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Giiltigkeit

Konventionen

Mitgeltende
Unterlagen

1 Aligemein

1.1 Zu diesem Dokument

Diese Anleitung beschreibt die Inbetriebnahme sowie die
Bedienungs- und Parametriermoglichkeiten eines Kraft-
Momenten-Sensors mit folgender Schnittstelle:

e EtherNET/IP™ (El)

In dieser Ausfiihrung der Anleitung sind die Funktionen fiir die
Firmware-Versionen 2.1.0 von Interface Box und Sensor
beschrieben.

Die Firmware-Version kann ausgelesen werden. Informationen
zum entsprechenden Parameter siehe » 4.2.1 [[7 16]
und » 4.2.2 [[) 22].

Fur diese Anleitung gelten folgende Konventionen:

e Der Kraft—-Momenten-Sensor wird im Folgenden als "Modul"
bezeichnet.

e Vom Benutzer angestolRene Aktionen, die das Modul
ausfiihren soll, werden im Folgenden als "Befehl" bezeichnet
und sind im Steuerwort liber Steuer-Bits anzustolRen.

e [Kennzeichnung von Parametern: <Parameter>
¢ Kennzeichnung von Ereignissen: WARNING
e Seitenzahl in Verweisen: [ > 4]

HINWEIS: Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem
grundsatzlichen Verstandnis und kdnnen von der tatsachlichen
Ausfiihrung abweichen.

e Allgemeine Geschdftsbedingungen *
e Montage- und Betriebsanleitung des Moduls *

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen knnen unter
schunk.com/downloads heruntergeladen werden.
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http://schunk.com/downloads

2.1

Kommunikationsarten

2.1.1

Kommunikation

Datenaustausch

Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle kénnen zwischen Modul
und Steuerung Daten zyklisch und azyklisch ausgetauscht werden.

Das Modul unterstiitzt die Kommunikationsarten:

e Protokoll-Implementierung entsprechend dem Common
Industrial Protocol (CIP™) definiert durch die Open DeviceNet
Vendor Association (ODVA®)

e Topologie: linear
e 10/100 Mbit full/half duplex Ethernet
e Address Conflict Detection (ACD)

Zyklischer Datenaustausch

Fur den zyklischen Datenaustausch ist ein fester Datenrahmen fur
Aus- und Eingangsdaten definiert. Der Datenrahmen basiert auf
der Verwendung von Datendoppelworten, Steuer- und
Statusbytes. Der Ausgangsdatenrahmen ist auf eine Datenldnge
von sechs Byte und der Eingangsdatenrahmen auf eine
Datenlange von 34 Byte festgelegt.

—— SPS

Byte Status-
0..3 doppelwort
Byte . Byte
y...5 | Messwertzahler| < c | Steuerwort 0.1
+ -+
© © .
Byte FX 2 S [ Tool Setting | Byte
6...9 o0 a|  Number 2.3
© © .
o0 %) Noise
= 2 | Reduction Filter Eytes
< Number
Byte
26...29 Tz

T— Modul -

Aus Griinden der Ubersichtlichkeit wurden bei den Eingangsdaten
die beiden reservierten Doppelworte (Bytes 30 bis 33) im
Schaubild weggelassen.

Weiterfiihrende Informationen zur Dateniibertragung- und
Interpretation siehe folgende Abschnitte.
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2.1.1.1 Zyklische Ausgangsdaten

Die zyklischen Ausgangsdaten werden von der Steuerung an das
Modul libertragen und somit Befehle an das Modul gesendet.

Umsetzung der An das Modul gesendete Befehle konnen zuldssig oder unzuldssig sein.

Steuerbefehle o

Zulassige Befehle werden vom Modul umgesetzt. Der SPS wird

dies durch Setzen des Statusbits "Command Processed Toggle"

angezeigt.

® Unzulassige Befehle werden nicht umgesetzt. Der SPS wird
dies durch Setzen des Statusbits "Command Error" angezeigt.
Datenrahmen Der Datenrahmen zyklischer Ausgangsdaten setzt sich zusammen
aus dem Steuerwort, den Nummern fiir die
Werkzeugeinstellungen und dem Rauschunterdriickungsfilter.

qt:) Byte
£ Steuerwort 0..1
2 ,
eo| Tool Setting | Byte
= Number 2...3
X Noi
S oise
<T | Reduction Filter Eytes
Number
Steuerwort In Byte 0 und 1 der zyklischen Ausgangsdaten wird das
Steuerwort libertragen.
Word 0
Byte 0 1
Bit [7]6]s5]al3][2l1]ol7][6]s]a]l3][2][1]0
5 g
2 g
2| o|® @

Wort Byte Bit
o 0 o0

Zyklische Ausgangsdaten

tare
EN: tare
DE: Tara

reset tare
EN: reset tare
DE: Tara Zuriicksetzen

reserved
reserved

reset software
EN: reset software
DE: Neustart

04.00 | FTS | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1634812-El FW 2.1.0




Tool Settings Number

auszuwahlen.

e Das Datenformat des Parameters ist unsigned 16 Bit. Giiltige
Werte sind 0 bis 3.

In Byte 4 und 5 der zyklischen Ausgangsdaten wird liber eine
Number Nummer der Rauschunterdriickungsfilter ausgewahlt.

e Das Datenformat des Parameters ist unsigned 16 Bit. Gultige
Werte sind 0 bis 4.

Noise Reduction Filter

2.1.1.2 Zyklische Eingangsdaten
Die zyklischen Eingangsdaten werden vom Modul an die
Steuerung ubertragen. Dadurch bekommt die SPS eine
Rickmeldung vom Modul auf die Befehle und kann darauf
entsprechend reagieren. AulRerdem werden die Kraft-

Momenten-Werte iUibertragen.

Datenrahmen Der Datenrahmen zyklischer Eingangsdaten setzt sich zusammen
aus dem Statusdoppelwort, einem Messwertzdahler und den

Kraft-Momenten-Werten.

In Byte 2 und 3 der zyklischen Ausgangsdaten wird die
Nummer der Werkzeugeinstellungen libertragen, um die
vorkonfigurierte Speicherbank der Werkzeugeinstellungen

Byte 10..
Byte 14..
Byte 18...
Byte 22.
Byte 26..

Byte 30...

Byte 0...3

Byte 4...5

Byte 6...9
13

a7

21

.25

.29

33

Status-
doppelwort

Messwertzahler

Fx

Fy

Fz

Tx

Tx

Ty

Reserved

Eingangsdaten
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In den Bytes 0 — 3 der zyklischen Eingangsdaten wird das

Statusdoppelwort libertragen.

