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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 EtherCAT (EC)

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 [[) 15]
und » 4.2.2 [[) 20].

Fur diese Anleitung gelten folgende Konventionen:

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

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

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

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

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

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen konnen unter
schunk.com/downloads heruntergeladen werden.
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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 Full EtherCAT Slave mit 4 FMMUs (Fieldbus Memory
Management Unit) und &4 Sync Managern

e (ANopen over EtherCAT (CoE)

e Ethernet over EtherCAT (EOE)

e 10/100 Mbit full/half duplex Ethernet

Zyklischer Datenaustausch

Fiir den zyklischen Datenaustausch ist ein fester Datenrahmen fiir
Aus- und Eingangsdaten definiert. Der Datenrahmen basiert auf
der Verwendung von Datendoppelworten, Steuer- und
Statusbytes. Der Ausgangsdatenrahmen ist auf eine Datenldange
von sechs Byte und der Eingangsdatenrahmen auf eine
Datenldnge 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

Zuldssige Befehle werden vom Modul umgesetzt. Der SPS wird dies

durch Setzen des Statusbits "Command Processed Toggle" angezeigt.

e Unzuldssige 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 fur die
Werkzeugeinstellungen und dem Rauschunterdriickungsfilter.

c Byte
% Steuerwort 0...1
2 :
oo | 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 3
2 g
2| o|® @

Wort Byte Bit
0 0 0

2-7

Zyklische Ausgangsdaten

tare
EN: tare
DE: Tara

reset tare
EN: reset tare
DE: Tara Zuriicksetzen

reserved
reserved

reset software
EN: reset software
DE: Neustart
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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 Messwertzahler 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
RE

A7

21

25

29

33

Status-
doppelwort

Messwertzahler

Fx

Fy

Fz

Tx

Tx

Ty

Reserved

Eingangsdaten
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Statusdoppelwort In den Bytes 0 — 3 der zyklischen Eingangsdaten wird das
Statusdoppelwort libertragen.

Double Word
Word

Byte

Bit

0 1

~
()}

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

o
w
N
=
(=]

7]6[s5]4

internal temperature out of range
number changes processed toggle

number wrong

command processed toggle

ical overrange

control authority industrial ethernet |~
user-defined overrange exceeded

command error
process data invalid
ready for operation
reserved

version error
hardware error
reserved

reserved

Wort Byte

0

0

Bit Zyklische Eingangsdaten

0 ready for operation
EN: ready for operation
DE: Betriebsbereit

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

process data invalid *
EN: cyclic process output data invalid
DE: Zyklische Prozessausgangsdaten ungiiltig

3 command error
EN: command error
DE: Befehlsfehler

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

5 numberwrong
EN: number wrong
DE: Falsche Nummer

6 number changes processed toggle
EN: number changes processed toggle
DE: Anderung der Nummer erfolgreich

7  internal temperature out of range
EN: internal temperature out of range
DE: Interne Temperatur nicht im zuldssigen Bereich

8 hardware error
EN: hardware error
DE: Hardware-Fehler

9 mechanical overrange exceeded
EN: mechanical overrange exceeded
DE: Mechanische Uberlastgrenzen iiberschritten

10  user-defined overrange exceeded
EN: user-defined overrange exceeded
DE: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen tberschritten

-_—

N
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Messwertzahler

Kraft-Momenten-Werte

Reserved

2.1.2

Wort Byte Bit Zyklische Eingangsdaten

1
1

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

12 reserved
13  reserved
14 reserved

15  reserved
2 reserved
3 reserved

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

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

Wenn ein Hardware-Fehler im Sensor aufgetreten ist.
Wenn die mechanischen Uberlastgrenzen iiberschritten wurden.
Wenn die interne Temperatur nicht im zuldssigen Bereich ist.

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

Das Datenformat des Parameters ist unsigned 16Bit.

Der Messwertzahler wird mit jedem neuen Messwert typischerweise
um zwei erhoht. Erh6hungen um eins oder drei sind systembedingt
und zeigen keine Fehlfunktion oder Datenverlust an. Bei 65535
springt der Messwertzdhler zuriick auf null.

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

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 ubertragen.

Azyklischer Datenaustausch

Fur den azyklischen Datenaustausch wird das Protokoll "CANopen
over EtherCAT" (CoE) genutzt.

Die azyklische Kommunikation wird tiber SDOs (Service Data
Object) realisiert. Bei der SDO-Kommunikation sind ein Index und
ein Subindex anzugeben.
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3

3.1

3.1.1
Kurzbeschreibung

AnstoRen

Modulriickmeldung

3.1.2
Kurzbeschreibung

AnstoRen

Modulriickmeldung

10

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" angestolRen.

Vor dem Neustart erfolgt ein Zustandswechsel des Statusbits
"command processed toggle" und das Statusbit "ready for
operation" wird zurlickgesetzt.
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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"
angestol3en.

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 [ 11] berechnete Mittelwert wird nicht mehr
von zukiinftigen Messwerten subtrahiert.

