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Impressum

Urheberrecht:

Diese Anleitung ist urheberrechtlich geschiitzt. Urheber ist die SCHUNK SE & Co. KG.
Alle Rechte vorbehalten.

Technische Anderungen:
Anderungen im Sinne technischer Verbesserungen sind uns vorbehalten.

Dokumentennummer: 1356447

Auflage: 05.00 | 10.08.2023 | de

Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als flihrendem
Technologieausruster fiir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ihnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Losungen jederzeit
zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir 16sen Ihre Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
Ihr SCHUNK-Team

Customer Management

Tel. +49-7133-103-2500
Fax +49-7133-103-2239

cms@de.schunk.com

@ Betriebsanleitung bitte vollstandig lesen und produktnah aufbewahren.
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1

1.1

1.2

Allgemein

Zu dieser Anleitung
Diese Anleitung enthdlt Informationen zur Software "URCap".

Die Software dient zur einfachen Integration und zur
Ansteuerung folgender Produkte in Universal Robots-
Applikationen:

e (o-act EGP-C-UREK
e (Co-act EGP-C-URID

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

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefuhrten Dokumente
unter » 1.2 [ 4].

Mitgeltende Unterlagen
e Montage- und Betriebsanleitung des Produkts *

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen knnen unter
schunk.com heruntergeladen werden.
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2 Funktionsbeschreibung Software

Die Funktionen "Greifer schlieBen" und "Greifer 6ffnen" und
deren Konfiguration werden bereitgestellt. Bei der Variante
"UREK" kann das Lichtband angesteuert werden. Die Sensorik
wird mit dieser Software nicht ausgewertet.

Funktion "Greifer schlieBen"

Beim SchlieRen wird der digitale Ausgang "DO Offnen"
zuruckgesetzt. Nach 15 ms wird der digitale Ausgang "DO
SchlieRen" gesetzt. Nach Ablauf der eingestellten Wartezeit ist
die Funktion fertig ausgefiihrt.

Funktion "Greifer 6ffnen"

Beim Offnen wird der digitale Ausgang "DO SchlieBen"
zuriickgesetzt. Nach 15 ms wird der digitale Ausgang "DO Offnen"
gesetzt. Nach Ablauf der eingestellten Wartezeit ist die Funktion
fertig ausgefiihrt.

Funktion "Lichtband"

Bei der Variante mit externer Verkabelung (UREK) ist ein
Lichtband verbaut. Das Lichtband wird anhand des aktuellen
Produktstatus angesteuert. Wahrend der Abarbeitung eines
Bewegungsbefehls sowie wahrend der Wartezeit leuchtet das
Lichtband gelb. Nach Beendigung der jeweiligen Funktion
leuchtet es wieder griin.

Hinweis: Die Farbdnderung erfolgt liber das Umschalten zweier
einstellbarer digitaler Ausgdnge.

Ablaufschema
Funktionsaufruf Funktionsaufruf
"Greifer schlieRen" "Greifer 6ffnen"
Schalte Lichtband auf "gelb" Schalte Lichtband auf "gelb"
Setze "DO Offnen" zuriick Setze "DO SchlieBen" zuriick|
I I
Wartet=15ms Wartet=15ms
Setze "DO SchlieBen" Setze "DO Offnen"
I I
Warte t_wait Warte t_wait
Schalte Lichtband auf Schalte Lichtband auf
llgrunll llgrunll

Ablaufschema Funktion "Greifer schliefSen" / "Greifer 6ffnen"
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3 Softwarebaustein installieren

ACHTUNG

Beschdadigungen am Produkt moglich!

Das Produkt oder der Roboter konnen beschadigt werden, wenn

im laufenden Betrieb elektrische Leitungen verbunden oder

getrennt werden.

e Elektrische Anschliisse nur im ausgeschalteten Zustand
verbinden oder trennen.