0 1

2 3
7]6[s]4[3][2]1]o|7]6[5]4][3]2]1]0

o

7]6[s5]4

w
N
-
o

command error
process data invalid

control authority industrial ethernet |~

ical overrange

user-defined overrange exceeded

ready for operation
version error
hardware error

reserved
reserved
reserved

Statusdoppelwort
Double Word
Word
Byte
Bit|7|6[5]|4
gle
5|8
SEIRE
=@ 0
HEINE
e8] |3
2|8 a2
®| n
HEEE
E(lm| 2| a
HHHE
gl 8|3|8
Wort Byte
0 0
0 1
1 2
1 3
8

Bit Zyklische Eingangsdaten

0

-_

N

Ul

-~

10

1

12
13
4
15

ready for operation
EN: ready for operation
DE: Betriebsbereit

control authority fieldbus
EN: control authority fieldbus
DE: Steuerhoheit Feldbus

Erocess.data invalid * ) )
N: cyclic process output data invalid |
DE: Zyklische Prozessausgangsdaten ungiiltig

command error
EN: command error
DE: Befehlsfehler

command processed toggtle
EN: command processed toggle
DE: Befehl durchgefiihrt

number wrong
EN: number wrong
DE: Falsche Nummer

number changes processed togﬁle
EN: pumber changes processed toggle
DE: Anderung der Nummer erfolgreich

internal temperature out of range
EN: internal temperature out of range .
DE: Interne Temperatur nicht im zulassigen Bereich

hardware error
EN: hardware error
DE: Hardware-Fehler

mechanical overrange exceeded
EN: mechanjcal oyerrange exceeded )
DE: Mechanische Uberlastgrenzen uberschritten

user-defined overrange exceeded
EN: user-defined overrange exceeded )
DE: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen liberschritten

firmware version error
EN: firmware version error
DE: Firmware-Versionsfehler

reserved

reserved
reserved
reserved
reserved
reserved
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Messwertzahler

Kraft-Momenten-

Werte

Reserved

GetData

2.1.2

Das Bit ,,process data invalid" wird in folgenden Fdllen auf "1" gesetzt:

e Solange uber den Parameter <unlock_tool_settings> die
Anderung der Werkzeugeinstellungen freigeschaltet ist.

e Wenn ein Hardware-Fehler im Sensor aufgetreten ist.

e Wenn die mechanischen Uberlastgrenzen iiberschritten
wurden.

e Wenn die interne Temperatur nicht im zuldassigen Bereich ist.

In Byte &4 und 5 der zyklischen Eingangsdaten wird ein
Messwertzahler libertragen.

Das Datenformat des Parameters ist unsigned 16Bit.

Der Messwertzahler wird mit jedem neuen Messwert
typischerweise um zwei erhoht. Erhohungen um eins oder
drei sind systembedingt und zeigen keine Fehlfunktion oder
Datenverlust an. Bei 65535 springt der Messwertzahler zuriick
auf null.

In den Bytes 6 bis 29 der zyklischen Eingangsdaten werden
die sechs skalierten Kraft-Momenten-Werte tUbertragen.

Das Datenformat jedes Kraft- bzw. Momentenwerts ist signed 32 Bit.

Uber den Parameter <force_torque_scaling_factor> kénnen
die Kraft-Momenten-Werte skaliert und damit z.B. die Anzahl
der Nachkommastellen eingestellt werden. StandardmaRig ist
der Parameter auf 1000 eingestellt, was drei
Nachkommastellen entspricht.

In den Bytes 30 — 33 der zyklischen Eingangsdaten werden
derzeit keine Nutzdaten libertragen.

Azyklischer Datenaustausch

Die Umsetzung des azyklischen Datenaustauschs entspricht der
Vorgabe der ODVA (Open Devicenet Vendors Association)
entsprechend dem Common Industrial Protocol (CIP™). Die
azyklische Kommunikation wird iiber eine Message Box ausgefiihrt.

Message Type: CIP Generic

Service Type: Get Attribute Single

Class: 0xA2

Instance: siehe » 4 [[115]

Attribute: siehe nachfolgende Tabelle "Instanz-Attribute"
Destination selbst angelegtes Tag

Element:

Communication: Pfad einstellen auf das gewiinschte SCHUNK-Gerat
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SetData Message Type: CIP Generic

Service Type: Set Attribute Single
Class: 0xA2
Instance: siehe » 4 [[115]
Attribute: siehe nachfolgende Tabelle "Instanz-Attribute"
Source Element: selbst angelegtes Tag
Source Length: Lange der zu schreibenden Daten
Communication: Pfad einstellen auf das gewiinschte SCHUNK-
Gerat
Tab.: Instanz-Attribute
# Name Access Type Wert / Beschreibung
1 Parameter Value Get/Set Bestimmtdurch #5 Instanz Wert
2 Link Path Size Get BYTE Siehe Ethernet/IP Spezifikation

0 = Kein Link spezifiziert
n = GroflRe von Attribut #3

3 Link Path Get Siehe Ethernet/IP Spezifikation

L Descriptor Get WORD Bit, das die Zugriffsrechte fiir
diese Instanz beschreibt
Bit 4: Nur Lesen
Bit 14: Nur Schreiben

5 Data Type Get BYTE Datentyp von Attribut #1
1=WORD (16-bit)
2 = UINT (16-bit)

3 = INT (16-bit)
5 =SINT
6 = DINT
8 = USINT
9 = UDINT
11 = REAL
22 = SHORT_STRING
24 = BYTE
25 = DWORD
6 Data Size Get BYTE GroRe von Attribut #1

Alle fiir den azyklischen Datenaustausch notwendigen
Informationen enthalt Kapitel » &4 [[15].
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3

3.1

3.1.1
Kurzbeschreibung

AnstoRen

Modulriickmeldung

3.1.2
Kurzbeschreibung

AnstoRen

Modulriickmeldung

Modulfunktionen

Booten und Neustart

Booten und Betriebsbereitschaft herstellen

Beim Booten werden nach dem Hochfahren der Elektronik die
interne Hardware und die angeschlossenen
Kommunikationsschnittstellen Gberpriift. AuRerdem wird
uberprift, ob ein Sensor an die Interface Box angeschlossen ist.

Das Booten kann hardwareseitig durch Anlegen der
Versorgungsspannung oder softwareseitig durch einen Neustart
angestoBen werden.

HINWEIS

Um ein unerwartetes Verhalten des Moduls zu verhindern, sollten
wdhrend des Bootens alle Steuerbits gleich 0 zyklisch an das
Modul Gbertragen werden.

War das Herstellen der Betriebsbereitschaft erfolgreich, wird
dies durch Setzen des Statusbits "ready for operation"
angezeigt.

e War das Herstellen der Betriebsbereitschaft erfolglos, bleibt
das Modul im Fehlerzustand. Das Statusbit "ready for
operation" wird nicht gesetzt und das Statusbit "process data
invalid" wird gesetzt.