AnstoRen °

Modulriickmeldung

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

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

AnstofRen

Befehlsparameter

Modulriickmeldung

12

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
anschlielend 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 tiberlastet wird.

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

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

Gultige Indizes sind die Werte 0 - 3.

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

e Das Beenden der der Werkzeugeinstellungen-Funktion wird
durch Setzen des Statusbits "number wrong" angezeigt, wenn ein
Fehler aufgetreten ist und die Funktion nicht durchgefiihrt
werden konnte. Die tritt dann auf, wenn ein ungiiltiger Wert in
<Tool Settings Number> zyklisch an das Modul tibertragen wurde.
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3.4 Rauschunterdriickungsfilter umschalten

Kurzbeschreibung

AnstoRen

Befehlsparameter

Modulriickmeldung

Mit der Rauschunterdriickungsfilter-Funktion kann zwischen finf
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 libertragen werden. Giiltige
Nummern sind die Werte 0 — 4, die aufsteigend fiir eine
FenstergroRBe 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
ungiltiger Wert in <Noise Reduction Filter Number> zyklisch
an das Modul tbertragen wurde.
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L Systemparameter

4.1 Wertebereiche

Wertebereiche Folgende interne Datentypen werden verwendet:
Datentyp Grenzwert Zahlenwert
BOOL MIN_BOOL 0

MAX_BOOL 1
UINT8 MIN_UINT8 0
MAX_UINTS8 255
UINT16 MIN_UINT16 0
MAX_UINT16 65535
UINT32 MIN_UINT32 0
MAX_UINT32 4294968295
INT32 MIN_INT32 -2147483648
MAX_INT32 2147483647
FLOAT MIN_FLOAT -3.402823E+38
MAX_FLOAT 3.402823E+38
CHAR MIN_CHAR 0
MAX_CHAR 255
ENUM MIN_ENUM 0
MAX_ENUM 255

4.2 Parameterliste

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

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 andern.

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

Parameterkonfiguration Alle Systemparameter, bei denen der Benutzer Schreibrechte
besitzt, lassen sich liber den azyklischen Datenaustausch
parametrieren.
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HEX 0x2001/0
DEC 8193/0

HEX 0x2001/1
DEC 819311

HEX 0x2001/2
DEC 8193/2

HEX 0x2001/3
DEC 8193/3

HEX 0x2002
DEC 8194
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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



HEX 0x2003/0
DEC 8195/0

HEX 0x200311
DEC 8195/1

HEX 0x2035
DEC 8245

HEX 0x2060
DEC 8288

16

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

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp
Format:

Version des Sensors ausgelesen werden.
Hardware-Version

Lesen

CHAR[8]

ASCII-String

<firmware_version>
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 Werkzeugeinstellungen

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:

Werte:

Default:
Ablauf:

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 0x2061 <0_tool_center_point>

DEC 8289 Kurzbeschreibung: Speicherbank 0: Mit diesem Parameter kann
der Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.
Parametername: 0: Werkzeugnullpunkt
Zugriffsrecht: Lesen und Schreiben
Datentyp: FLOAT
Subindizes: 0: Translation x
1: Translationy
2: Translation z
3: Rotation x
L: Rotationy
5: Rotation z
Einheit Translation [m], Rotation [rad]
HEX 0x2062 <0_user_defined_overrange>
DEC 8290

Kurzbeschreibung: Speicherbank 0: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte fiir eine
Grenzwertiiberwachung 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:  0: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Zugriffsrecht: Lesen und Schreiben
Datentyp: FLOAT
Subindizes: 0: Obere Uberlastgrenze Fx

1: Untere Uberlastgrenze Fx
2: Obere Uberlastgrenze Fy
3: Untere Uberlastgrenze Fy
4: Obere Uberlastgrenze Fz
5: Untere Uberlastgrenze Fz
6: Obere Uberlastgrenze Tx
7: Untere Uberlastgrenze Tx
8: Obere Uberlastgrenze Ty
9: Untere Uberlastgrenze Ty
10: Obere Uber lastgrenze Tz
11: Untere Uberlastgrenze Tz

Einheit F[N], T[Nm]
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HEX 0x2063
DEC 8291

HEX 0x2064
DEC 8292

HEX 0x2065
DEC 8293

18

<1_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

Speicherbank 1: Mit diesem Parameter kann der
Werkzeugnullpunkt durch eine
Koordinatentransformation ausgehend vom
Sensornullpunkt verschoben werden.

1: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

0 — 5: siehe Speicherbank 0
Translation [m], Rotation [rad]

<1_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

Speicherbank 1: 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.