HINWEIS
SCHUNK empfiehlt zur Installation der Software einen USB-Stick
zu verwenden.

USB Stick vorbereiten  Folgende Anforderungen muss der USB-Stick erfiillen:
e Formatiert im FAT32-Format
e Bezeichnung des Wechseldatentragers: "UR"

v T e > ThisPC > UR(E)
Name . Date modified Type Size
0 SCHUNK-Plugin.urcap 12/16/2021 11:33 AM URCAP File
- UR(E) Properties P
Generzl Tools Hardware Sharing Customize
-
Type: USB Drive
File system: FAT32
I used space: 16,384 bytes  16.0 KB
Free space: 4,019,142,656 bytes 3.74 GB
Capacity: 4,019,159,040 bytes 3.74 GB
o Drive Ez o
Bezeichnung USB-Stick
Softwarebaustein 1. Aktuelle Version des Softwarebausteins unter schunk.com/
installieren downloads-software herunterladen und auf den USB-Stick

kopieren.
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Softwarebaustein installieren

2. USB-Stick an die Steuerung anschlieBen. Die USB-Schnittstelle
befindet sich an der Riickseite des Bedienpanels.

3. Steuerung starten und Schaltflache "Roboter einstellen”
wadhlen.

@J Universal Robots grafische Programmierumgebung - + %

(7]

Polyscope Roboterbenutzeroberfliche

Bitte wahlen

UNIVERSAL
ROBOTS
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Schaltflache "URCaps" wahlen.

= Im rechten Explorerfenster wird der auf dem USB-Stick
enthaltene Softwarebaustein angezeigt.

Softwarebaustein "Schunk Co-act EPG-C for UR" auswahlen
und mit "+" hinzufligen.

Schaltflache "Neustart" auswdhlen, um die Installation
abzuschlielRen.

(2 Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x

Roboter einstellen @

Roboter initialisieren URCaps
Aktive URCaps

sprache @ Sschunk Co-act EGP-C for UR

Aktualisieren

Passwort festlegen
URCap Information

URCap-Name: Schunk Co-act EGP-C for UR
Bildschirm kalibrieren Version: 1.0.0

Entwickler: SCHUNK GmbH & Co. KG
Kontaktinfo: www.Schunk.com

Beschreibung: URCap for Schunk Co-act EGP-C
Copyright: Copyright notice (C)

Lizenz-Typ: License type

Zeit Lizenz:

1

URCaps *Insert your own licenses here *
* An example is shown below *
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4 Softwarebaustein konfigurieren
Folgende Einstellungen kdnnen angepasst werden:

Wartezeit zwischen Befehlen

Adressen der digitalen Ausgdnge

Lichtband (optional)

Spannung des Werkzeugausgangs (optional)

Im Register "Installation" die Schaltflache "SCHUNK Co-act
Greifer" auswadhlen.

(5] Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ X
@ Datei 15:39:30 CCCC O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

r— SCHUNK Co-act EGP-C

O, sicherheit Wartezeit

ariablen

TCP-Konfiguration

MOoDBUS DIO System DIO Ne

Funktionen

Do Offnen
FlieBband-Tracking H

DO Schlieen
Ethernet/IP
PROPNET Uchtband

CHUNK Co-act Greifer DO No
D

Standardprogramm Aktivieren DO (LED/DI1)
L ichern DO (LED/DIR)
=

Wartezeit eintragen.

Hinweis: Die Variable "Wartezeit" gibt die Zeit in Sekunden
an, die der Roboter nach Ausfiihren des Befehls "Greifer
offnen" bzw. "Greifer schlieRen" wartet, bis ein neuer Befehl
ausgefuihrt werden kann.

