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¢ Informationen fur Phoenix Profinet Karte hinzugefligt

e Beispiel einer FC-Funktionen zur Kommunikation mit dem Roboter hinzugefiigt
e Forcetabelle durch SPS-Programm ersetzt

e Haftungsausschluf3 hinzugefigt

Verwendetes Material:

e Siemens S7-1500

e Fanuc-Ausbildungszelle mit ER-4iA-Roboter, R-30iB Plus-Steuerung und Phoenix-
Profinet-Karte

e Fanuc Educational Cell mit ER-4iA Roboter, R-30iB Plus Steuerung und Molex
Profinet Karte

Zwei Losungen (es gibt noch andere wie RSR oder Macro auf DI):

1. Man konnte einen SPS-Ausgang mit einem Robotereingang (DI) verbinden und im
Roboterprogramm auf ein Signal am entsprechenden Eingang warten. Die SPS kénnte
sogar ein zu startendes Programm auswahlen, indem sie zusatzliche Eingange
verwendet, die den Programmnamen als Bits kodieren wirden.

Diese LAsung sollte einfach sein und wird hier nicht im Detail besprochen.

2. Sie koénnen die SPS Uber Profinet an die optionale Profinet-Karte in der
Robotersteuerung anschlieRen und die PNS- (Program Number Select) und UOP-
Technik (User Operator Panel) am Roboter nutzen.

Im Prinzip entspricht diese Technik Punkt 1, nur dass keine physikalischen Ein- oder
Ausgange verwendet werden, sondern nur virtuelle Feldbus-I10s.
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Hintergrundinformationen:

UOP (User Operator Panel):

Normalerweise moéchte man nicht, dass der Benutzer eines Robotersystems das
Programmierhandgerat zum Starten, Stoppen oder Zurlcksetzen eines Roboters
verwendet. Die Alternative ist, ein eigenes Bedienfeld zu bauen, das an die
Robotersteuerung angeschlossen wird und dem Benutzer grundlegende Interaktionen mit
dem Roboter erméglicht sowie grundlegende Rickmeldungen, wie z. B. ob ein Fehler
vorliegt, ein Programm lauft oder pausiert ist. Bei Fanuc wird dieses Bedienfeld als UOP
(User Operator Panel) bezeichnet, im Gegensatz zum SOP (Standard Operator Panel) an
der Tur der Robotersteuerung.

Unter Menii/ E/A/ UOP kénnen Sie die Ein- und Ausgange Uberwachen und konfigurieren,
die fUr den Anschluss des externen Bedienfelds vorgesehen sind. StandardmaRig sind die
UOP-IOs dem Rack 48 zugeordnet.

Racks:

Die meisten Ein- und Ausgange im E/A-Menl der Robotersteuerung kbnnen so genannten
Racks zugewiesen werden. Einige dieser Racks sind physische E/As an der
Robotersteuerung, aber die meisten beziehen sich auf Feldbusse.

Dricken Sie CONFIG, wenn Sie die E/As auf dem Handbediengerat Uberwachen, um zu
sehen, welche E/As welchem Rack zugewiesen sind. Weitere Einzelheiten finden Sie im
Kapitel 13.2.2 "Konfigurieren von E/A" im Fanuc HandlingTool-Handbuch.

Liste der Racks und ihrer Nummern:?

- 0 = Prozess-E/A-Karte, E/A-Link- - 90 = Arclink
Verbindungseinheit - 91 = WTC-Schweil3er

- 1 bis 15 = E/A-Einheit-MODEL A/ B - 92 = CC-Link

- 32 = I/O-Link-Slave-Schnittstelle - 93 = InterBus (Master)

- 33 = PMC (interne E/A-Belegung) - 94 = InterBus (Slave)

- 34 = Flaggen, Markierungen - 95 = InterBus (CMD-Modus)
- 35 = Immer EIN - 96 = Modbus TCP

- 36 = DCS Safe I/O (Nicht-Sicherheitsfunktion) | - 98 = nur InterBus-Slave
- 48 = Hauptplatine R-30iB Mate (CRMA15&16) | - 99 = PROFINET I/O-Controller

- 66 = PROFIBUS-DP (Master) - 100 = PROFINET E/A-Gerét

- 67 = PROFIBUS-DP (Slave) - 101 = Zweikanal-PROFINET-E/A-Controller
- 68 = FL-net (Sorte 1) - 102 = Zweikanal-PROFINET-E/A-Gerat

- 69 = FL-Netzstatus (Sorte 1) - 103 = FL-net (Sorte 2)

- 75 = FIPIO (Sklave) - 104 = FL-Netzstatus (Sorte 2)

- 81 = DeviceNet (Karte 1) - 105 = CC-Link IE-Feld

- 82 = DeviceNet (Karte 2) - 106 = EtherCAT

- 83 = DeviceNet (Karte 3) - 107 = Werkzeugschnittstelle

- 84 = DeviceNet (Karte 4)