1: Nutzerdefinierte Uberlastgrenzen
Lesen und Schreiben

FLOAT

0 — 1. siehe Speicherbank 0

Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]

<2_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

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

2: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

0 — 5: siehe Speicherbank 0
Translation [m], Rotation [rad]
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HEX 0x2066
DEC 8294

HEX 0x2067
DEC 8295

HEX 0x2068
DEC 8296

<2_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

Speicherbank 2: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte flir 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

0 — 1: siehe Speicherbank 0

Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]

<3_tool_center_point>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

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

3: Werkzeugnullpunkt

Lesen und Schreiben

FLOAT

0 - 5: siehe Speicherbank 0
Translation [m], Rotation [rad]

<3_user_defined_overrange>

Kurzbeschreibung:

Parametername:
Zugriffsrecht:
Datentyp:
Subindizes:
Einheit

Speicherbank 3: Mit diesem Parameter kann
der Nutzer eigene Grenzwerte flir 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

0 — 11: siehe Speicherbank 0

Fx+, Fx-, Fy+, Fy-, Fz+, Fz- [N], Tx+, Tx-, Ty+,
Ty-, Tz+, Tz- [Nm]
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HEX 0x3000/0
DEC 12288/0

HEX 0x3000/1
DEC 1228811

HEX 0x3001/0
DEC 12289/0

HEX 0x1001/1
DEC 122891

HEX 0x3002/0
DEC 12290/0

20

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 0x300211
DEC 1229011

HEX 0x3003/0
DEC 122911

HEX 0x3003/1
DEC 122911

HEX 0x3021
DEC 12321
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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]
ASCII-String

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 0x3032 <customer_interface_type>

DEC 12338 Kurzbeschreibung: Mit diesem Parameter kann der Type der

Kundenschnittstelle ausgelesen werden.
Parametername: Kundenschnittstellentyp

Zugriffsrecht: Lesen
Datentyp: ENUM
Enumeration: 0 = Unknown
1= EtherCat
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 Beckhoff-Steuerung betrieben
wird, muss die Byte-Reihenfolge geprift 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 [[) 24]
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5.3 Inbetriebnahme mit Beckhoff Software "TwinCAT 3 ®"

fiir EtherCAT

1. EtherCAT XML-Datei (a) in das dafiir vorgesehene
Verzeichnis (b) kopieren.

EUGHM St Fregeben  Anicht

& = v 4[] DisserpC > () » TWinCAT 5 315 Config 5 lo + EtherCAT
5 Dieser PC. Anderungsdatum Grege z
B 3D Okjekte
= silder
I Desktop [ Beckhoff FM3coxxml
B Dokumente & Beckhof Fami
5F borins (5 Beckhoff FBI0Xarm
® o (2 Becknoff EtrerCAT Terminasamt
ni= , [ Beckhoff EtherCAT EvaBoardxm
®: (B Beckhoft ERBoccm!
& Music (L Beckhoff ERPoccxm!
Simatic Shel (2 Becknoft ERoccm!
®oo [ Deckhoff ERSoccml
& viceos [ Beckhoft ERboccm!
R e (5 Beckhoff ERBoccML
o (2 Beckhoff ERDocc ML
[ Beckhoff ERlocc XML
Benutze [Bf BeckhoffEQ3oxam!
et [ BeckhoffEQRoxam!
OneDriveTemp [ BeckhoffEQioxseml
punios [T ——
ProgramData [ Beckhoff EPPS0cxml
ol [3f Seckhf EPPToccael

3/ Beckhoff EBPSoccs

Programme (:86)
orenime W ssnerssanan

Siemen: =
[ Beckhoff EPPAscx
Stetp [ Beckhoff EPPImocaml
Termp & Beckhoff EPPZaccxrml
TuincAT & BeckhofrEPPTocxxmi
31 [ Beckhoff EPSoccxml
st (& Beckhoff EPBoccmI
2 Beckhoft EPTocc xml
Conlig @ seckhorEPSocami
2 [ Beckhoff EPoccxml
CANopen [ BeckhoffEP3cccxmi
DeviceNet & Beckhoff EPBoscxm
Fi (& Beckhof EPxccom!
—— (G Beckhof EMExsxam
2 Beckhoft ENZrrcsmi
arc N v

2. TwinCAT® 3 starten und auf "New TwinCAT Project" (a) klicken,
um das Fenster zum Erstellen eines neuen Projekts zu 6ffnen.

Startseite - TeXaeShell Y & Schnelistart (Strg-0) Al B x

Ditei Besbeten  Amsicht  Projekt Debuggen TwinCAT TWnSAFE PLC Tem Scope Etras Fenster  Hife
T | -a-| » Anfagen.. - # mrRsRe it

W oo wenus - | L@l [ Ll |

Projektmappen-Explorer ~ 1 X | kit Eigenschaften

| # . -
TwinCAT 3 BECKHOFF |~
Zuletzt verwendet “ || Offnen i
Angeheftet Offne Projekt/ Arbeitsmappe i
(ol gwmg»:k:::}s(\: ProjektexBeckhoff_Projekte_V20. ® Neues Projekt

Diese Woche

Wl e Messurement Projec.
TWinCAT Projekti.sin
B C:\Users\ 003977\ Documents\ TeX aeShelN TwinCAT .
Projektvorlagen suchen P~
Letzte Woche
[ ToinCATXAE Projekt (XML Format) TuinCAT Projekte

Testprojekt TwinCAT Projektl.sin
D:\..\Beckhoff_Projekte V20

T\Testprojekt_TwinCAT.
Weitere Projekivorlagen
fogE] TWinCAT SPS Test MWendel 29.08.2019:in

BOR D\ \Beckhoff_Projekte V201 T\TwinCAT SPS Test M.