Neustart
Beim Neustart des Moduls wird das Booten eingeleitet.

Der Neustart des Moduls wird durch Setzen des Steuerbits "reset
software" angestofRRen.

Vor dem Neustart erfolgt ein Zustandswechsel des Statusbits
"command processed toggle" und das Statusbit "ready for
operation" wird zuriickgesetzt.
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3.2 Tarierfunktionen
3.2.1 Tara

Kurzbeschreibung Die Tara-Funktion setzt die aktuellen Kraft-Momenten-Werte auf
null, wenn das entsprechende Bit im Steuerwort gesetzt wird.

Es wird ein Mittelwert liber zehn Messwerte gebildet und von
zukiinftigen Messungen subtrahiert.

AnstoRen °

Modulriickmeldung

Die Tara-Funktion wird durch das Setzen des Steuerbits "tare"
angestolRen.

Das Bit muss nach der Ausfiihrung zuriickgesetzt werden, um
eine erneute Aktivierung zu ermoglichen.

Das Beenden der Tara-Funktion wird durch Setzen des
Statusbits "command processed toggle" angezeigt, wenn kein
Fehler aufgetreten ist.

Das Beenden der Tara-Funktion wird durch Setzen des
Statusbits "command error" angezeigt, wenn ein Fehler
aufgetreten ist und die Tara-Funktion nicht durchgefiihrt
werden konnte.

3.2.2 Tara zuriicksetzen

Kurzbeschreibung Die Reset-Tara-Funktion stellt die urspriingliche Messung wieder
her, wenn das entsprechende Bit im Steuerwort gesetzt wird.

D.h. derin » 3.2.1 [ 12] berechnete Mittelwert wird nicht mehr
von zukiinftigen Messwerten subtrahiert.

AnstofRen °

Modulriickmeldung

12

Die Reset-Tara-Funktion wird durch das Setzen des Steuerbits
"reset tare" angestoRen.

Das Bit muss nach der Ausfiihrung zuriickgesetzt werden, um
eine erneute Aktivierung zu ermoglichen.

Das Beenden der Reset-Tara-Funktion wird durch Setzen des
Statusbits "command processed toggle" angezeigt, wenn kein
Fehler aufgetreten ist.

Das Beenden der Reset-Tara-Funktion wird durch Setzen des
Statusbits "command error" angezeigt, wenn ein Fehler
aufgetreten ist und die Reset-Tara-Funktion nicht
durchgefiihrt werden konnte.
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3.3 Werkzeugeinstellungen umschalten

Kurzbeschreibung Mit der Werkzeugeinstellungen-Umschalten-Funktion kann
zwischen vier vorkonfigurierten Speicherbanken der
Werkzeugeinstellungen gewadhlt werden. Jede Speicherbank
enthadlt folgende Einstellungen:

e Werkzeugnullpunkt — um eine Koordinatentransformation
vom Sensornullpunkt (siehe Betriebsanleitung) zum
Werkzeugnullpunkt durchzufiihren. Dies wird durch jeweils
drei Translationen und drei Rotationen in X-, Y- und Z-
Richtung umgesetzt. Es werden zuerst die Translationen und
anschlieend die Rotationen eingerechnet. Der
Werkzeugnullpunkt kann auf den Sensornullpunkt
zurlickgesetzt werden, wenn alle Translationen und
Rotationen auf null gesetzt werden.

ACHTUNG

Wenn der Werkzeugnullpunkt beispielsweise an dieselbe Stelle
gesetzt wird, an der eine Kraft einwirkt, wird kein auf den
Sensor einwirkendes Moment in den zyklischen Ausgangsdaten
angezeigt. Dies kann zur Uberlastung des Sensors fiihren.

Zur Uberwachung von Uberlastbedingungen muss daher der
Sensornullpunkt verwendet werden. AuRerdem zeigt ein
Statusbit in den zyklischen Ausgangsdaten an, wenn der Sensor
mechanisch uberlastet wird.

e Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen - um nutzerdefinierte
Grenzwerte fiir eine Grenzwertiiberwachung einzustellen. Bei
Uberschreiten wird das entsprechende Statusbit in den
zyklischen Ausgangsdaten gesetzt.

AnstoRen Die Werkzeugeinstellungen-Funktion wird durch das Andern der
Nummer "tool settings number" angestoRen. Die Nummer muss
an das Modul zyklisch tibertragen werden. Giiltige Nummern sind
die Werte 0 - 3.

Befehlsparameter Gultige Indizes sind die Werte 0 - 3.
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Modulriickmeldung

e Der Eingang des Befehls wird durch sofortigen
Zustandswechsel des Statusbits "command received toggle"
angezeigt. Diese Bestdtigung erfolgt unabhdngig davon, ob
der Steuerbefehl im Anschluss erfolgreich beendet oder
iberhaupt bearbeitet werden kann.

e Das Beenden der Werkzeugeinstellungen-Umschalten-Funktion
wird durch Setzen des Statusbits "command successfully
processed" angezeigt, wenn kein Fehler aufgetreten ist.

e Das Beenden der Werkzeugeinstellungen-Umschalten-
Funktion wird durch Setzen des Statusbits "command error"
angezeigt, wenn ein Fehler aufgetreten ist und die Funktion
nicht durchgefiihrt werden konnte. Dies tritt vor allem dann
auf, wenn ein ungiiltiger Wert in <Tool Settings Index>
zyklisch an das Modul tibertragen wurde.

3.4 Rauschunterdriickungsfilter umschalten

Kurzbeschreibung

AnstoRen

Befehlsparameter

Modulriickmeldung

4

Mit der Rauschunterdriickungsfilter-Funktion kann zwischen flinf
Rauschunterdrickungsfiltern gewahlt werden. Die
Rauschunterdriickung wird durch einen gleitenden Mittelwert
umgesetzt. Mit dem Befehlsparameter wird die Fenstergrol3e
eingestellt.

Die Rauschunterdriickungsfilter-Funktion wird durch das Andern
der Nummer "noise reduction filter number" angestoRen. Die
Nummer muss an das Modul zyklisch tGibertragen werden. Giiltige
Nummern sind die Werte 0 — 4, die aufsteigend fiir eine
FenstergroRe von 1, 2, 4, 8 bzw. 16 Werten stehen.