- 87 = RoboWeld

- 88 = Globale Ethernet-Daten
- 89 = EthernetIP

In der Abbildung unten sehen Sie zum Beispiel, dass die Ausgange DO[81] bis DO[84]

1 Quelle: Kapitel 3.1 des Fanuc Basic Operator Manual B-83284DE_09
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dem Rack 48 zugewiesen sind, dem |0O-Anschluss auf der Hauptplatine der
Robotersteuerung. Start = 21 bedeutet, dass DO[81] auf Pin 21 des Steckers liegt.

el Fobot Controller! » PNSO001 = -E alx
SYST-014 Program select failed 0
1/0 Prod MEMO- 073 Program does not exist A 109
I/O Digital Out + [H
# RANGE RACK SLOT START STAT.
1 polllB- 80I 0 0 0 UNASG
2 DO[ 81— 84] 48 1 LARACT T
3 DO[ 85— 100] 0 0 0 UNASG
4 DO[ 101- 120] 48 1 IRACT T
5 DO[ 121- 512] 0 0 0 UNASG
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Konfigurationen - Teil 1 (Roboterseite)

Konfiguration des UOP auf dem Programmierhandgeréat:

e Menu / System / Konfig

— B obot Contro LLI E ? !f ﬂ x

PNSO001 LINE O gy ABORTED ey

System/Config

15/66
5 HOT START done signal: DO[ 01
6 Restore selected program: TRUE
7 Enable UI signals: TRUE
8 START for CONTINUE only: FALSE
9 CSTOPI for ABORT: TRUE

10 Abort all programs by CSTOPI: TRUE
11 PROD START depend on PNSTROBE : FALSE

12 Detect FAULT RESET signal: FALL
13 Use PPABN signal: <*GROUPS*>
14 WAIT timeout: 30.00 sec
42 Remote/Local setup: Remote

44 TUOP auto assignment: Simple (CRMALG)

Wenn Sie die Position 42 auf "Remote" andern, wird die griine Taste "Zyklusstart" an
der Tur der Steuerung deaktiviert.

e Menl / Einstellungen / Prog Select

— B obot Contro LLI E ﬂ O ? :f 'ﬂ x
1/0 PNS0O001 LINE O AUTO ABORTED
Prog Select L3 Prog Select
1/13 1/3
1 Program select mode: ENS Setup
2 Production start method: uop 1 Job prefix []
Production checks: 2 Base number [ 0]
3 At home check: DISABLED 3 Acknowledge pulse width(msec) [ 400]
4 Resume position toler.: DISABLED
5 Simmlated I/0: DISABLED
[ General override < 100%: DISABLED
7 Prog owverride < 100%: DISABLED
g Machine lock: DISABLED
g S5ingle step: DISABLED
10 Process ready: DISABLED
General controls :
11 Heartbeat timing: 1000 MS
12 Low TEMF DRAM memory: 100 KB
13 Low PEEM CMOS memory: 50 KB

e Standardmalig werden die Ein- und Ausgénge des UOP den physischen 10s auf dem
IO-Anschluss der Hauptplatine zugeordnet, genau wie die digitalen 10s. Wie bereits
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oben beschrieben, ermdéglicht dies den Anschluss eines benutzerdefinierten
Bedienfelds zur Durchfihrung grundlegender Manipulationen am Roboter. Durch
Zuordnung der UOP-I0s zu einem Rack, das der Profinet-Karte entspricht, kann
dasselbe jedoch auch von einer Siemens-SPS durchgefuhrt werden.

Um ohne eine SPS testen zu konnen, ob die UOP-Konfiguration des Roboters
erfolgreich war, werden wir zunachst die UOP-Eingange dem Flag-Register (Rack 34)
auf der Robotersteuerung zuweisen. Dies ist ein Workaround, um die UOP-Eingange
manuell ein- oder ausschalten zu kénnen, da dies nicht direkt tber Meni / 1/0 / UOP
maglich ist.

Im gleichen Meni kénnen Sie jedoch das besprochene Rack zuweisen, indem Sie auf
CONFIG driicken. Loschen Sie alle Zuweisungen und stellen Sie die folgenden ein.
Achten Sie darauf, dass Sie auf die UOP-Eingénge umgeschaltet haben und die UOP-
Ausgangszuweisungen noch nicht léschen.

Starten Sie das Steuergerat neu (aus- und einschalten), um die anstehenden
Anderungen zu aktivieren. Im Roboguide kénnen Sie auf die Schaltflache "Steuergerat
neu starten" driicken und die Stromversorgung einschalten.