Dieser Monat

Fehlerliste

| € Fehler | & Wamungen | @ Meldungen | » | - Fehlerliste durchsuchen

Projektmappe. Ausgabs Eigenschaiten [P
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3. "TwinCAT Projekte" (a) auswdhlen.

L. Name (b), Speicherort (c) und Projektmappenname (d) bei
Bedarf dndern.

5. Auf Schaltflache "0K" (e) klicken, um das Projekt anzulegen.

Neues Projekt

b Aktuel S i Suchen (Ctrl+E] AP-

4 [nstalliert 2
E Twin CAT XAE Projekt (XML Format) TwinCAT Projekte ~ 1YP? TWinCAT Projekte
pomssaTassiy TwinCAT XAE System Manager
TwinCAT Projekte e Konfiguration

anCAl SPS
TcXaeShell Solution

Ist nicht das Richtige dabei?
Visual Studio-Installer 6ffnen

Name: [TwinCAT Projekt 1] @ |

Speicherort | C:\Users\r03377\Documentsh TcXaeShell O ~| | Durchsuchen...

[0 L TSN 7 5, CAT Projekt! @ D e e
["] Zur Quellcodeverwaltung hinzufagen

(e) Abbrechen

6. Im Projektmappen-Explorer (linke Seite) im Unterpunkt E/
A > Gerdte > Gerdt 1 (EtherCAT) durch Rechtsklick ein neues
Gerdt (a) hinzufiigen.

| TwinCAT Projekt! - TeXaeShell
Datei  Beabeiten  Ansicht Projekt Ersellen Debuggen  TwinCAT  TwinSAF

-o(@-n-2 | | 9 - € - | Release - T
Build 024,12 (Loaded) - | ¢ 3 B |[B] 2 . @ |[@[3.]98 | TincaTeroj

Projektmappen-Expl EEE MaN 2 X EGOUT

T
4l "WinCAT Projekt1
b ssTEM

(2]

UMSCHALT+ Alt+
Entf

StrgeC
Strg+X
Strg+V

I Independent Project ile

© Desktivieren
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7. Aus dem Katalog unter Punkt Schunk GmbH & (Co.KG das
entsprechende Gerdt auswdhlen (a).

8. Auf Schaltflache "0K" (b) klicken, um Auswahl zu bestatigen.

Einfagen eines EtherCAT Gerates

[ weitere Informationen

[berpriife Yerbindungsstecker

[]Zeige versteckte Gerdte
[] Show precanfigured Devices [SCI)

Zeige Untergruppen

Suche: | Warne: ‘BDH2 Mehifach |1 % Ii@
Top: 151 Rl binff B bmenatinn GranH % Do, KG Abbruch
=4 SCHUNE GmbH & Co. K&
=@ Gripger e Pait
- [HE] "
]

(@) B [Ethernet)

e

= Das hinzugefiligte Gerat wird im Projektmappen-Explorer

(linke Seite) unter Gerdt 1 (EtherCAT) als "Box 1" (a)

angezeigt.

(@ wincATPrjekt - ToXaeshen

|B-a-aud|%d

Build 4024.12 (Loaded) -

Projektmappen-Explorer
@i o-a|p-

Projektmappen-Explorer durchstichen (Strg+ )

5] Projektmappe "TwinCAT Projekt!” (Projekt 1)
4 ) WwinCAT Projekt]
b @l SvSTEM
MOTION

» @ s
B sa

4 5 Gerat 1 (EtherCAT)
8 brozessabbild
8 Prozessabbild-Info
b 2 Syncunits
b I Eingange
b W Ausginge
b @ InfoDsta
%1 Sublndex 001
%1 Sublndex 002
%1 Sublndex 003
%1 Sublndex 004
4 T Receive PDO Mapping
&/ Subindex 001
B/ Sublndex 002
B/ Sublndex 003
B Sublndex 004
b WeState
b @i InfoData
&, Zuordnungen

Datei Bearbeiten  Ansicht  Projekt Erstellen

e 4 [ Transmit PDO Mapping

[9 - | rele -] wincaTRT G

98 | TuincaT Pojeer

[ ToinCAT Projekt = X

~ <Lokal>

~ b Anfagen.. =

Debuggen TwinCAT —TWinSAFE PLC Team Scope [Extras Fenster Hilfe

~| <% Untitied?