E2) Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ X
D Datei 15:39:30 cCccc O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

o— SCHUNK Co-act EGP-C

©, sicherheit I Wartezeit 0.5 I

ariablen

TCP-Konfiguration

OREDS DIO System DIO No

Funktionen

DO Offnen
FlieBband-Tracking H DO Schiiel
chiielfen

Ethernet/IP )
[PROFINET Lichtband
CHUNK Co-act Greifer DO No
¥
standardprogramm Aktivieren I (=L EIL)
[l Laa ichern DO (LED/DI2)
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10

1.

Im Drop-Down-Mentii die Anschlussklemmen "Tool" fiir URID
bzw. "Controller" flir UREK auswadhlen.

= Bei Auswahl von "Tool": Der passende digitale Ausgang
wird automatisch gewahlt.

Bei Auswahl von "Controller": In die Eingabefelder "DO
Offnen™ und "DO SchlieRen" die digitalen Ausginge
eintragen, an die der Greifer steuerungsseitig angeschlossen
ist.

[y Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
@ Datei 15:39:30 CCCcC O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

p— SCHUNK Co-act EGP-C

', sicherheit Wartezeit

ariablen

TCP-Konfiguration

MODBUS DIO System DIO Ne

Funktionen

DO Offnen
FlieBband-Tracking H

DO SchlieRen

Ethernet/IP

PROFINET Lichtband

CHUNK Co-act Greifer DO No
DO (LED/DI1)

Standardprogramm Aktivieren

Laden/Speichern DO (LED/DI2)

Lichtband konfigurieren (bei Variante mit externer Verkabelung
(UREK))

HINWEIS

Bei der Variante mit elektrischer Werkzeugschnittstelle (URID)
ist ein Lichtband nicht verfiigbar.

Bei der Variante mit externer Verkabelung (UREK) ist ein
Lichtband verbaut. Wenn das Lichtband angeschlossen ist,
kann dieses zugeschaltet und konfiguriert werden. Der
Anschluss ist dabei nur an der Steuerung des Roboters
moglich.
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1. Schaltflache "Aktivieren" auswahlen, um das Lichtband zu
nutzen.
= Eingabefelder "DO (LED/DI1)" und "DO (LED/DI2)" sind aktiv.

2. Adresse der digitalen Ausgdnge in die Eingabefelder "DO (LED/
DI)" und "DO (LED/DI2)" eintragen.

HINWEIS
Wenn das Lichtband deaktiviert ist, werden die digitalen

Ausgdnge im Programm nicht genutzt.

& Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
@ Datei 15:39:30 cccc O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

[S— SCHUNK Co-act EGP-C

T sicherheit Wartezeit

TCP-Konfiguration

DD DIO System DIO No

Funkti
unktionen DO Offnen

chilelsen

Ethernet/IP

PROFINET Lichtband

CHUNK Co-act Greifer DO No
standardprogramm Aktivieren DO (LED/DIL)
& Laa ichern DO (LED/DI2)

Spannung des Werkzeugausgangs einstellen (bei Variante mit
elektrischer Werkzeugschnittstelle (URID))

1. Register "E/A" wadhlen.
2. Spannung des Werkzeugausgangs auf 24V einstellen.

[y Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
D Datei 14:23:44 cccc O

—
(Programm | Installation [ Bewegen [ E/A [[Protokoll |
[ = |

Roboter | MODBUS

Konfigurierbarer Eingang Digitaler Eingang Werkzeugeingang
S-Guard & | D 4 0D D4
Digital
souard @ | D5 19|95 :’”
29| ds 29 | 95 o1
3D | D7 3P| D7
Analoger Eingang I~
analog_in[0] analog_in[1] Spannun: 9 H
0,00V | [spannung [~ | [ 0,00V | [spannung[>] e
= = N T
Konfigurierbarer Ausgang Digitaler Ausgang Werkzeugausgang
o@ @4 o@|@ s
Digital
1@ @s 1@ @ s (g; o
2@ @ 2@ @s G
3@ @7 @ @7
Analoger Ausgang pannun; g | Strom
analog_out[0] ﬂ analog_out(1] =
[ R -stmm [ -sm,m =) -
000 mA
[
4ma 20mA ama 20mA
(J simulation

@ Raaler Roboter
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12

5 Manuelle Greiffunktion ausfiihren

Zur direkten Ansteuerung des Greifers kann eine der beiden

Funktionen "Greifer 6ffnen" bzw. "Greifer schlieBen" ausgewahlt

werden.

