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B Erstinbetriebnahme vorbereiten

Hinweis: Die Schritte 3 bis 5 sind optional und kénnen
ibersprungen werden.

/©/ Mechatronik DVD SCHUNK

- SCHUNK USB-Treiber auf PC installieren,
z. B.: "SCHUNK USB Drivers\Windows 8, 10\install_x64.exe".
- Abdeckung am Servicefenter entfernen.
- EGL Giber USB-Kabel mit PC verbinden.
- Datei "Tools\MTS\mts.exe" starten.

Info: Der Feldbus ist inaktiv, [T
solange Spannung (5 V) tiber OﬂN " ;Wg "
das USB-Kabel am EGL anliegt,

1.2 3 4 5

Der USB Mini AB, Device
befindet sich im Servicefenster!

USB Mini AB, Device —— |
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- Schaltflache "Kommunikation 6ffnen" klicken (1).

- Im neuen Fenster die aktive Schnittstelle wahlen.

- Verbindung starten (2).

- EGL zum Testen verfahren und bei Bedarf Parameter einstellen.

Wenn die Verbindung nicht gestartet wird:

- Gegebenenfalls EGL neu starten, dazu den EGL von der Spannungs-
versorgung trennen.

E EGL vom PC trennen

USB Mini AB, Device
\

Info: Nach dem Trennen ist der Feldbus aktiv.
(5 V Uber USB-Kabel liegen nicht mehr am EGL an)

Geratekonfiguration in SPS vornehmen

- Software der SPS starten. / .
- GSDML-Datei installieren. ©/ Mechantronik DVD SCHUNK
Geratebeschreibungsdateien verwalten e
Quellpfad: [Figsp | =
Inhalt des importierten Pfads
[ patei Version Sprache Status Info
[V %% OecO.gsd Vorgabe Noch nichtinstalliert SCHUNK
[<] " ]

Loschen | [installieren | | Abbrechen |

- CPU der libergeordneten Steuerung und Produkt aus dem
Hardware-Katalog in die Netzsicht ziehen.
- CPU und EGL miteinander vernetzen.

Projekt! » Gerdte & Netze

£n Vernetzen 1 i [AMverbindung [+] B P EH R
PLC_1 s wen pRT-2... I
CPU 1516-3 PNL.. SOMW PROFI... m
PLC 1
PNAE_T | l

- Adresse der Ein- und Ausgédnge des Produkts festlegen.
- IP-Adresse und Gerdtenamen vergeben.
- Baugruppenparameter einstellen.

Baugn

weter

general

general

[] Hw-Config enable
[Jendless
[ change direction

["] energy save enable

indexing table [moduloiround]: [0 ]

wait pos reached [ms]: |50 |

Alarm

[ process alarm enable

[] diagnosis alarm enable
Reference

D move zero after reference
[ use Index
reference type: | velocity left I+]

Info: Wenn der Parameter "reference type" gedndert wird, muss der
Parameter "offset" kontrolliert und ggf. angepasst werden.

- Projekt speichen und auf Richtigkeit prifen.
- Einstellungen in die CPU der lGbergeordneten Steuerung laden.



n Motion Tool SCHUNK (MTS)

Zyklischer Datenaustausch

moglich. Informationen zur Benutzerverwaltung befinden sich im
Softwarehandbuch des jeweiligen Protokolls.

Double Word1  Double Word2 ~ Double Word 3  Double Word 4  Double Word 5
Status Verbindungs- Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8...9 Word 10...11
. g Byte 0.1 Byte2 Byte3 Byte4..7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16...19 Byte 20...23
Datei Ansicht Modul Il anzeige
Status | Parameter
. —
Reiterauswahl Strom [A] @ Geschwindigkeit [mm/s] Steuer- Dig. Soll Soll Soll Soll
s 20 g 50 .2 s wort Out Position Geschwindigkeit Strom Beschleunigung
n,imjs 400{?} 100 Bewegungs-
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0,201 ~22,203
Position [mm]
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O Position erreicht Stoppen steuerun
O Warnung
O Fefler g Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8
NO_ERROR ) Bewegung
Fehlertext P i Byte0..1 Byte2 Byte3 Byte 4...7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16 Byte 17
[ i it| Position | Rel, Position I
05 Position [mm] 855 || > Produktbild Status- | Aktiv | Digital Ist Ist Ist
¥ I wort Kopie | Inputs Position Geschwindigkeit Strom
[V1Zyklus [ [ Bewegen 85
Geschwindigkeit [mmy/s] e 100
9] Beschleunigung [mmjs2] —— 500 Steuerwort (byte 0-1) Statuswort (byte 0 - 1)
et [y Byte 1 Byte 0
. alassiger
N BE
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Parameter (Beispiel) A ET l £ @ : g g
Datei Ansicht Modul l 28
Status Parameterl
|Diagnosealarm Prozessalarm Kopie von Befehlsfreigabe
Gerst | Referenzierung | Positionierung | Motor |
Regler Getriebe Bremse Erweitert | Aktiv Kopie (byte 2)
Serien Nummer
Typ Magnetisch 24V . .n
Bremsen Nutzung Normal
o o [ v [ 3 [ Q
Timeout 0,2 s g ¢ 2 2 2 & & £
o @ & © & s & s
¢ ¢ 5 5 3 & 5 %
“ . ) . . £ £ g £ 5 =
Info: Das Andern der einzelnen Parameter ist nur tber eine Passwortabfrage 5 3 5 5 5
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n Diagnose- und Prozessalarm n Gerateparameter azyklisch lesen und schreiben

