B Feldbusadresse einstellen E EGL vom PC trennen

Die Drehkodierschalter befinden sich im Servicefenster!

Schnellstartanleitung
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g’ée‘gg 5’%&@ 0] USB Mini AB, Device
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EGL mit PROFIBUS — 3 . 00T 7] af

2-Finger-Parallelgreifer
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Drehkodierschalter "S1" Drehkodierschalter "S2"
Einstellen der niederwertigen Einstellen der héherwertigen Info: Nach dem Trennen, 5 V Gber USB-Kabel liegen nicht mehr am EGL an,
Stelle (halbes Byte) Stelle (halbes Byte) ist der Feldbus aktiv.

® Lo .
Sl i 1 £ T SCHUNK ® Beispiel: Feldbusadresse 31 einstellen

Drehkodierschalter S1 auf F (dezimal 15*1) und
Drehkodierschalter S2 auf "1" (dezimal 1*16) stellen.

EGL mechanisch montieren n Erstinbetriebnahme vorbereiten Geratekonfiguration in SPS vornehmen
Hinweis: Die Schritte 4 bis 6 sind optional und kénnen
Ubersprungen werden. - GSD-Datei einbinden und Parameter einstellen.
Adapterplatte /[ /@ - GSD-Baugruppenparameter einstellen.

/ Mechatronik DVD SCHUNK

- SCHUNK USB-Treiber auf PC installieren, Info: Wenn Parameter in der SPS im Fepster "Baugruppenparameter"
2. B.: "SCHUNK USB Drivers\Windows 8, 10\install_x64.exe". gedndert wurden, werden diese Anderungen bei jedem Starten
- Abdeckung am Servicefenter entfernen. qes EG!‘ verwendet. . .
- EGL iiber USB-Kabel mit PC verbinden. Uber die Software "Motion Tool SCHUNK (MTS)" gednderte
- Datei "Tools\MTS\mts.exe" starten. Parameter werden mit den Werten im Fenster "Baugruppenparameter"
T liberschrieben.
Info: Der Feldbus ist inaktiv,
solange Spannung (5 V) tuber

Gehduse — |

@ | TINm]

1| M6 10.1

2| M5 5.9 das USB-Kabel am EGL anliegt. Baugruppenparameter
Der USB Mini AB, Device —
| _— Greiferfinger befindet sich im Servicefenster!
/ general
USB Mini AB, Device
[ endless
E EGL elektrisch und Bussystem anschlieBen E Erstinbetriebnahme durchfiihren [ change direction
(W) energy save enable

Erdungs- indexing table [meduloiround]: |0 \
anschluss \@ Bussystem wait pos reached [ms]: |50 J

£ Motion Tool Schunk 2090 === Alarm

Datei Ansicht Modul Einst\lungen /oxtras  ?

sH&l DAl X| aR® [ diagnosis alarm enable

. Algemeine Informaton | Empfangene Dater | #-=-—3- " -to
Servlce_ Eine von der a
s r————— s
fenster
Spannungs- - Schaltflache "Kommunikation 6ffnen" klicken (1). [¥ move zero after reference
versorgung - Im neuen Fenster die aktive Schnittstelle wahlen. [ use Index
- Verbindung starten (2). reference type: | velocityleft [+

e - EGL zum Testen verfahren und bei Bedarf Parameter einstellen.
1] Logik+ Wenn die Verbindung nicht gestartet wird:
2 GND - Gegebenenfalls EGL neu starten, dazu den EGL von der Spannungs-
3 GND versorgung trennen. Info: Wenn der Parameter "reference type" gedandert wird, muss der
4 [ Leistung+ Parameter "offset" kontrolliert und ggf. angepasst werden.




n Motion Tool SCHUNK (MTS) n Zyklischer Datenaustausch
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
eroindungs Byte0..1 Byte2 Byte3 Byted..7 Byte 8..11 Byte 12...15 Byte 16...19 Byte 20...23

Datei Ansicht Modul Il anzeige

R t hl i Status | Parameter
€elterauswa Strom [A] & Geschwindigkett [mm/s] Steuer- Dig. Soll Soll Soll Soll
s 2B g = 0 0 wort Out Position Geschwindigkeit Strom Beschleunigung
n,imﬁ 400{?} 100 Bewegungs-
\ W — daten
0,201 ~22,203
Position [mm]

‘s saa1s as; Alle Doppelworte sind REAL-Werte.