Gultige Nummern sind die Werte 0 - 4, die aufsteigend fiir eine
FenstergroBe von 1, 2, 4, 8 bzw. 16 Werten stehen.

e Das Beenden der Rauschunterdriickungsfilter-Funktion wird
durch Setzen des Statusbits " number changes processed
toggle" angezeigt, wenn kein Fehler aufgetreten ist.

e Das Beenden der Rauschunterdriickungsfilter-Funktion wird
durch Setzen des Statusbits "number wrong" angezeigt, wenn ein
Fehler aufgetreten ist und die Funktion nicht durchgefiihrt
werden konnte. Dies tritt vor allem dann auf, wenn ein
ungiiltiger Wert in <Noise Reduction Filter Number> zyklisch an
das Modul ubertragen wurde.
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Wertebereiche

L Systemparameter

4.1 Wertebereiche

4.2

Parameterkonfiguration
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Folgende interne Datentypen werden verwendet:

Datentyp
BOOL

UINT8

UINT16

UINT32

INT32

FLOAT

CHAR

ENUM

Parameterliste

Im Folgenden sind alle systemrelevanten Parameter nach dem
Schema "HEX-Code/DEC-Code <Parametername>" aufgelistet.

Grenzwert
MIN_BOOL
MAX_BOOL
MIN_UINT8
MAX_UINTS8
MIN_UINT16
MAX_UINT16
MIN_UINT32
MAX_UINT32
MIN_INT32
MAX_INT32
MIN_FLOAT
MAX_FLOAT
MIN_CHAR
MAX_CHAR
MIN_ENUM
MAX_ENUM

Zahlenwert

0

1

0

255

0

65535

0
4294968295
-2147483648
2147483647
-3.402823E+38
3.402823E+38
0

255

0

255

HINWEIS

Die Parameterliste bezieht sich auf Parameter, die azyklisch

ausgelesen bzw. geschrieben werden konnen.

Einige der hier als nur "lesbar" aufgelisteten Parameter konnen
prinzipiell geandert werden, jedoch hat der Benutzer nicht das
Recht diese Parameter zu dndern.

Alle Parameter, die in dieser Liste nicht auftauchen, sind interne
oder reservierte Parameter.

Alle Systemparameter, bei denen der Benutzer Schreibrechte

besitzt, lassen sich liber den azyklischen Datenaustausch

parametrieren.



HEX 0x0040
DEC 64

HEX 0x0041
DEC 65

HEX 0x0042
DEC 66

HEX 0x0043
DEC 67

HEX 0x0080
DEC 128

16

L.2.1 Sensor

<product_name>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

<product_text>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

<device_id>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:

<product_id>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:

<serial_number>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

Mit diesem Parameter kann der anliegende
Produktname ausgelesen werden.

Produktname
Lesen
CHAR[30]
ASCII-String

Mit diesem Parameter kann der Produkttext
ausgelesen werden.

Produkttext
Lesen
CHAR[30]
ASCII-String

Mit diesem Parameter kann die Gerate-ID
ausgelesen werden

Gerate-ID
Lesen
UINT32

Uber diesem Parameter kann die Produkt-1D
des Sensors ausgelesen werden.

Produkt-ID
Lesen
UINT32

Mit diesem Parameter kann die Seriennummer
des Sensors ausgelesen werden.

Seriennummer
Lesen

CHAR[8]
ASCII-String
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HEX 0x00C0
DEC 192

HEX 0x00C1
DEC193

HEX 0x0040
DEC 3392

HEX 0x1800
DEC 6144

<hardware_version>
Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter kann die aktuelle Hardware-

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

<firmware_version>

Version des Sensors ausgelesen werden.
Hardware-Version

Lesen

CHAR[8]

ASCII-String

Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter kann die Firmware-

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

Version des Sensors ausgelesen werden.
Firmware-Version

Lesen

CHAR[16]

ASCII-String

<internal_temperature>
Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter kann die interne

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Einheit

Temperatur des Sensors ausgelesen werden.
Interne Temperatur

Lesen

FLOAT

Grad Celsius

<unlock_tool_settings>
Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter konnen die Werkzeuge-

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:

Werte:

Default:
Ablauf:

instellungen gesperrt oder freigeschaltet werden.
Werkzeugeinstellungen freischalten

Lesen und Schreiben

BOOL

TRUE = Werkzeugeinstellungen freigeschaltet
FALSE = Werkzeugeinstellungen gesperrt
FALSE

Um die Werkzeugeinstellungen zu dandern, ist
folgender Ablauf vorgesehen:

1. Parameter auf TRUE setzen.

= Im Statusdoppelwort wird das Bit
nprocess data invalid" gesetzt.
2. Anderungen an den Speicherbanken 0 bis 3
der Werkzeugeinstellungen vornehmen.
3. Parameter auf FALSE setzen.
= Die Anderungen werden persistent
gespeichert und die Werte fiir die
Berechnungen libernommen.

= |Im Statusdoppelwort wird das Bit
»process data invalid" zurlickgesetzt.
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HEX 0x1840 ff.
DEC 6208 ff.

HEX 0x1880 ff.
DEC 6272 ff.

18

<0_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:

Einheit

Speicherbank 0: Mit diesem Parameter kann
der Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.

0: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

HEX 0x1840, DEC 6208: Translation x
HEX 0x1841, DEC 6209: Translation y
HEX 0x1842, DEC 6210: Translation z
HEX 0x1843, DEC 6211: Rotation x

HEX 0x1844, DEC 6212: Rotation y
HEX 0x1845, DEC 6213: Rotation z

Translation [m], Rotation [rad]

<0_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Indizes:

Einheit

Speicherbank 0: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte fiir eine
Grenzwertliberwachung einstellen. Bei
Uberschreiten wird das entsprechende
Statusbit in den zyklischen Daten gesetzt. Fiir
jede Achse (Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz) gibt es je einen
Subindex fiir den positiven und den negativen
Grenzwert.

0: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Lesen und Schreiben
FLOAT

HEX 0x1880, DEC 6272: Obere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1881, DEC 6273: Untere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1882, DEC 6274: Obere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1883, DEC 6275: Untere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x188L4, DEC 6276: Obere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1885, DEC 6277: Untere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1886, DEC 6278: Obere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1887, DEC 6279: Untere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1888, DEC 6280: Obere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x1889, DEC 6281: Untere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x188A, DEC 6282: Obere Uberlastgrenze Tz
HEX 0x188B, DEC 6283: Untere Uberlastgrenze Tz

F[N], T[Nm]
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HEX 0x18C0 ff. <1_tool_center_point>

DEC 6336 ff Kurzbeschreibung: Speicherbank1: Mit diesem Parameter kann der
Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.
Parametername: 1: Werkzeugnullpunkt
Zugriffsrecht: Lesen und Schreiben
Datentyp: FLOAT
Indizes: HEX 0x18C0, DEC 6336: Translation x
HEX 0x18(1, DEC 6337: Translation y
HEX 0x18(2, DEC 6338: Translation z
HEX 0x18(3, DEC 6339: Rotation x
HEX 0x18(C4, DEC 6340: Rotation 'y
HEX 0x18C5, DEC 6341: Rotation z
Einheit Translation [m], Rotation [rad]
HEX 0x1900 ff. <1_user_defined_overrange>
DEC 6400 ff