Azyklischer Datenaustausch Azyklische Daten schreiben

Daten | Lese |Schreib Daten
Typ | Rechte [ Rechte Typ
Byte Byte Double Word Word
REAL Byte Byte  Byte Byte Double Word Double Word Double Word/REAL Byte  Byte Double Word/REAL
l REAL REAL bzw. bzw.
CHAR_ARRAY CHAR_ARRAY
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B Prepare initial commissioning E Perform device configuration in SPS

QU | Ck St t gU |d e — Note: The steps 3 to 5 are optional and can be skipped. - Start PLC software. f

_ Install GSDML-file. / Mechantronik DVD SCHUNK

/@)/ Mechatronik DVD SCHUNK

2-finger parallel gripper

Geratebeschreibungsdateien verwalten

! - Install SCHUNK USB driver on the PC, Quellpled:  [ricsD I =
EG L Wlth PROF| NET s e.g. "SCHUNK USB Drivers\Windows 8, 10\install_x64.exe". Inhalt des importierten Pfads
[ ¢ - Remove cover at the service window. Ooseei iession S e dnls
- Connect EGL via USB cable to the PC. [z = perdged ezl FRUE

- Run file "Tools\MTS\mts.exe".

[<] n B

Loschen | [installieren ]| | Abbrechen |

Info: The fieldbus is inactive,
as long as the USB5V
are applied to the EGL.

Superior Clamping and Gripping SCHUNK () The USB Mini AB, Device is acces-

sible through the service window!
USB Mini AB, Device —— |

- After disconnecting, the USB 5 V are no longer applied to the EGL,
the fieldbus becomes active.
- Connect CPU and EGL.

EGL mechanical connection n Perform initial commissioning EDISERIR PR Gt et
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- Click button "open communication” (1).

[0} T[Nm] - Choose the active interface in the new window.

- Start communication (2).

- Move EGL to test and adjust parameter if required.

- Determine adress of the in- and outputs.
- Assign IP-adress and device name.
- Adjust "Baugruppenparameter".

1| M6 10.1

2| M5 If the connection does not start: Baugruppenparameter
- If necessary restart EGL, to that disconnect EGL of the general
power supply. general
(] HW-Config enable
D endless
[T change direction
E EGL electrical and bus system connection E Disconnect EGL from the PC o e [ energysave enable ‘
indexing table [moduloiround]: |0

wait pos reached [ms]: |50 ]

Ground a
connechor\@ Bus SyStem D process alarm enable
C] diagnosis alarm enable
USB Mini AB, Device Setee=s
Service i (] move 2o ater reference
window [ use Index
reference ype: | velocity left I~
Power
supply INFO: If the parameter "reference type" is changed, the parameter
"offset" must be checked and if necessary adjusted.
Info: After disconnecting, the USB 5 V are no longer applied to the EGL,
PIN " the fieldbus becomes active. - Save project and check for correctness.
1| Logik+ - Load settings into the PLC.
2 GND
3| GND
4 | Leistung+
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Cyclical data exchange

Double Word 1

Double Word 2

Double Word 3

Status
File View Module 2 — ConneCﬁon
il stete |setings| indicator
Folder selection Current [A] Ve\oc\ty [mm/s]
2,25
m ™ Transaction
0,061 0,874
Position [mm] data
:[I,S 0,035 BS,;
sats || 3T | =
= Phrase Mods
display S = .,
Fosition Reached H
S Were Gripper
S
- control
NO_ERROR [~ Movement i
Error text
Fosition [mm] 85,5 || Product
[7] Loopback [ Mowe 85 | Image
Ramp i
[¥] velocity [mmy/s] — 100
[] Acceleration [mmys2] —— 600
[ erk [mm/s3)] —— i
Max, Permissible Ct
Current [A] — 4
Start motion
Activiation of the Input motion
motion parameter parameter
Parameter (Example)
Datei Ansicht Modul
Status Parameterl
Gerst | Referenzierung | Positionierung | Motor |
Regler Getriebe Bremse Erweitert |
Serien Nummer
Typ Magnetisch 24V
Bremsen Nutzung Normal
Timeout 0, s

Info: Changing parameters may be restricted by password.
Refer to the software manual for details on the User

Management.

n Diagnostics and process alarm

Byte Byte
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Double Word 4

Double Word 5
Word 10...11
Byte 20...23

Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8...9
Byte 0..1 Byte2 Byte3 Byte4..7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16...19
Control- Dig. Soll Soll Soll Soll
word Out position speed current acceleration
All double words are REAL values
Values for grippers [mm]
Values for swivel units [°]
Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8
Byte 0...1 Byte2 Byte3 Byte 4...7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16 Byte 17
Status Activ | Digital Acutal Actual Actual
word copy | Inputs position speed current

Control word (bytes 0 - 1)

te 1l

—

Quick stop

Stop

Acknowledge error

reserved

Restart mdoule

Low active

reserved

Referencing

reserved

Relative position activ
Position aktiv

Spped active

Current active
Acceleration active
Jerk active
Command release B
Command releave A

Activ copy (byte 2)

H

reserved
reserved

Relative Position active

n Acyclically read and write the data

Acyclically read the data

Data | Read | Write

Type per- per-
mission [ mission

Byte Byte Byte

Byte

|

Double Word Double Word Double Word/REAL
REAL REAL respectively
CHAR_ARRAY

Position active

Status word (

bytes 0-1)
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Hardware E
interrupt

E

Speed active
Current active
Jerk active

Acceleration active

reserved

Module moves

Module ready for operation

Acyclically write the data

Data
Type

Byte Byte

|

Double Word/REAL
respectively
CHAR_ARRAY

reserved

reserved

reserved
reserved

Command release A

Copy of command release
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