Allgemein | BherCAT | Prozessdaten  Startup  Co -Oriine Onlne

e
Nane: Box 1(EGI030) Id:
Obelst I (3020001 |
Tye: EGI0S0 |
Kommertar
[ Deakiviet Symbole erzeugen
Name Online Typ GroBe  >Adre.. EinfA.. UserlD Verkniipft mit
#! Sublndex 001 UDINT 40 390 Einga.. 0
#1 Sublidex 002 UDINT 40 40  Enga. 0
#1 Sublidex 003 UDINT 40 470 Enga. 0
#) Sublindex 004 UDINT 40 510 Einga.. 0
# WeState BIT o1 1521 Einga. 0
# InputToggle BT 01 15241 Einga. 0
# State UNT 20 1580  Einga. 0
1 AdsAddr AMSADDR 80 1500  Einga.. 0
# netld AMSNETD 60 15500 Einga.. 0
# port WORD 20 15%0  Enga. 0
UDINT o

B Sublndex 001

200

Ausg.

Gesamte Projektmappe =

™ Beschreibung

1 OWarnungen | @ Ovon 14 Mitteilungen

Loschen | Erstellen « Intellisense
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9. Im Projektmappen-Explorer durch Rechtsklick auf den
Unterpunkt SPS > . .. > DUTs (a) 6ffnet sich ein Menii.

10. Unter "Add" auf "DUT" klicken.
= Ein neues Fenster offnet sich.

1. Notwendige Variablenstrukturen anlegen, um die Hardware
mit den Softwarestrukturen zu verbinden. Beim Anlegen der
Variablen darauf achten, dass dieselben Variablenlangen
verwendet werden. Im Falle des SCHUNK Protokolls sind dies
"Doppelworte".

@ wincaT it Totaeshel
Fe Edt Vew o Buld Dewg TWCAT WA PAC Tem Scope Took Wmdow Hop

©-ol@-a -2 | ¥d |90 | Rewse | wancaTRIzoy ~ b Attach.. - 5 msmsa
Build 4024.12 (Lozded) -/ - v B[] 2 . @ |[@[E.] 48 | TwincAT Projeitt [ <Local> 2% Untited! 2 | &

] jinCAT Projekt" (1 project)
4 G TinCAT Prajkt
bl sveem

& MonoN . -
, By o s mw smucr
[F o < mw_Teer
T} Untited1 n
5 Untted Project
] -
b o
|
2 EGLIN STRUCT g
22 E6LOUT (STRUCT) Expott o 2IP
Daous Import rom 2P
4 i pous
@ P ™ e o

o |

[ ke (PlcTask) & cu CtreX.
Ba ket e & Cony culsc
X Delete Del
EJ Rename
» Properties AlteEnter
an)
a
2 ShifteAlteA
i
Error List
-
& InfoDsta || @ 3 Bising Folder Cortent.
+ @ 500 1 (56080)
4 3 Tarsmit PDO Mapging

B Sublndex 03
% Sublndex 004

b Westate

b IrfaDste

12. Im Main Programm DUT's als Variablen verkntipfen.

{20 WwinCAT Projekt] - TeXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team Scope Tools Window Help
P00 | @02 WX T 9 0 | Release || WwinCATRT (x64) - b Attach.. -

lﬂ,|§¢ @\-;é| TwinCAT Projekt] - <Local> - 2 Untitled!

i Build 4024.12 (Loaded) * | <

Solution Explorer

e E-r 1|  [PROGRAM MRIN
DE-| o ﬁE = 3| am
Search Solution Explorer (Ctrl+u) P - 3 IN AT $I* : EGI_IN;
] Solution 'TwinCAT Projekt1’ (1 project) - i AT 3L
4 o] TwinCAT Projekt] 2
b @ SVSTEM | Rk
MOTION i
4 PLC
4 [I3 untitled1

4 g=| Untitled1 Project
[ External Types
b [=i References
4 [ DUTs
& EGLIN (STRUCT)
&2 EGILOUT (STRUCT)
3 6VLs
4 [ POUs
e ] MAIN (PRG)
[l VISUs
b Gh PlcTask (PlcTask)
2[5 Untitled1.trnc
b O Untitled1 Instance
[ saFETY
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13. Auf Subindex (a) doppelklicken oder nach Rechtsklick auf den
Subindex "Verkniipfung dndern" (b) wahlen.

) AT et Techal
Deie Babeion At Proedt Esdln Debugger WinAT TwnSAFE PLC Tam  Scope Bites Femst
o-o|f-a-uBd| LA [[fcteme || wincaTRr x5t - b cfigen.. -

B ([B]2 S [[W[E)8] wincarprojert - <lokab s

Buid 202212 (Loaded) -/ 5

Projelemappen-Explorer

B -

m ovorD;
DNORD;
ovoRD;

Extere Datentypen D
D[ References
PR=1 0

2 £ STRUCD
&3 £61.OUT(STRUCT)

iz pou:
] VAN pRG)

3 Vs
b G PIcTack (PleTack)

EGLIN & X

TYPE EGI_IN
STROCT

Status_mioza owoED:

Actual_rostrion miord ovoED;.
s Reserve Diord i ovomo;
Diegnosis_Diozd ovoED;
8D_sTROCT
B0 TR

M Vetknipfung sndem
Ver gfen) loscher

GoToLink

Ubemzhme Namen von verlinker Variable:

Diploy Mode ,
=/ OWermungen | @ 01

e’ (10000 Febler il
clocksetup s ..