Kurzbeschreibung: Speicherbank1: Mit diesem Parameter kann der
Nutzer eigene Grenzwerte fiir eine
Grenzwertliberwachung einstellen. Bei
Uberschreiten wird das entsprechende
Statusbit in den zyklischen Daten gesetzt. Fiir
jede Achse (Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz) gibt es je einen
Subindex fiir den positiven und den negativen

Grenzwert.
Parametername:  1: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Zugriffsrecht: Lesen und Schreiben
Datentyp: FLOAT
Indizes: HEX 0x1900, DEC 6400: Obere Uberlastgrenze Fx

HEX 0x1901, DEC 6401: Untere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1902, DEC 6402: Obere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1903, DEC 6403: Untere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1904, DEC 6404: Obere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1905, DEC 6405: Untere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1906, DEC 6406: Obere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1907, DEC 6407: Untere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1908, DEC 6408: Obere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x1909, DEC 6409: Untere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x190A, DEC 6410: Obere Uberlastgrenze Tz
HEX 0x190B, DEC 6411: Untere Uberlastgrenze Tz

Einheit Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]
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HEX 0x1940 ff.
DEC 6464 ff

HEX 0x1980
ff.DEC 6528 ff.

20

<2_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Indizes

Einheit

Speicherbank 2: Mit diesem Parameter kann
der Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.

2: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

HEX 0x1940, DEC 6464: Translation x
HEX 0x1941, DEC 6465: Translationy
HEX 0x1942, DEC 6466: Translation z
HEX 0x1943, DEC 6467: Rotation x

HEX 0x1944, DEC 6468: Rotation 'y
HEX 0x1945, DEC 6469: Rotation z

Translation [m], Rotation [rad]

<2_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Indizes:

Einheit

Speicherbank 2: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte fiir eine
Grenzwertliberwachung einstellen. Bei
Uberschreiten wird das entsprechende
Statusbit in den zyklischen Daten gesetzt. Fiir
jede Achse (Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz) gibt es je einen
Subindex fiir den positiven und den negativen
Grenzwert

2: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Lesen und Schreiben
FLOAT

HEX 0x1980, DEC 6528: Obere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1981, DEC 6529: Untere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1982, DEC 6530: Obere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1983, DEC 6531: Untere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1984, DEC 6532: Obere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1985, DEC 6533: Untere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1986, DEC 6534: Obere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1987, DEC 6535: Untere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1988, DEC 6536: Obere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x1989, DEC 6537: Untere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x198A, DEC 6538: Obere Uberlastgrenze Tz
HEX 0x198B, DEC 6539: Untere Uberlastgrenze Tz
Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]
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HEX 0x19C0 ff.
DEC 6592 ff.

HEX 0x1A00 ff.
DEC 6656 ff.

<3_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Indizes

Einheit

Speicherbank 3: Mit diesem Parameter kann
der Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.

3: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

HEX 0x19C0, DEC 6592: Translation x
HEX 0x19(1, DEC 6593: Translation y
HEX 0x19C2, DEC 6594: Translation z
HEX 0x19C3, DEC 6595: Rotation x

HEX 0x19C4, DEC 6596: Rotation 'y
HEX 0x19C5, DEC 6597: Rotation z

Translation [m], Rotation [rad]

<3_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Indizes

Einheit

Speicherbank 3: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte fiir eine
Grenzwertliberwachung einstellen. Bei
Uberschreiten wird das entsprechende
Statusbit in den zyklischen Daten gesetzt. Fiir
jede Achse (Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz) gibt es je einen
Subindex fiir den positiven und den negativen
Grenzwert.

3: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Lesen und Schreiben
FLOAT

HEX 0x1A00, DEC 6656: Obere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1A01, DEC 6657: Untere Uberlastgrenze Fx
HEX 0x1A02, DEC 6658: Obere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1A03, DEC 6659: Untere Uberlastgrenze Fy
HEX 0x1A0L4, DEC 6660: Obere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1A05, DEC 6661: Untere Uberlastgrenze Fz
HEX 0x1A06, DEC 6662: Obere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1A07, DEC 6663: Untere Uberlastgrenze Tx
HEX 0x1A08, DEC 6664: Obere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x1A09, DEC 6665: Untere Uberlastgrenze Ty
HEX 0x1A0A, DEC 6666: Obere Uberlastgrenze Tz
HEX 0x1A0B, DEC 6667: Untere Uberlastgrenze Tz
Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]
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HEX 0x4000
DEC 16384

HEX 0x4001
DEC 16385

HEX 0x40L40
DEC 16448

HEX 0x4041
DEC 16449

HEX 0x4080
DEC 16512

22

4.2.2 Interface Box

<vendor_name>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

<vendor_text>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

<product_id>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:

<serial_number>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

Mit diesem Parameter kann der Herstellername
ausgelesen werden.

Herstellername
Lesen

CHAR[30]
ASCII-String

Mit diesem Parameter kann der Herstellertext
ausgelesen werden.

Herstellertext
Lesen
CHAR[30]
ASCII-String

Mit diesem Parameter kann die Produkt-ID der
Interface Box ausgelesen werden.

Produkt-ID
Lesen
UINT32

Mit diesem Parameter kann die Seriennummer
der Interface Box ausgelesen werden.

Seriennummer
Lesen

CHAR[8]
ASClI-String

<hardware_version>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

Mit diesem Parameter kann die aktuelle
Hardware-Version der Interface Box ausgelesen
werden.

Hardware-Version
Lesen

CHAR[8]
ASClI-String
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HEX 0x4081
DEC 16513

HEX 0x40C0
DEC 16576

HEX 0x40(1
DEC 16577

HEX 0x4840
DEC 18496
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<firmware_version>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

<function_tag>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

<location_tag>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Format:

Mit diesem Parameter kann die Firmware-
Version der Interface Box ausgelesen werden.

Firmware-Version
Lesen

CHAR[16]
ASClI-String

Mit diesem Parameter kann der Function Tag
ausgelesen werden.

Function Tag
Lesen
CHAR[30]
ASCII-String

Mit diesem Parameter kann der Location Tag
ausgelesen werden.

Location Tag
Lesen
CHAR[30]
ASCII-String

<force_torque_scaling_factor>

Kurzbeschreibung:

Parametername:

Zugriffsrecht:
Datentyp:
Default:

Min.

Max.

Mit diesem Parameter kann der
Skalierungsfaktor fiir die Kraft-Momenten-
Werte des Industriebusses ausgelesen und
geschrieben werden.