.
& IROBO_cell Robot Controller] ~ PNS0001 ~ O )rle]x

o Prod PNS0001 LINE 0 AUTO ABORTED A 100
I/0 UOP In + [H
1/1
$ RANGE RACK SLOT START STAT.
1 uif- 181 34 1 1 [N

e Jetzt konnen Sie die Flags wie auf dem Screenshot unten einstellen. Aufgrund der
obigen Zuordnung sollten Sie sehen, dass der Status der Flags 1:1 auf die UOP-
Eingénge kopiert wird. Die Verwendung der meisten UOP-Eingéange lasst sich aus
deren Namen ableiten. Beachten Sie nur, dass IMSTP fur "Immediate stop” und
SFSPD fir "Safety Speed" steht. Letzterer ist normalerweise mit dem Sicherheitszaun
verbunden.

_cell Robot Controller! = PNS0001 +
PNS0001 LINE 0 AUTO ABORTED
L3 /0 UoP In

# STATUS 2171024 # STATUS 18/18
F[ 1] [ 1 UI[ 1] [*IMSTP 1
FI 2] [ 1 UI[ 2] [*Hold 1
F[ 3] [ 1 UI[ 3] [*SESPD 1
F[ 4] [ 1 UI[ 4] [Cycle stop 1
F[ 5] [ 1 UI[ 5] [Fault reset 1
F[ &] [ 1 UI[ &] [Start 1
F[ 7] [ 1 uIr 7l [Home 1
F[ & [ 1 UI[ © [Enable 1
F[ 9] [ 1 UI[ 9] [RSRL/PNS1/STYLE1]
F[ 10] [ 1 UI[ 10] [RSR2/PNS2/STYLE2]
F[ 11] [ 1 UI[ 11] [RSR3/PNS3/STYLE3]
F[ 12] [ 1 UI[ 12] [RSR4/PNS4/STYLE4]
F[ 13] [ 1 UI[ 13] [RSR5/PNS5/5TYLES]
F[ 14] [ 1 UI[ 14] [RSR&/PNS6/STYLEE]
F[ 15] [ 1 UI[ 15] [RSR7/BNS7/STYLET]
F[ 16] [ 1 UI[ 18] [RSR&/PNSS/STYLES]
F[ 17] [ 1 UI[ 17] [ENS strobe 1
F[ 18] [ 1 UI[ 18] [Prod start 1
wr 161 r 1
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Eine detaillierte Beschreibung der 18 UOP-Eingange und 20 UOP-Ausgéange finden Sie
im Kapitel 13.9 "BEDIENTAFEL" im Handbuch zum HandlingTool.

Konfiguration von PNS (Program Number Select) auf dem Programmierhandgerat:

Die 8 Bits UI[9] bis UI[16] ermbglichen die Vorauswahl eines der Programme PNS0001
bis PNS0255, wobei UI[9] das LSB (least significant bit) ist.

Zum Beispiel 0000 0101 = 5@0) . Wenn also UI[16] bis UI[9] auf 0000 0101
eingestellt sind, wird das Programm "PNS0005" vorausgewahlt. Diese Technik wird bei
Fanuc PNS genannt.

Die Einstellungen auf dem obigen Screenshot wahlen das Programm PNSO0001 vor,
so dass Sie nun ein Programm mit dem Namen PNSO0001 erstellen sollten. lhr
Programm kdnnte zum Beispiel einen Aufruf von HAND_TOG enthalten.

Um das gewahlte Programm auszuwahlen, muss ein Impuls auf den PNS-Strobe-
Eingang UI[17] gegeben werden. Bevor Sie manuell einen Impuls auf UI[17] geben,
wéahlen Sie ein anderes Programm als PNS0001, zum Beispiel AA-HOME. Geben Sie
nun den Impuls und prifen Sie, ob PNS0001 im oberen Teil des Bildschirms erscheint,
so als ob Sie es manuell ausgewahlt hatten.

Nachdem das Programm erfolgreich ausgewahlt wurde, geben Sie einen Impuls auf
UI[5], um eventuelle Fehler zurickzusetzen. Geben Sie nun einen Impuls auf den
Eingang UI[6] und das Programm sollte ausgeftihrt werden.

Wenn die UOP-Steuerung wie erwartet funktioniert, kénnen Sie die UOP-Eingange
bereits Rack 100 (Phoenix) oder 102 (Molex) zuweisen, um das UOP Uber Profinet zu
steuern. Sie sollten also UI[1-18] dem Rack 100/102, Slot 1, Start 1 zuweisen.

Zusatzliche Konfiguration in Roboquide fiir den Fall, dass Sie den UOP simulieren

mochten:

Ziehen Sie die Wiedergabetaste im Roboguide herunter und gehen Sie in die
Ausfuhrungskonfiguration

B3 [=]

1- Corfig 1 property

2 none) Comment; |
3 (hone)

4. [none) No UOP Control w4

5 inone)

& {none} Robot Controller! Bypassed -

Nach jedem Start muss die Systemvariable $RMT_MASTER auf 0 zuriickgesetzt
werden, siehe Menu / System / Variablen.