Status- = Referenzirt E!nhe!tensystem be! Greifern [r‘nm]- .
X D Emrmy Einheitensystem bei Schwenkeinheiten [°]

anzeige | 5 Zowarmes ! "

Shon ey s oy relr

D Warnur

= reier J Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8

—_—
I NO_ERROR -~ bewegung I Byte 0...1 Byte2 Byte3 Byte 4...7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16 Byte 17

Fehlertext [Sessmindghet] Poston [Rel Foation] l

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)

[F] Rk [mim/s2) —— I Byte 1 Byte 0

max. zusssiger

Strom [A] — A

-
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=
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& & § £ & 5 & & & & & & 9% % s ¢ ¢ § 5§ 5§ £ &£ 58 8T 8 8B B OE OO 3%
Bewegung starten g § T z g T ® ® ® & ® ® & 3 § 2 2 § 3z % e £t & T & &t & € =%
o . £ 5 g g £ ¢ 5 5 5 g 2 v O B L 8 2 8 % &£ 5 B g 2 g g gz g & B2
Aktivierung der Eingabe der g 3 ¢ ¢ ¢ ¢ 8 £ § g 3 2 £ 2 g = =2 & £ 2 4 z &€ 3 ¢ & g ¢ £ &
Bewegungsparameter Bewegungsparameter g 3 K g & 27 5 s s g E 5z 85 5 3 3 3 5 5
g8 2 Z e s 3 4 R s 3 3
s k- g 2 g T 5 £ 5 = E
. . < g @ 2 s = & =} =]
Parameter (Beispiel) IEEE © l £ St 8 s
Datei Ansicht Modul l @ ¢
Status Parameterl
|Diagnosealarm Prozessalarm Kopie von Befehlsfreigabe
Gerst | Referenzierung | Positionierung | Motor |
Regler |  Getriebe premse | Erveitert | Aktiv Kopie (byte 2)
Serien Nummer
Typ Magnetisch 24V . .n
Bremsen Nutzung Normal
Timeout 0,2 s ? ? g _g _u>) g _g _%
& > > E=1 E=1 k=1 E=1 B E=]
g g & & s s & s
g ¢ 5§ § B £ 5 %
= . . . . £ B 2 2 s 2
Info: Das Andern der einzelnen Parameter ist nur Uber eine Passwortabfrage g &8 2 3 &
moglich. Informationen zur Benutzerverwaltung befinden sich im 2 g
Softwarehandbuch des jeweiligen Protokolls. ﬁ
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
REAL REAL bzw. bzw.
CHAR_ARRAY CHAR_ARRAY
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B Configure the fieldbus address E Disconnect EGL from the PC

H H The rotary encoder switches are in the service window!
Quick start guide — ¢

_ _ ) 000E ool o
2-finger parallel gripper ) $%% SP% | ] USB Mini AB, Device

EGL with PROFIBUS

\

S1

S2

KoTrc ‘o3> | LED2

ull
y i

Rotary encoder switch "S1" Rotary encoder switch "S2"
Setting the less significant digit Setting the more significant digit Info: After disconnecting, the USB 5 V are no longer applied to
(half byte) (half byte) the EGL, the fieldbus becomes active.

Example: Configure fieldbus address 31
Set rotary encoder switch S1 to F (decimal 15*1) and
rotary encoder switch S2 to "1" (decimal 1*16).

Superior Clamping and Gripping SCHUNK L B

EGL mechanical connection n Prepare initial commissioning Perform device configuration in SPS

Note: The steps 4 to 6 are optional and can be skipped. - Integrate GSD-file and set parameter.
- Set GSD "Baugruppenparameter".