Skalierungsfaktor fiir Kraft-Momenten-Werte
des Industriebusses

Lesen und Schreiben
UINT32

1000

1

1.000.000
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HEX 0x4(80
DEC 19584

24

<customer_interface_type>

Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter kann der Type der
Kundenschnittstelle ausgelesen werden.

Parametername: Kundenschnittstellentyp

Zugriffsrecht: Lesen
Datentyp: ENUM
Enumeration: 0 = Unknown
1= Ether(Cat
2 = Profinet

3 = Ethernet/IP
4 = Plain Ethernet
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Uberblick

5
5.1

5.2

Inbetriebnahme

Sicherheit

Die Inbetriebnahme des Moduls darf nur durch Fachpersonal mit
Programmier- und Schnittstellenkenntnissen durchgefiihrt
werden!

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch elektromagnetische Storungen!

Elektromagnetische Storungen konnen Fehlfunktionen
verursachen und zu unerwarteten Bewegungen flihren.

e Elektrische Komponenten z. B. Sensoren, Steuerungen etc.
nach EN 61000-5-7 verwenden.

Systemintegration

Fir den Betrieb innerhalb der Anlage steht das
Kommunikationsprotokoll "SCHUNK Flexible Protocol" zur
Verfligung.

Weiterflihrende Informationen zur Kommunikation,
Modulfunktionen und Parametern siehe entsprechende
Abschnitte in dieser Anleitung.

HINWEIS

Falls das Modul nicht an einer Allen-Bradley-Steuerung
betrieben wird, muss die Byte-Reihenfolge gepriift und ggf.
steuerungsseitig angepasst werden.

B Modul ist montiert und elektrisch angeschlossen. Weitere
Hinweise siehe Montage- und Betriebsanleitung, » 1.1 [[) 4].

1. Logik- und Leistungsspannung aktivieren.
= LED LOG und PWR leuchten griin.
2. Kabel fiir Kommunikation anschlieBen.

= Kommunikation wird durch LED-Statusanzeige
zuriickgemeldet.

3. Steuerung und Modul konfigurieren, » 5.3 [[) 26]
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Inbetriebnahme
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5.3 Inbetriebnahme mit Rockwell Software "Studio 5000 ®"

fiir EtherNet/IP™

1. Rockwell Software Studio 5000® starten und "New Project" (a)
klicken, um ein neues ein neues Projekt anzulegen.

Rockwell Software’

Studlo 5000

— @ Existing Project

From Import Sample Project

From Sample Project

@ ECM_1_Ethemst_M... & ECM_1Test @ ECM_1_Ethernat_M...

2. Im Fenster "New Project" entsprechende Steuerung (a)
auswdhlen. Auf "Browse" (b) klicken.

@ New Project 2 %
Project Types Search X
;# Logix I Compact GuardLogix® 5370 Safety Controller ~
'3 = 4 Compactlogix™ 5370 Contraller 7

1769-L16ER-EB1B Compactlogix™ 3370 Controller

1769-L18ER-BB1B CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L18ERM-BB1B Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L19ER-BB1B Compactlegix™ 3370 Controller
1760-L24ER-OB1B Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L24ER-QBFCIB  Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L27ERM-QBFC1B CompactLogix™ 5370 Controller e

1769-L30ER. CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L30ERM CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L30ER-NSE CompactLogix™ 5370 Controller
1769-133ER. CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L33ERM CompactLegix™ 5370 Controller
1769-L36ERM CompactlLogix™ 5370 Controller

L Fmsmn bl Ami T B30 £ ambeallae

Name: | IBN_SFP_Schunk_Gripper |

Location: | EA Schunk Projekie Projekic_Rackwell_Allan-Breadiey\Studio 50 ~ | [ Browse.. \@

Back Next Finish

= Ein Fenster offnet sich.
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Inbetriebnahme

3. Ordner fiir Projektablage (a) anlegen.
L. Auf Schaltflache "0K" (b) klicken.

Browse For Folder

> [ SYNOLOGYRSE14 ~
> @ Videos
> iog DELFMRNO14720 (C:)
> wa Data (D)
¥ e Wendel HDD (E:)
> _Install
w _Schunk_Projekte

> _Bibliotheken
> _Projekte_Beckhoff
W _Projekte_Rockwell_Allan-Breadley

» GSDML_EDS
v Studio 5000 Projekte
> _Sicherungen
Beschreibung einbinden ED5-File in 5tudio3000 Ethernet P
EGI|_Release_3_Test_EDS_File
IBM_SFP_Schunk_Gripper

i;l_{e New Fnl‘t-:l_er_i @ | oK | | Cancel i

= Fenster "New Project" 6ffnet sich.

5. Auf Schaltflache "Next" klicken, um zur ndachsten Abfrage zu
gelangen.

6. Auf Schaltflache "Finish" (a) klicken.

2 N Project

1769-L2TERM-QBFC1B CompactLogix™ 5370 Controller
IBN_SFP_Schunk_Gripper

Revision: [0 +]

Security Authority: | No Protection M ‘

Use only the selected Security Authority for authentication and authorization

Secure With: Logical Name <Controller Name>

Permission Set | v ‘

Description:

=T

= Das Projekt wird angelegt.
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7. In der Mendiileiste auf Schaltflache "Tools" (a) und

anschlieRend auf "EDS Hardware

Installation Tool" (b)

klicken, um dieses Tool zu starten.

File Edit View Search Logic Cemmunications

@ Logix Designer - IBN_SFP_Schunk_Gripper in IBM_5FP_Schunk_Gripper ACD(File

Tools  Window Help

Ewd & & B8 = o [l Options...

Security »
Cﬁline—ﬂ, :: e L&t | g Documentation Languages...
No Forces k. = 2: & qp
No Edits 2 = lmew e Import >
Export 3
Controller Organizer EDS Hardware Installation Tool (2)

=51 Controller IBM_SFP_Schu nk_Gripper
Controller Tags
.73 Controller Fault Handler
i..3 Power-Up Handler
525 Tasks
-8 MainTask
E& MainProgram
i..[7 Unscheduled
=43 Motion Groups
{.EE Ungrouped Axes
----- [ Add-0On Instructions

Motion 3

Plug-In Manager...

Custom Tools...

RSLegix Preject Migrator
ControlFLASH

Logix5000 Task Monitor
amp;BootP-DHCP Tool

8. Neues EDS File registrieren (a) und auf

Schaltflache "Weiter" (b) klicken.

Rockwell Automation's EDS Wizard

Options
What task do you want to complete?