= Ros 00C EEO?:&*QX

/0 Prod PNS0001 LINE 0 AUTO ABORTED [E[&IY

SYSTEM Variables

610/868
609 $RI_ATRPURGE [8] of BOOLEAN
610 sru waster (N
611 SROBOT ISOLC [4] of INTEGER
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Konfigquration der Phoenix Profinet-Schnittstelle:?

Ein Profinet-Netzwerk muss ein Master-Gerat haben, das alle anderen Geréte, die Slaves,
steuert. Die Robotersteuerung kann entweder als Master oder als Slave fungieren. Wir
werden hier die haufigste Situation wahlen, in der die Robotersteuerung der Slave des
SPS-Masters ist.

Die folgenden Konfigurationen gelten nur fiur die Phoenix-Profinet-Karte und setzen
voraus, dass die Profinet-Hardware und -Software auf der Steuerung installiert wurde.
Zogern Sie nicht, den Fanuc Helpdesk in Ihrer Region zu kontaktieren, um Hilfe zu
erhalten.

e Erstellen Sie eine Datei namens devicel.xml mit dem folgenden Inhalt. Steckplatz 0
bleibt unangetastet. Slot 1 wird an das angepasst, was Sie wollen. ID="19" bedeutet,
dass wir 128 Eingangsbytes und 128 Ausgangsbytes benétigen. Fir andere
Datenlangen siehe Kapitel 10 im R-30iB Plus Profinet-Benutzerhandbuch [B-
82864DE_07].

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<Gerat>
<Modul Slot="0" ID="0x00000300">
<Submodul API="0" Subslot="1" ID="0x00000001" Inputlen="0" Outputlen="0" IMCarrier="1" />
<Submodul API="0" Subslot="0x8000" ID="0x00008000" Inputlen="0" Outputlen="0" />
<Submodul API="0" Subslot="0x8001" ID="0x00008001" Inputlen="0" Outputlen="0" />
<Submodul API="0" Subslot="0x8002" ID="0x00008002" Inputlen="0" Outputlen="0" />
<Submodul API="0" Subslot="0x8003" ID="0x00008003" Inputlen="0" Outputlen="0" />
<Submodul API="0" Subslot="0x8004" ID="0x00008004" Inputlen="0" Outputlen="0" />
</Modul>

<Modul Slot="1" ID="19">
<Submodul API="0" Subslot="01" ID="0x00000001" Inputlen="128" Outputlen="128" />
</Modul>
</Gerat>

e ZIPen Sie die Datei devicel.xml nach devicel.zip

e Kopieren Sie devicel.zip nach FR:\pnfb auf dem Controller. Am einfachsten per FTP,
aber auch mit USB-Stick mdglich.

e Konfigurieren Sie die Profinet-Karte unter MENU / SETUP / PROFINET. Wenn Sie
diesen Menupunkt nicht sehen, dann haben Sie die Profinet-Software nicht installiert.

2 Fur die Molex Profinet Karte siehe nachstes Kapitel.
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Busy Step Hold @ Fault SRVO-003 Deadman switd
sun BB cod  Tcye AA_HOME LINE o [il] ABC

Setup PROFINET 1/0

General

1 Max. digital port number : 512

2 start mode HfRUN ||

3 Channel mode :[SINGLE ]

4 I/0 Controller : Disable

5 I/0 Device : Enable
Device ID : 0x0022
Vendor ID : 0x01b7

6 Upload setup file : Enable

7 DCP Client : Enable

8 Signoff signal : Disable

9 signoff NSI port : 0

10 Reset Firmware : Execute

e Deaktivieren Sie den E/A-Controller, da er dem Master-Kanal entspricht.

e Aktivieren Sie das E/A-Gerat, da es dem Slave-Kanal entspricht.

e Gehen Sie auf die Registerkarte [Andere] / Ethernet-Adresse und stellen Sie die IP-
Konfiguration und den Profinet-Geratenamen lhres Roboters ein.

Busy Step Hold | Fault SRVO-003 Deadman swit

Run PO Prod Tcyc AA_HOME LINE OA
Setup PROFINET 1/0

Ethernet Address

1 IP Address gNN192.168.0.21 ||

2 Subnet Mask 255255112 5RO

3 Router Address : [192.168.0.21 1
Device Name :

4 [robot-1lgk2 1

e [Sonstiges]/ Allgemein

e Stellen Sie den Startmodus auf RUN.

e Schlieen Sie lhre SPS an einen der 4 Ports der Phoenix Profinet-Karte an.

e Gehen Sie auf die Registerkarte [Andere] / E/A-Gerat und Uberprufen Sie, ob die

Anzahl der digitalen Ein- und Ausgange mit lhren Einstellungen in der XML-Datei
Ubereinstimmt.