£ Zum Watchfenster hinzufgen

us Watchfensterlzchen

Addto Scope

= Ein Fenster zum zugehdorigen Subindex offnet sich.
14, Auf "Verkniipft m." (a) klicken.

= Ein Auswahlfenster 6ffnet sich.
15. Entsprechende Variablen der Hardware zuweisen.
16. Auf Schaltflache "OK" klicken.

@ TwinCAT Projekt1 - TeXaeShell
Datei  Bearbeiten  Amsicht Projekt  Erstellen Debuggen  TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team Scope Extras  Fenster  Hilfe

0|8 -a-a | 9 = & | Relesse | TwinCATRT (x64) ~ P Anfagen.. ~ 7
Build 4024.12 (Loaded)  ~ ‘ TwinCAT Projekt] ~ <Lokal> ~ 5 Untitledl i

Projektmapp TWinCATProjekt] + X [EGRelg

Variable  Flags  Online

Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+ ) p-
Nare: [ubindex 001 |
1] Projektmappe "TWinCAT Projekt]” (Projekt 1)
+ Gl wincaTProjert T [uoinT ]
bl SvSTEM Gruppo: [Transmit PDO Mapping | Girie: [a0 ]
= moTion
s Adresse. [39027) | Bertzer: [0 ]
SAFETY Wei] | I e

ANALYTICS
L Bea
4 %% Gerite
4 % Gerat 1 (EtherCAT)

[ ZomeVaistion

*2 Prozessabbild [ Keine deaktivietten
28 Prozessabbild-Info Keine anderen Gerte:
b 2 SyncUnits Keine vom selben Praz.
b I Eingange W] Zeige Toolips
b M Ausgange [JMach Adres e sotiert
b I InfoData [2eige Variablengrugper I
4 Bow 1 (EGI080) [ Letzte Ebene einkl
2 M Tzreout PDO Maring Zeige Variableniypen
Rt ) E [ Passender Typ
7 Sublndex 002 Passends Grslle
 Sublndex 003 Al Typen
A Subindei 104 A1y Mods
b W Receive PDO Mapping
P @ Westate Qs
- W e [ Kontinuierich

b B4 Box 2 (CX5130 EtherCAT slave) lanoriere Liicken

4 & Zuordnungen [ Giftne Dizlog
&%, Untitled Instance - Gerat 1 (EtherCAT) 1 Mame / Kommentar
7 [ Dbergeben
[+ O ibermshmen

Abbruch I| oK I
Fehlerliste

17. Programm auf die Steuerung libertragen und mit der
Programmierung des Gerdtes beginnen.
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Inbetriebnahme

5.4 Konfiguration Ethernet over EtherCAT mit TwinCAT

e Zur Konfiguration muss das SCHUNK Control Center mit
EtherCAT verwendet werden.

e Das Modul muss mit dem EtherCAT-Master verbunden und die
Inbetriebnahme abgeschlossen sein » 5.3 [[) 24].

e Ein PC mit TwinCAT und ein PC mit installiertem Control Center
miissen miteinander verbunden sein. Dies kann ein einzelner
PC mit beiden Programmen oder zwei separate P(s sein.
TwinCAT wird nur fiir die erstmalige Konfiguration bendotigt.

Feste IP-Adresse an P BECKHOFF Device Manager
Ethernet-Port und - Network Intarfaces
_ :-: S Waening iz changes [ the connection 1o & B comprisr!
EtherCAT Port des' . = Ind memwmmmm;:l:tmmul connecied
EtherCAT Master einrichten =~~~ @ e a6
— BEE
E MAC Addins 00 0105 a4 b 64
| |Peaases 192 168022 I
1Pvd Subnat Mask 56 265 765 0
H 1Pvd Diiliealt Galiveiry 192 16501
|m Diabiad - |
[ =]
1Prd DHS Sarvers [XX1]
aulo
Virtoal Devica Mes | X501
BEE
MAC Addvesa 0105 44 be o
[1Pet Address 10.10.10.01 |
1Pvd Seval Mark 255 FLL JEE 1)
1Pvd Defwcht Gatoway 0000
| orice Disabind ~||
[
1Pvd DNS Sanvers 0000

—
°

Beckhoff Device Manager starten.
2. Schaltflachen "Hardware" > "NIC" wdhlen.
3. Ehternet-Port
= |IPvh4 Adress: 192.168.0.22 (Beispiel)
= DHCP: Disabled
4. EtherCAT-Port des EtherCAT Masters
= IPv4 Adress: 10.10.10.11 (Beispiel)
= DHCP: Disabled
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IP Routing an e e
EtherCat Master gy o CESCIINS - msDeace.
aktivieren ==

TwinCat starten.