Adapter plate /
e f@/ Mechatronik DVD SCHUNK

Housing — | - Install SCHUNK USB driver on the PC, Info: If parameter in the SPS have been changed in the window
e.g. "SCHUNK USB Drivers\Windows 8, 10\install_x64.exe". "Baugruppenparameter", these changes will be used at each
- Remove cover at the service window. start of the EGL.
- Connect EGL via USB cable to the PC. Parameter changed via the Software "Motion Tool SCHUNK (MTS)"
] - Run file "Tools\MTS\mts.exe". will be overwritten with the values in the window
) TINm] \MTS\ ill b it ith the values in the wind
"Baugruppenparameter”.
1 M6 10.1 Info: The fieldbus is inactive,
as long as the USB 5 V
2| M5 are applied to the EGL. Baugruppenparameter
The USB Mini AB, Device is acces- general
sible through the service window!
general
USB Mini AB, Device —— |
D endless
E EGL electrical and bus system connection E Perform initial commissioning il e dcrion
[ energy save enable
Ground \ B " indexing table [modulofround]: |0 |
i s syste -
connection @0 ﬂ us system wait pos reached [ms]: |50 |
) Motion Tool \chunk 2.0.9.0 [E=%(E=R =] S
Datei Ansicht Modul Einst\lungen /oxdtras 7 . .
. W& DAl X aRE 0 diagnosis alarm enable
Service Algemetie nfometon | Enmafengere Dater [+ ~—--— 2= nor-
window [Fromseinszeitongen thernomn = Reference
Power - Click button "open communication" (1). [ move 2o sfter reference
supply - Choose the active interface in the new window. i
- Start communication (2). =
reference gpe: | velocity left [+
PIN If the connection does not start:
1| Logik+ .
5 GND - If necessary restart EGL, to that disconnect EGL of the
ower supply.
3 GND POWer supply Info: If the parameter "reference type" will be changed, the
4 | Power+ parameter "offset" must be controlled and if necessary adjusted.




n Motion Tool SCHUNK (MTS) n Cyclical data exchange

Double Word 1 Double Word2 ~ Double Word 3 Double Word 4  Double Word 5

Parameter (Example)

Low active l
Datei Ansicht Modul
Parameter I RETSZLS
Status interrupt Copy of command release

Status Word 0 Word 1 Word 2...3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8...9 Word 10...11
o Il Connection Byte 0..1 Byte2 Byte3 Byte 4...7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16...19 Byte 20...23
ot |seange / indicator
Folder selection Current [A] e Control- Dig. Soll Soll Soll Soll
225 \ word Out position speed current acceleration
m [ Transaction
0,061 0,874 d
Position [mm] ata
‘o5 0,035 85,5 All double words are REAL values
Status e Values for grippers [mm]
Movir
. T O Frvace e | Values for swivel units [°]
d|5p|ay O Brake | Quit Error
Srmr, e oo g
D Foiton Reache ripper
O Warning
= — control Word 0 Word 1 Word 2..3 Word 4...5 Word 6...7 Word 8
NO_ERROR ™~ Movement I
E text Byte 0...1 Byte2 Byte3 Byte 4...7 Byte 8...11 Byte 12...15 Byte 16 Byte 17
rror tex
Pl | Product Status | Activ | Digital Acutal Actual Actual
Loopback e P i Image word copy | Inputs position speed current
Ramp i
[¥] velocity [mmy/s] — 100
(7] Acceleraton [mms] . ] Control word (bytes 0 - 1) Status word (bytesO 1)
[ 3erk [mm/s?] B i Byte 1 Byte 0 Byte O
Max, Permissible Ct
[# current [A] o P .n.n 14 13 1
§s§%§§s§§§§§§§'ﬁi 8 mg’éEB?ggg’éggfﬁ“
_ a5 5 8 5 5 2 g o8 % % % 0§ 9§ g ¢ s £ % 5 % 3 § B g %F o5 s 505 g @
Start motion L $ E g ¢ § ¢ § & ®v £ £ ¥ ©v 2 s ¢ 5§ © = ¢ o & & ¢ ¢ & & 5 <9
; Gj 3 % s ~ % % & g 2 &8 5 £ E - E § ¥ 5 g 3z - &8 = = = = =@
Activiation of the Input motion s £ & g 8 & 5 & 2 oz e L ¢ 8 § 3 5 2z
o (7 © = Qo -
motion parameter parameter g < 2 ° s £ é N ] § E
S E o] I < 2 © £
< = < S = 1] S
© o 8 = g :é 2 o138
[7) 8 S
> S )
s % =
w
ki

Gerst | Referenzierung | Positionierung | Motor | .
Regler |  Getriebe Bremse Erweitert | Activ copy (byte 2)
Serien Nummer
— nan
Bremsen Nutzung Normal - - 9] 19 ) 9] ) o
Timeout 0,2 s g g é ‘3 % E é E
3 & © © © © c ©
I [ =3 j=4 o “E < {
Info: Changing parameters may be restricted by password. § e 7 3 %
Refer to the software manual for details on the User 2 g
Management. 2
n Diagnostics and process alarm n Acyclically read and write the data
Acyclically read the data Acyclically write the data
Data | Read | Write Data
Type per- per- Type
Byte Byte Double Word Word mission [
REAL Byte Byte  Byte Byte Double Word Double Word Double Word/REAL Byte Byte Double Word/REAL
REAL REAL respectively respectively
CHAR_ARRAY CHAR_ARRAY
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