Step  Hold | Fault PRIO-692 PNIO(D) Restart R
e 4 Tcye AA_HOME LINE 0 [i§¥ ABOR

Setup PROFINET 1/0

Device

1 Error one shot : Disable

2 Transfer areas : <m
3 Number of digital input : 1024
4 Number of digital output : 1024
5 Number of analog input g 0
6 Number of analog output 5 0
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Konfiquration der Molex-Profinet-Schnittstelle:3

Ein Profinet-Netzwerk muss ein Master-Gerat haben, das alle anderen Geréte, die Slaves,
steuert. Die Robotersteuerung kann entweder als Master oder als Slave fungieren. Wir
werden hier die haufigste Situation wahlen, in der die Robotersteuerung der Slave des
SPS-Masters ist.

Die folgenden Konfigurationen gelten nur fur die Molex Profinet-Karte und setzen voraus,
dass die Profinet-Hardware und -Software auf der Steuerung installiert wurde. Zégern Sie
nicht, den Fanuc Helpdesk in Ihrer Region zu kontaktieren, um Hilfe zu erhalten.

Menu / 1/O / Profinet

Es wird ein Plug-in gestartet, in dem Sie die Profinet-Molex-Schnittstelle konfigurieren
konnen. Wenn Sie diesen Menupunkt nicht sehen, dann ist die Profinet-Software nicht
installiert.

Wabhlen Sie Kanal 1 und deaktivieren Sie ihn, da er dem Masterkanal entspricht.
Wabhlen Sie Kanal 2. Stellen Sie die IP-Adresse und die Subnetzmaske entsprechend
Ihrem Netzwerkplan ein, indem Sie auf die IP-Adresse auf dem Bildschirm tippen.
Notieren Sie sich den Geratenamen, da Sie ihn im TIA Portal benétigen

Erweitern Sie den Kanal 2 und stellen Sie unter 10-Device die Menge und Art der mit
dem Master auszutauschenden Daten ein. Das Gleiche muss spater auf der SPS-Seite
gemacht werden. Um eine Zeile zu I6schen, tippen Sie sie an und &ndern Sie den Slot-
Typ auf "None".

Klicken Sie auf SPEICHERN und starten Sie den Roboter neu.

Mit "DI/DO 8 Bytes" konnen zweimal 8 Bytes x 8 Bits/Byte = 64 einzelne Bits adressiert
werden. Sie kdnnen also 64 Eingange und 64 Ausgéange adressieren.

Busy Step Hoild Fault g
run SN IR c,c HAND_TOG LINE 0 AUTO B
PEN-TP-CT (EG) 1.0.0.32 Channel 2 (C) ’

_ 1/16

10-Device

TSmFATType

1 DI/DO 8 bytes
None
None
None
None
None
None
None
None
None
None
None
Nong
None
None
None

SAVE DIAGMSG

Verbinden Sie Ihre SPS Uber ein Ethernet-Kabel mit dem Port 1 oder 2 der Profinet-
Karte in Ihrer Robotersteuerung. Port 1 und 2 entsprechen dem Kanal 2.

8 Fur die Phoenix Profinet-Karte siehe vorheriges Kapitel.
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External Power LED
Chan 1, Port 1
Chan 1, Port 2
Chan 2, Port 1
Chan 2, Port 2

Mot usad

LED Channel 2

LED Channel 1
LED system

4 Quelle: R-30iB_Plus_ProfiNet_Bedienungsanleitung_Zweikanal [MAROBDCPNO01141E_Rev.F]
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Konfigurationen - Teil 2 (PLC-Seite)

e Wenden Sie sich an den Fanuc-Helpdesk in lhrer Region, um die entsprechende
GSDML-Datei (Generic Station Description Markup Language) fur lhre Profinet-Karte
zu erhalten.

e Importieren Sie die GSDML-Beschreibungsdatei im TIA Portal tUber das Meni
Optionen/Verwaltung allgemeiner Stationsbeschreibungsdateien.

e Ziehen Sie die Robotersteuerung per Drag & Drop aus dem Hardware-Katalog in das
Fenster Gerate & Netzwerke lhres bestehenden TIA-Projekts.