%, (= Register an EDS file(s) e
d This option will add & devicels)to our database.

o Unregister 2 device.

device

=3 € Upload EDS filefs) from the device.

| é This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
our database
" Create an EDS file.
This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your

This option Wploads and registers the EDS file(s) stared in the device,

(b)

< Zunick I Wetter > I Abbrechen
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Inbetriebnahme

9. Ordner auswdhlen, in dem das zu registrierende File (a)
enthalten ist.

10. Entsprechendes File (b) auswahlen und auf Schaltflache
"Offnen" (c) klicken.

@ Selectan EDSfile

4 [ > DieserPC > Downloads » B32432_gitlab-runner_Release > Ethernet IP_SFP » Relesse

Organisieren »  Neusr Ordner
§ Downloads 22 Name -
[ Dokumente

=] Bilder

Anderungsdatum e Grobe
[ 0304002B00010200. eds 20
b [E| 0384002800010200_Beckhoff.eds

1 08:58 EDS-Datei 2%3K8
56 EDS-Datei 266K8

_Eigene SPS Programme
ELEKTRONIKER
TIAVI5_1_Projekte
Wendel
B Desktop
@ OneDrive - SCHUNK GmbH & Co. KG
Anlagen

oft Teams Data
Microsoft Teams-Chatdateien

Esist keine
schau verfiig

Ethemet [P_SFP
Debug
Release
Profinet SFP =

Dateiname: |0384002B00010200.eds.

V| |EDS Files ("eds) v

I Offnen I Abbrechen

11. "Register a single file" (a) auswahlen und den weiteren
Anweisungen des Installations-Wizards folgen.

Rockwell Automation's EDS Wizard

Registration
Blectronic Data Sheet filels) will be added to your system for use in Rockwell Automation applications

e % Register a singls fies

1" PRegister a directory of EDS files [T Look in subfolders

Named
C:\Users 003977\ Downloads'\B32432_gitlab-unner_Release\Ethemet_ Browse: I

* Fthers is an icon file {ico) with the same name as the files) you are registering
then this image will be associated with the device

To perform an installation test on the file(s). click Next

< Zuriick Weiter > Abbrechen
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EDS File Installation Test Results
This test evaluates each EDS file for emors in the EDS file. This test does not guarantee EDS file walidity.

-0 Instalation Test Results
i E ¢ wsers\r00397 M downloads'\b32432_gitlabrunner_release\ethemet_ip_sfp'release’0384002000010200.eds

< Zuriick I Weiter > I Abbrechen

Change Graphic Image
“You can change the graphic image that is associated with a device.
Product Types
M [=] @ Vendor Specific Type
: EGI030

< Zurlick I Weiter > I Abbrechen

Final Task
This is a review of the task you want to complete:

gl You would like to register the following device.

80

< Zuruck I Weiter > I Abbrechen
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12. Auf Schalflache "Fertig stellen” (a) klicken, um die
Installation abzuschliefRen.

Roclwell Auto

You have successfully completed the EDS Wizard.

0 [==]

13. Im "Controller Organizer" (linke Seite) unter Punkt I/
0 Configuration > Ethernet mit einem Rechtsklick ein neues

Modul einfiigen (a).

O Add-On-Defined
L4 Predefined
L3 Module-Defined
(3 Trendls
M, Logical Model
€31/ Configuration

&-1769 Bus
{001 1763-L2TERM-QBFC1B IBN_SFP_Schunk_Gripper

(3 Embedded 1/0

# 5N
g s e e

= Ein Fenster mit einem Auswahlkatalog offnet sich.
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14. Im Reiter "Catalog" im Feld (a) "Schunk" eingeben.
= Der Katalog wird nach dem gesuchten Gerat gefiltert.

15. Entsprechendes Gerdt auswdhlen und doppelklicken oder auf
Schaltflache "Close" (b) klicken, um die Auswahl zu bestatigen.

Select Module Type

Catalog  Module Discovery  Favorites

[schunk] e Clesr Filters Shaw Fillers ¥

Catalog Number Description Vendor Category
EGI080 EGI080 SCHUMK GmbH & Co. KG Generic Device(keyable)

1 of 433 Module Types Found Add to Favorites

(b)

[[] Close en Create Creste Close Help

16. Geratename (a) und IP-Adresse (b) vergeben.

17. Auf Schaltflache "Change" (c) klicken, um weitere
Einstellungen vorzunehmen.

" Module Properties: Lacal (EGI080 2.001) =N E=R ="
General Connection Module Info  Intemet Protocol  Port Configuration
Type: EGI08D EGI080
Wendor. SCHUNK GmbH Co. KG
Parent Local
Name SFP_EGISD e Ethemet Address
Db | () Private Network: ~ 192.168.1. -
@ ®) IP Address: 192 . 168 . 178 . 15
() Host Nams:
Module Dedinition
Revision: 2001
Electronic Keying:  Compatible Module
Connections Exclusive owner
)
Status: Offfne Cancel Apply Help
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18. DatengroRe von "SINT" auf "DINT" (a) umstellen.

Inbetriebnahme

19. Auf Schaltflache "0K" (b) klicken, um die Auswahl zu

bestatigen.

B Module Definition®

Electronic Keying: Compatible Module

Revision: 2 - .

-
-

Cannections:
Name Size
Input: 4 |DINT
Exclusive owner d e i
Qutput: 4
SINT
INT
DINT
(b Cancel el

20. Programm auf die Steuerung tibertragen und mit der
Programmierung des Gerdtes beginnen.
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5.4 SCHUNK Control Center — App FTS

Uber das SCHUNK Control Center kann die Applikation FTS (Force
Torque Sensor) gestartet werden. Diese App ermdglicht eine
schnelle Inbetriebnahme und Parametrierung des Moduls.

Die Software kann unter schunk.com/downloads-software
heruntergeladen werden.

Funktionsumfang der
App FTS -

Konfiguration und Inbetriebnahme:

Anzeigen von Statusinformationen

Kraft- und Momentenwerte aufnehmen
Andern der IP-Adresse

Anzeigen von Diagnose- und Fehlermeldungen
Ausflihren von Firmwareupdates

e Qautomatische und manuelle Suche nach Modulen im Netzwerk

e optisches Anzeigen des verbundenen Moduls

e [Konfiguration verbundener Werkzeuge

e Setzen von Filtern fiir das Messsignal

Software starten HINWEIS

Damit die App FTS mit dem Modul liber ein Ethernet-Netzwerk
kommunizieren kann, muss sichergestellt sein, dass die
Kommunikation nicht durch eine Firewall oder eine andere
Netzwerk-Technologie unterbunden wird.

B Modul ist elektrisch am Netzteil angeschlossen.

B SCHUNK Control Center ist installiert.

1. Computer direkt liber Ethernet mit dem Modul verbinden.
ODER:

Computer mit dem Netzwerk verbinden, in dem das Modul
eingebunden ist.

2. SCHUNK Control Center offnen.

= Startbildschirm wird angezeigt.