1

2. EtherCAT I/0 Master wadhlen.

3. Schaltflache "Advanced Settings" wahlen.

4. Bereich "EoE Support" wahlen.

5. Haken bei “Connect to TCP/IP Stack" und "IP Enable Router"
setzen.

6. Schaltflache "OK" wadhlen.
= [P-Routing am EtherCAT Master ist nun aktiviert.

7. Alternativ kann das Routing am IPC selbst iiber die Registry-
Edit aktiviert werden
(HKEY_LOCAL_MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\Tcpip\
Parameters).

8. Wenn es nachfolgend zu Problemen kommt, kann es
notwendig sein, die Firewall zu deaktivieren (dadurch
entstehende Gefahren vorher abkldren). SCHUNK empfiehlt,
zundchst mit aktivierter Firewall fortzufahren.

9, EtherCAT Master neustarten.
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Inbetriebnahme

'n=um.'»u Mo O -Oeee Deive
£ Tae FI S
...... S )
B ey S
o
Peevins FE
EF
[re=. Gaing Tt B vl b ey
* it s [ owoR & 5 -
) Samgple Gt B S64E% umt pt 1 il nunier
* Fu Bl =2 4 spal
o by LFAT ] @ o (-
* Fy (P e ot s W3 (.
o e =4 43 3 g 0
Ty #ise =21 44 L pd
_h 1= =54 [T L] g
* Dubeq ] ot a8 el R
B e i * Wi ] L3l n L Vgl
a g '\fnvr_r * paiTogn 1 BT 1840 epd
o A (A - TR e * e [ (T4 b T bt
® dduddis LIS, AMLASGE LS IS0 g
B Commed B D000 womD Y g Culpst
B ool Sy fna 1] [T ) 18 4l [P
[T uy w as Cutpett 9
10. EtherCAT SubDevice (SCHUNK FTS) wahlen.
1. Reiter "EtherCAT" wahlen.
12. Schaltflache "Erweiterte Einstellungen" wadhlen.
5 Gereral EoE
Behavior
Timeout Settings 1B Virtual Ethemet Post
Identification Virtual MAC I 0201052003 +5
FMbU /584 () Swtch Pen
Init Commands
Mailkox GI-P. i
Cok (JDHCP
Eak O P Addwss W .10 10 133
4 Dstributed Clock St Mok 265 ML ML ()
t E5C Accest Defaut Gateway: | 101019 _11
DING: Server
DS Mame:
[0 Time Stamp Requesed
0K Rrechen

13. Bereich "Mailbox" > "EoE" wdhlen.

14. Haken setzen bei "Virtual Ethernet Port".
15. Radio Button "IP Post" aktivieren.

16. Radio Button "IP Address" aktivieren.

17. Bei "IP Address" Gateway eintragen.
(Default: IP-Adresse des EtherCAT Master Ports, z.B. 10.10.10.11).

18. Bei "Defalt Gateway, Virtuelle IP-Adresse des SubDevice
(SCHUNK FTS) eintragen (z.B. 10.10.10.233).

19. Schaltflache "0K" wahlen.
20. TwinCAT Konfiguration aktivieren und in Run-Mode versetzen.
21. PowerCycle an SubDevice (SCHUNK FTS) durchfiihren.
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Routing auf
Inbetriebnahme PC
(PC mit SCHUNK
Control Center)
hinzufiigen

32

1. Eingabeaufforderung als Administrator starten.
2. ,route ADD 10.10.10.0 MASK 255.255.255.0 192.168.0.22" eingeben.

(Route wird nicht iiber den Neustart beibehalten)
oder

3. ,route -p ADD 10.10.10.0 MASK 255.255.255.0 192.168.0.22" eingeben.
(mit dem Parameter ,,-p" wird die Route dauerhaft eingerichtet)

= Das Subnetz 10.10.10.0/24 kann iiber den Router im Gerat
mit der IP-Adresse 192.168.0.22 erreicht werden.

L. ,route print" eingeben um die Routen zu lberpriifen.

15ms, Mittelwert

5. Das SubDevice (SCHUNK FTS) sollte jetzt angepingt werden kdnnen.
6. SCHUNK Control Center starten.
= Das Modul sollte nun angezeigt werden.

= Wenn das Modul nicht angezeigt wird, muss es manuell
mit der IP-Adresse hinzugefligt werden.
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Inbetriebnahme

Add device manually
IF addamun

1690 0.2y

7. Schaltflache "Add manually" wahlen.
8. IP Adresse eintragen.
9. Schaltflache "0K" wahlen.

m_uldmtfwnd ¢ kil marmsally ]

ke Ll

=

I TRLHLTRZEY, hawl BO0RUE, DO He
Dyagaptign #58
Leatign: ***

=

= Das Modul wird nun angezeigt.
10. Schaltflache "Connect" wahlen.
= Details zum Modul werden angezeigt.