Phoenix Molex
Options aja)
Options -
Ol
] 2
— A | Catalog E
m
[ Catalog | T | 3
<Search= ‘ |H” |Hﬂ [& Filter Frofile: [<all=  [=] g
— = )
. r —a » [ controllers =
[¥ Filter Profile: |<all> [+] |gj‘ , ,-‘E. H:: rener
e = L
» g Controllers » [ PC systems E
» [ HM » [ Drives & starters g
4 :n PC systems » [l Network components =
. s ; o
» _[. Drives & starters 4 r_E. Detecting & Monitoring ;
I » L Distributed /0 -]
» _l Network components [ S o
- — —— » L Power supply and distribution
» L@ Detecting & Monitoring » (il Field devices L8
» L Distributed 1iO ~ [ Other field devices —i’
» [l Power supply and distribution » [ Additional Ethernet devices ]
» [ Field devices ~ [l PROFINET 10 &
- T rrivec
~ [ Other field devices bl Drves =
» [ Additional Ethernet devi > M Encoders "
m itiona ernetdevices » [j§ Gatewsy E
~ i) PROFINETIO ~ o s
i e
» _ijj Drives ~ [ FaNUC E'
» [ Encoders ~ [/l R30i& Mate Plus EF2
» (i@ Gateway - [l ~05B-2600-R834: F... T
v[@ o r:_uJIEMENJ AG -
= b Ll Sensors 5'
v -[I_FANUC » [ PROFIBUS DP 5
+ |l FANUC Robot Contr... ||
[l PROFINET Stack

e Klicken Sie auf den Link "Nicht zugewiesen" und wéhlen Sie den richtigen Anschluss
an der SPS. Nach einigen Sekunden sollte eine Verbindung zwischen den beiden
Geraten angezeigt werden.

Robot LGK2 via Profinet » Devices & networks - X
|_-_5’ Topology view Hgﬂ-_p, Network view  ||[lf Device view
£& Network 1§ Connections |HIM connec MR- B B== E| [CF =

0 10 system: PLC_1.PROFINET I0-System (100) "]

PLC_1 robot-Igk2 ey =
CPU 1516-3 PNL... PROFINET Stack M ‘i ¥
PLC_1 -

PLC_1.PROFINET IO-Syste... J

e Flgen Sie in der Geratekonfiguration der Robotersteuerung im TIA Portal die gleichen
Eingangs- und/oder Ausgangsmodule hinzu, die Sie in Teil 1 an der Robotersteuerung
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definiert haben. Passen Sie die I-Adresse und die Q-Adresse an, falls erforderlich. Dies
sind die Adressen, die in Inrem SPS-Programm verwendet werden sollen.

Robot LGK2 via Profinet » Ungrouped devices » robot-lgk2 [PROFINET Stack]
E Topology view Hﬁ'&-ﬁ Network view ||f|'f Device view || Options a3
[ X
Device overview | | i
=
Y/ - Module Rack Slot | address | Q address | | ¥ | Catalog 3
)
~ robotigk2 0 0 d Hﬂlllml 2
r — |
Piiknterkce] L i 1 Filter Profile: | <All= - ||g_w.'f| 8
DIO 1024_1 4] 1 20..147 12.139 — |2
0 » [l Head module A=
= - r{. Module
—
= [l Ps 1 bytes (PROFIsaf(yVv2.6.1) )
[. PS 2 bytes (PROFisafe V2.6.1) g}
[l s 3 bytes (PROFisafe V2.6.1) =
. P o
[l Ps 4 bytes (PROFIsate V2.6.1) g
[l Ps 5 bytes (PROFIsafe V2.6.1) 3
[l S 6 bytes (PROFIsafe V2.6.1) q
[l Ps 7 bytes (PROFIsafe V2.6.1) -
B [l s 8bytes (PROFIsafe v2.6.1)  |= _Z
L W oi102¢ 2
[Woi12s z
Woiis
|
W o256 L]
—a
Mo 32 =
[Wois2 F}
=
\ Wois 2
Moo 1024
[l oo 128 e
Molex:
..-oduction » Ungrouped devices » r30ib-plus-iodevice [A05B-2600-R834: FANUC Robot Controller (1.0)] —mEX
|; Topology view Hﬂ%ﬁ Network view ‘mf Device view | Options [2[a]
B =
Device overview - 2
2
¥ .. Medule Rack  |Slot laddress | Q address | Type Article no. VlCatalog §
~ 130ibplusicdevice o o 2042* ADSB-2600R834: FANUCR... A0SB-2600-RE34 |~ | [Search | [iad] i R
~ FANUC Robaot Controller o OUF  2041* r30ib-plus-indevice n z
Filter  Profile: ]| 2
Port 1 0 OIFP.. 20407 Port 1 @r_ =] s
» [l Head module =
Fort2 0 OUFF.. 2039% Fort 2 i
8 Input bytes, 8 Output bytes_1 |0 1 0.7 0.7 8 Input bytes, 8 Output bytes AD5B-2600-R834 J’l,—:u \nput medul ﬁ
= nput medule W
o 2 ~ [ Inputioutput module o
0 3 E
L- o " Il 1 input byte, 1 Output byte E
i o . Il 125 Input bytes, 128 Output bytes [,
[ o s L Il 15 Input bytes, 16 Output bytes H
i s
- o - Il 2 Input bytes, 2 Output bytes E
o s Il =2 Input bytes, 32 Output bytes I
o . Il 4 Input bytes, 4 Output bytes -3
o i Il 54 Input bytes, 64 Output bytes B
o " [l & Input bytes, 8 Output bytes 3
» [ output medule ||
o 12 =
o 1 » [ safety module u'_J
(1] 14 -3
s
o 15 =
[<] [ ] a