SCHUNK 85 tand in hand for tomorrow

3. App FTS wdhlen.

34
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= Es wird automatisch nach Sensoren gesucht, die sich im
Netzwerk befinden.

= Gefundene Sensoren werden im Auswahlfenster der
Kommunikationsschnittstellen angezeigt.

¥ SCHUNK Control Canter

SCHUNK 2 yand in hana

TJ 2 sensoren gefunden

FTS Demo

- D

& Zurick = Menu

Q Geratesuchen ) ( + Manuell hinzufiigen B =

1P: 10.49.56.224, Host: 10.4.56.201, DHCP: Ja
Bezeichnung: Sensor Arm 1
standort: Maschine 3

Verbinden =

4. Gewiinschten Sensor auswahlen.
= Die App verbindet sich mit dem Sensor.

= Der Zugriff auf die Funktionen des Sensors ist moglich.

SCHUNK "»

status

( cdwar
( ready ) nardware )
(process data ) (i nge)

—
(emperature ) (Coet. overrange

sensor

Product FTS Sensor
Firmware 0.11.0
Hardware 1.0.0

(3 Tare

IR Resettare

T Tool setting »
Y Noise reduction »
2 user Operator b

FTS Interface Box

Vendor SCHUNK SE & Co. kG
Firmware 0111
Hardware 1.0.0
Fieldbus EtherNet/1p
Designation Demo
Location Demo
=, Change description »
& user Operator b
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Y

€ Back = Menu

% monitoring

T7 Tool settings

Current Data Overload events: 0 § s6°C &) (e @ start csv recording
View the current data of the sensor
Force data 1247 N/Nm Split view
j |
Force
x
—v
59.0 N/Nm -1
Torque data
@ Tarque
H
s X
H
o :
-z
_ 6.8 N/Nm
00 100 200 00
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6 Anhang

6.1 Steuerwort

Im Folgenden sind die Befehle des Steuerworts detailliert
beschrieben. Eine lbersichtliche Darstellung des Steuerworts
siehe Kapitel » 2.1.1.1 [[) 6]

Es darf nie mehr als ein Steuer-Bit gesetzt werden. Ist zu einem
Zeitpunkt mehr als ein Steuer-Bit gesetzt, wird das Statusbit
"command error" gesetzt.

Bit 0 - tare

Flankenwechsel Modulreaktion

0~>1 Tara-Prozess starten, um Tara-Werte zu berechnen
120 keine Reaktion

Bit 1 - reset tare

Flankenwechsel Modulreaktion
0~1 Tara-Werte zuriicksetzen
120 keine Reaktion

Bit 2 bis 14— reserved

Flankenwechsel Modulreaktion
0~1 keine Reaktion
120 keine Reaktion

Bit 15 — reset software

Flankenwechsel Modulreaktion
0-~>1 Das Modul wird softwareseitig neu gestartet
120 keine Reaktion
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6.2 Statusdoppelwort

Im Folgenden sind die Statusbits des Statusdoppelworts
detailliert beschrieben. Eine ubersichtliche Darstellung des
Statusdoppelworts siehe Kapitel » 2.1.1.2 [[) 7].

Bit 0 - ready for operation

Zustand Modulriickmeldung
0 Das Modul ist nicht betriebsbereit.
1 Das Modul ist betriebsbereit.

Bit 1 - control authority fieldbus

Zustand Modulriickmeldung
0 Der Feldbus hat keine Steuerhoheit.
1 Der Feldbus besitzt Steuerhoheit.

Bit 2 - process data invalid

Zustand Modulriickmeldung
0 Die zyklischen Prozessausgangsdaten sind giiltig.
1 Die zyklischen Prozessausgangsdaten sind ungiiltig.

Bit 3 - command error

Zustand Modulriickmeldung

0 Keine Information wird zuriickgemeldet

1 Der an das Modul gesendete Befehl ist nicht durchfiihrbar.

Bit 4 - command processed toggle

Zustand Modulriickmeldung

0->1 Der an das Modul gesendete Befehl wurde erfolgreich
durchgefiihrt.

1->0 Der an das Modul gesendete Befehl wurde erfolgreich
durchgefiihrt.

Bit 5 - Number wrong

Zustand Modulriickmeldung

0 Keine Information wird zuriickgemeldet

1 Die an das Modul gesendete Nummer ist nicht durchftihrbar.

Bit 6 - number changes processed toggle

Zustand Modulriickmeldung

0->1 Die an das Modul gesendete Nummer wurde
erfolgreich geandert.

1->0 Die an das Modul gesendete Nummer wurde

erfolgreich geandert.
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Bit 7 - internal temperature out of range

Zustand Modulriickmeldung

0 Die interne Temperatur des Sensors ist im zuldssigen
Bereich.

1 Die interne Temperatur des Sensors ist auRerhalb des

zulassigen Bereichs von 0 bis XX Grad.

Bit 8 - hardware error

Zustand Modulriickmeldung
0 Die Hardware funktioniert ordnungsgemaR.
1 Es liegt ein Hardware-Fehler vor, z.B. bei der internen

Kommunikation oder dem Speicher.

Bit 9 - mechanical overrange limits exceeded

Zustand Modulriickmeldung

0 Keine Grenzwertiiberschreitung.

1 Die mechanischen Uberlastgrenzen des Sensors
wurden liberschritten. Der Sensor ist moglicherweise
beschadigt.

Bit 10 - user-defined overrange limits exceeded

Zustand Modulriickmeldung
0 Keine Grenzwertiiberschreitung.
1 Einer oder mehrere der nutzerdefinierten

Uberlastgrenzwerte wurde iiberschritten. Siehe
Parameter 0x0061 ff. der Werkzeugeinstellungen.

Bit 11 - firmware version error

Zustand Modulriickmeldung

0 Sensor und Interface Box haben den gleichen
Firmware-Stand.

1 Sensor und Interface Box haben unterschiedliche
Firmware-Stande und bendtigen ein Update oder
Downgrade.

Bit 12 bis 31 - reserved

Zustand Modulriickmeldung
0 Keine Information wird zuriickgemeldet.
1 Keine Information wird zuriickgemeldet.
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6.3 Marken

e EtherNet/IP™ ist eine eingetragene Marke der ODVA, Inc.

e Studio 5000 ist eine eingetragene Marke der Rockwell
Automation, Inc.

e Studio 5000 Logix Designer ist eine eingetragene Marke der
Rockwell Automation, Inc.
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SCHUNK SE & Co. KG
Spanntechnik | Greiftechnik | Automatisierungstechnik

Bahnhofstr. 106 - 134
D-743u8 Lauffen/Neckar
Tel. +49-7133-103-0
info@de.schunk.com
schunk.com
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