SCHUNK ‘=

..... o Wsoszeng () Factseetngs

HINWEIS
Das EtherCAT-SubDevice muss im Operator-Zustand sein, damit
EoE funktioniert.
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5.5 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

Software starten

34

Konfiguration und Inbetriebnahme:

— Anzeigen von Statusinformationen

- Kraft- und Momentenwerte aufnehmen

- Andern der IP-Adresse

- Anzeigen von Diagnose- und Fehlermeldungen

— Ausfiihren von Firmwareupdates

automatische und manuelle Suche nach Modulen im Netzwerk
optisches Anzeigen des verbundenen Moduls

Konfiguration verbundener Werkzeuge

Setzen von Filtern fiir das Messsignal

HINWEIS

Damit die App FTS mit dem Modul kommunizieren kann, muss in
der Steuerung die Funktion ,,Ethernet over EtherCAT" (EOE)
aktiviert sein. Ebenso muss sichergestellt sein, dass die
Kommunikation nicht durch eine Firewall oder eine andere
Netzwerk-Technologie unterbunden wird » 5.4 [[1 29].

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.

|
|
1.

Modul ist elektrisch am Netzteil angeschlossen.
SCHUNK Control Center ist installiert.

Computer mit dem Netzwerk verbinden, in dem das Modul
eingebunden ist. Bei EtherCAT Sensoren entspricht dieses
Netzwerk dem EoE Netzwerk.

SCHUNK Control Center offnen.
= Startbildschirm wird angezeigt.

SCHUNK ®7  Hand in hand for tomorrow

eeeeeeeeeeeeeeeeeeeee
nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn
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3. App FTS wdhlen.

= @

€ Zurick = Meni

Q erite suchen ) [ + Manuell hinzufiigen ]

/

Geréat manuell hinzufiigen

FTS Demo

1P-Adresse

a

12.168.178.6¢

/ Abbrechen

L. Schaltflache "+ Manuell hinzufiigen" wahlen.
= Das Fenster "Gerdt manuell hinzufligen" 6ffnet sich,

5. IP-Adresse des zu verbindenen Sensors eintragen und
Schaltflache "0K" wdhlen.

= Gefundene Sensoren werden im Auswahlfenster der
Kommunikationsschnittstellen angezeigt.

Cent

SCHUNK [ and in hand for tomorron € Zuriick

Q Geratesuchen ) ( + Manuell hinzufigen B8 =]

FTs Demo IP: 10.49.56.224, HOSt: 10.49.56.201, DHCP: Ja

Bezeichnung: Sensor Arm 1
Standort: Maschine 3

6. Gewiinschten Sensor auswahlen.
= Die App verbindet sich mit dem Sensor.
= Der Zugriff auf die Funktionen des Sensors ist moglich.

»

SCHUNK "8/ Hand in hand for tomorrow € Back = Menu

# Monitoring Y Tool Settings

Current Data Overload svents:o ) § 46°C ) (e
View the current data of the sensor

Force data

soonmm | T2

uction »
ta
2 user Operator >
y

ver SCHUNK SE & Co. KG '

Firmware 011 H

. 4

el the v

D
0
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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 iibersichtliche 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 durchfiihrbar.

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 EtherCAT ist eine eingetragene Marke und patentierte
Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation
GmbH, Deutschland.
e TwinCat ist eine eingetragene Marke der Beckhoff
Automation GmbH.

04.00 | FTS | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1634812-EC FW 2.1.0 m

39



SCHUNK ' °

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

Folgen Sie uns | Follow us

MEOXOX

Wir drucken nachhaltig | We print sustainable

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

© 2026 SCHUNK SE & Co. KG

01-2026



	 Impressum
	1 Allgemein
	1.1 Zu diesem Dokument

	2 Kommunikation
	2.1 Datenaustausch
	2.1.1 Zyklischer Datenaustausch
	2.1.1.1 Zyklische Ausgangsdaten
	2.1.1.2 Zyklische Eingangsdaten

	2.1.2 Azyklischer Datenaustausch


	3 Modulfunktionen
	3.1 Booten und Neustart
	3.1.1 Booten und Betriebsbereitschaft herstellen
	3.1.2 Neustart

	3.2 Tarierfunktionen
	3.2.1 Tara
	3.2.2 Tara zurücksetzen

	3.3 Werkzeugeinstellungen umschalten
	3.4 Rauschunterdrückungsfilter umschalten

	4 Systemparameter
	4.1 Wertebereiche
	4.2 Parameterliste
	4.2.1 Sensor
	4.2.2 Interface Box


	5 Inbetriebnahme
	5.1 Sicherheit
	5.2 Systemintegration
	5.3 Inbetriebnahme mit Beckhoff Software "TwinCAT 3 ®" für EtherCAT
	5.4 Konfiguration Ethernet over EtherCAT mit TwinCAT
	5.5 SCHUNK Control Center – App FTS

	6 Anhang
	6.1 Steuerwort
	6.2 Statusdoppelwort
	6.3 Marken