e Klicken Sie im gleichen Geratetbersichtsfenster auf die Zeile "FANUC Robot
Controller* und stellen Sie die IP-Adresse, die Subnetzmaske und den Profinet-
Geratenamen so ein, wie Sie sie auf der Robotersteuerung festgelegt haben. Letzteres
ist sehr wichtig, da Profinet nicht nur auf die IP-Adresse, sondern auch auf den
Geratenamen angewiesen ist.
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|§ Properties ||"_i.'.lnf0 y"ﬂ Diagnostics

J General || 10 tags || System constants " Texts |

General
Ethernet addresses

Ethernet addresses

Identification & Maintenance Interface networked with
v Advanced options
Interface options Subnet: | PNIE_1 |"|

» Real time settings |
» Port1[X1F1]
» Port2 [X1FP2]

- - IP protocol
Diagnostics addresses
IPaddress: | 192 168 .1 20 |
Subnet mask: | 255 . 255 . 255 . 0 |
Synchronize router settings with 10 contreller
: D Use router
’ R B
PROFINET

[] Generate PROFINET device name automatically

PROFINET device name: | H2E0E|

|
Converted name: |ef2—iod |
|

Device number: | 1 |v

Wenn Sie lhre SPS noch nicht mit einem Ethernet-Kabel mit der Robotersteuerung
verbunden haben, sollten Sie dies jetzt tun.

Uberpriifen Sie am Roboter, ob die UOP-Eingadnge dem Rack 100 (Phoenix) oder 102
(Molex) richtig zugeordnet sind, andernfalls siehe Ende des Kapitels "PNS-
Konfiguration®”.

Nun ist es an der Zeit zu testen, ob die Profinet-IOs der SPS korrekt mit den Profinet-
IOs der Robotersteuerung kommunizieren. Eine Mdglichkeit, dies zu tun, besteht darin,
ein kleines SPS-Programm zu schreiben, das dem ersten Bit im Profinet einen
beliebigen digitalen Eingang zuweist. Zum Beispiel:

%Q12.0
"Tag_1"

%116.3
g3t __
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Wenn |hre Einrichtung erfolgreich war, sollte das IMSTP-Bit auf EIN schalten, wenn der
gewabhlte digitale Eingang an der SPS auf High gesetzt wird.

Robot Controller! -+ PMSDD0T

Hold Fault SY¥ST-032 ENBL signal from UOP is lost

1/0 PNS0001 LINE O ABORTED
I/O UOP In
; STATUS lasls

UI[ 1] [*IMSTE ]
UI[ 2] [*Hold ]
UI[ 3] [*5FSED ]
UI[ 4] [Cycle stop 1
UI[ 3] [Fault reset 1
UI[ 6] [Start ]
UI[ 7] [Home ]
UI[ & [Enable ]
UI[ 9] [RSR1/PNS1/5TYLEL 1
UI[ 10] [RSR2,/ENS2/STYLEZ2 ]
oTroo11 TRSRA/PNS2/STYT.RR 1

Bisher haben wir uns hauptsachlich auf die UOP-Eingange konzentriert, aber
Einrichtung der UOP-Ausgéange folgt der gleichen Logik.

Testprogramm mit einer SPS-Funktion zur Steuerung des UOP lber Profinet:

%FC1
"PLC_to_Fanuc-UOP-Inputs”
o= EN
%M1.2
"AlwaysTRUE" == |MSTP_IN
%M1.2
>=1 "AlwaysTRUE" — Hold_IN
%I127.1 %M1.2
"S5 — "AlwaysTRUE" == Gate_IN
"HMI_Rabot_1". ) %M1.3
Fault_Reset_ AlwaysFALSE" =— Cycle_Stop_IN
Button — 4 Fault_Reset_IN
>=
%1127.2
-
"HMI_Robot_1".
Cycle_Start_
Button — 1 ——— Start_IN
‘ %M1.3 %QB12
AlwaysFALSE" — Home_IN CmdToRobot_  "CmdToRobot_
o=l %M1.2 OUT — over_ProfiNET"
%1127.0 "AlwaysTRUE" — Enable_IN %QB13
"SO" — "HMI_Robot_1*, PNSToRaobot_ ”PNS_FTO?‘O[\} 1E$
"HMI_Robot_1*. Program_ program_ B — "
Program_Selact_ Number_Field Number %QB14
Button — ¢ PNS_Strobe IN  pNSCmdToRobo  "PNSCmdToRobot
%M1.3 Production_ t_OUT — _over_ProfiNET
'AlwaysFALSE" — Start_IN ENO —

die

Naturlich sollten IMSTP und andere Eingange in einem Produktionsprogramm nicht

"AlwaysTrue" sein.
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Testprogramm mit einer SPS-Funktion zum Auslesen des UOP Uber Profinet:

