_TeachPositon 500
Inp_i8_GripForce 1
Inp_i8_PositionTolerance 50

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 100 gewahlt, welcher dem Fahrprofil ,,Universalbetrieb” entspricht.
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Der fertige Baustein sollte nun folgender Abbildung entsprechen:

%DB1
*Gripper_1"
W81
"ZG_FB_Basic_Gripping_V2.1"

PHQ8 0
Out_st_GripperData_OUT —| 9_st_Gripper1_OUT
Out_b_DataTransferRequired — = /°<

o= EN Out_b_DataTransferError —*
Pa8 0 Out_b_MotionError = *
g_st_Gripperi_IN"|— |np_st_GripperData_IN Out_b_StepBusy — f/:¢
— Inp_cmd_b_StepReset Out_b_StepDone — =2 ¢
= Inp_cmd_b_DataTransfer Out_b_GripperPLCActive — '
= Inp_cmd_b_WritePDU Out_b_BasePosition = '
— Inp_cmd_b_ResetDirectionFlag Out_b_TeachPosition = =
= Inp_cmd_b_Adjust Out_b_WorkPosition = =
= Inp_cmd_b_MoveToBase Out_b_UndefinedPosition — '
= Inp_cmd_b_MoveToWork Out_b_DataTransferOK —
T#152 <1~ Inp_t_MotionTimeout Out_b_ControlWord_100 — *
00 -1~ Inp_i8_DeviceMode Out_b_ControlWord_200 —
- Inp_i8_WorkpieceNo Out_b_Error —
500 - Inp_i16_TeachPosition Out_i16_Diagnose
~ Inp_i8_GripForce Out_i16_ActualPosition
50 -~ Inp_i8_PositionTolerance ENO —

Abschliefend miissen Sie die Einstellungen ibersetzen und in das Gerat laden.

6 Funktionen des Funktionsbausteins
Abhdngig von der Eingangsbeschaltung des Funktionsbausteins werden die entsprechenden Funktionen
ausgefiihrt. Weitere Informationen kénnen 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 zuriick. 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 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” lbertragen werden. Die Variable ,,Out_b_DataTransferRequired“ wechselt an-
schlieBend 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 Datenlibetragung abgeschlossen ist. AnschlieRend wird
das ,ControlWord“ wieder auf 0 gesetzt und gewartet, bis das Bit 12 ,FALSE” wird. Diese Prozedur ist ein
Handshake und sollte fur die fehlerfreie Datenlibertragung angewandt werden.
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6.3  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 kénnen liber die Angabe der ,WorkpieceNo“ wieder
geladen werden. Es kdnnen bis zu 32 Rezepturen im Greifer gespeichert werden.

6.4  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.

6.5 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.

6.6  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.

6.7 Begrenzung der Bewegungszeit »Inp_t_MotionTimeout” (TIME) und
,O0ut_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 abhangig 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.

6.8 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 gedanderten
Werte noch nicht Glbernommen. Zur Datenlibernahme 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.

6.9 Fehler in der Dateniibertragung , Out_b_DataTransferError”“ (BOOL)

Der Ausgang ,,Out_b_DataTransferError” wird auf ,TRUE“ gesetzt, wenn die Datenlibertragung 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 sind. Der Fehler-
code kann der Variable ,,Out_i16_Diagnose” entnommen werden. Die Fehlercodes sind in der Montage- und
Betriebsanleitung ndher beschrieben. Durch Setzen des Eingangs ,Inp_cmd_b_StepReset” kann dieser Feh-
ler quittiert werden.

6.10 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.
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6.11 Bereit fiir Befehle ,,Out_b_StepDone” (BOOL)
Wenn der Baustein im Initialschritt steht und bereit fiir Befehle ist, ist dieser Ausgang auf ,TRUE” Die Abfra-
ge dieses Bits vor einem Befehl zur Programmierung von Schrittketten wird empfohlen.

6.12 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
LTRUE” ist.

6.13 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.

6.14 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.

6.15 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.

6.16 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”.

6.17 Bit 12 des StatusWord ,,Out_b_DataTransferOK“ (BOOL)
Mit diesem Bit gibt der Greifer die Riickmeldung, dass eine Datenibertragung erfolgreich durchgefiihrt
wurde. Daher wird es bei einer Handshakeprozedur verwendet.

6.18 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. 6.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

6.19 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. 6.4) manuell ein Reset durchgefiihrt wird.

6.20 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 ,,0ut_i16_Diagnose” ausgegeben. Die Beschreibungen zu den Fehlercodes kénnen aus der Montage-
und Betriebsanleitung entnommen werden.

6.21 Istposition ,,Out_i16_ActualPosition”“ (WORD)
In diesem Datenwort wird die Istposition der Greiferbacken in 0,01mm ausgegeben.
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