%FC2
“Fanuc-UOP-Ouputs_to_PLC"
%M2.0
CMDENBL_OUT — "Trash_Bit"
%M2.0

SYSRDY_OUT — "Trash_Bit"

"HMI_Robot_1".
Program_
Running_

PROGRUN_OUT =— Indicator
%M2.0

PAUSED_OUT — "Trash_Bit"

"HMI_Robot_1".
Program_on_
HELD_oUT = Hold_Indicator

"HMI_Robot_1".
FAULT_OUT — Fault_Indicator
%M2.0
ATPERCH_OUT == "Trash_Bit"
%M2.0
TPENBL_OUT = "Trash_Bit"
%M2.0
BATALM_OUT — “Trash_Bit"
%M2.0
BUSY_OUT — "Trash_Bit"
ACK1/SNO1_  %M2.0
OuUT — "Trash_Bit"
ACK2/SNO2_  %M2.0
OUT == "Trash_Bit"
ACK3/SNO3_  %M2.0
OUT == "Trash_Bit"
ACK4/SNO4_  %M2.0
OUT == "Trash_Bit"
%M2.0
.. == EN SNO5_QUT = "Trash_Bit"
%IB20 ?bMZ.O N
"UOP_Bytel_ SNO6_OUT = "Trash_Bit
over_ProfiNET" UOP_Byte1_IN %M2.0
%IB21 SNO7_OUT = "Trash_Bit
"UOP_Byte2_ %M2.0
over_ProfiNET" UOP_Byte2_IN SNO8_OUT — "Trash_Bit"
%IB22 ?&»MZ.O N
"UOP_Byte3_ SNACK_OUT = "Trash_Bit
over_ProfiNET" UOP_Byte3_IN ENO —
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Haftungsausschluss:

Die in den Anleitungen, Hinweisen oder Ratschlagen enthaltenen Informationen sind nur
fur allgemeine Informationszwecke bestimmt. Den Benutzern wird empfohlen, bei der
Umsetzung von Empfehlungen, Verfahren oder vorgeschlagenen MalRnahmen Vorsicht
walten zu lassen und ihr Urteilsvermdgen einzusetzen. Der folgende Haftungsausschluss
soll verdeutlichen, dass der Autor oder Anbieter der Anleitungen nicht fir Schaden,
Verluste, Verletzungen oder nachteilige Folgen verantwortlich gemacht werden kann, die
sich aus der Befolgung der Anleitungen ergeben konnten.

RisikolUbernahme: Die Nutzer ubernehmen alle Risiken, die mit der Umsetzung der
Anweisungen verbunden sind. Diese Risiken kdnnen Sachschaden, Datenverluste,
Verletzungen oder andere unvorhergesehene Folgen umfassen, sind aber nicht darauf
beschrankt.

Keine Garantie oder Gewahrleistung: Die Anleitung wird "wie besehen" zur Verfigung
gestellt, ohne jegliche ausdrickliche oder stillschweigende Gewahrleistung oder Garantie.
Der Autor gibt keine Zusicherungen oder Garantien hinsichtlich der Genauigkeit,
Vollsténdigkeit oder Eignung der Anleitung flr einen bestimmten Zweck.

Individuelle Verantwortung: Die Benutzer sind daftir verantwortlich, die Angemessenheit
der Anweisungen fir ihre spezifischen Umstande zu bewerten und die Sicherheit und
Rechtmaligkeit der Umsetzung der Anweisungen in ihrem Zustandigkeitsbereich zu
bestimmen.

Begrenzung der Haftung: In keinem Fall haftet der Autor oder der Anbieter der Anleitung
fur direkte, indirekte, zuféllige, besondere oder Folgeschaden, die sich aus der Nutzung
oder dem Missbrauch der Anleitung ergeben oder in irgendeiner Weise damit
zusammenhangen.

Anderung der Anleitungen: Der Autor behalt sich das Recht vor, die Anleitungen
jederzeit und ohne vorherige Ankiindigung zu andern, zu aktualisieren oder zu entfernen.
Die Benutzer sind angehalten, nach der neuesten Version der Anleitungen zu suchen.

Indem Sie die Anweisungen befolgen, erkennen Sie die Bedingungen dieses
Haftungsausschlusses an und stimmen ihnen zu. Wenn Sie mit diesen Bedingungen nicht
einverstanden sind, fihren Sie die Anweisungen nicht aus.
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