1. Register "Programm - Befehl " wahlen.

2. Schaltfliche "Offne Co-act EGP" bzw. "SchlieRe Co-act EGP"
wahlen.

= Gewadhlte Funktion wird ausgefiihrt. WARNUNG! Nicht in
bewegte Bauteile eingreifen oder an bewegten Bauteilen

hantieren
.
[E2] Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
@ Datel 15:40:47 CcCccc O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokell |
<ungenannt> Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |

W Roboterprogramm =

<Gite cosetore. | Offne Co-act EGP-C
=Schlizsse Co-act EGP-C
= Lichtband Griin

Offnet oder SchiieBt den Co-act EGP-C

Achtung - Direkte Bewegung des Greffers

Offrie Co-act EGP-C SchlieBe Co-act EGP-C

al I D
Q=]

H lati
@ simulation Geschwindigkeit ==———=A_h00% 4 Zuruck W eiter =
 Realer Roboter
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6 Greiffunktion in den Programmcode einfiigen

Die Funktionen "Greifer offnen" und "Greifer schlieRen" konnen
in den Programmcode eingefligt werden.

1. Register "Programm — Struktur — URCaps " wdhlen.
2. Gewiinschte Stelle im Roboterprogramm wahlen.

3. Schaltfliche "0Offne Co-act EGP-C" bzw. "SchlieRe Co-act EGP-
C" wahlen.

L. Schaltflache "Einfligen" wdhlen.
= Gewadhlte Funktion wird in den Programmcode eingefiigt.

& Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
@ Dpatei 15:40:10 Cccc O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll \
=ungenannt= Befehl | Grafik || Struktur |Variablen
7 Roboterprogramm i
= <loer> Programm-Struktur-Editor
Stellung des Knotens festlegen [Nach der Auswahl [~ |
Einfuigen
Basis | Fortgeschritten | Assistenten | URCaps |
Schliesse Co-act EGP-C H Offne Co-act EGP-C
Farbe Co-act Lichtband
Bearbeiten
| M Bewegen | | kopieren || Einfagen | [ unterdricken |
[® | [ |[ ieschen |
Ql&[o][---r]

Simulation
@ Rrealer Roboter
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4

7 Lichtband in den Programmcode einfiigen

Die Funktion "Lichtband" kann in den Programmcode eingefligt
werden.

& Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x

D Datei 15:40:33 Cccc O
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
<ungenannt> Befehl | Grafik | Struktur [ variablen
¥ Roboterprogramm R
=oie coactecp-c | Farbe Co-act Lichtband
= Schliesse Co-act EGP-C
Andere die Farbe des Lichtbands
Gran - oD
Grun
Gelb
Rot v
Deaktivieren
Aktivieren
<
< I ID
Qo]

Sil | ati
& et 10 B[] 8 st o

1. Register "Programm - Befehl " wahlen.

2. Gewiinschte Stelle im Roboterprogramm wahlen.

3. Im Drop-Down-Meni die Farbe des Lichtbands oder Funktion
"Aktivieren" oder "Deaktivieren" wahlen.
"Deaktivieren" schaltet das Lichtband und die Farbanderung
uber die Greiffunktionen aus.
"Aktivieren" schaltet das Lichtband auf griin und die
Farbanderung uber die Greiffunktionen wieder zu.

= Funktion "Lichtband" wird in den Programmcode eingefiigt.
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8 Sensorabfrage in den Programmcode einfiigen

Die Sensoren kdnnen iiber einen "Wait"-Befehl abgefragt

werden.

1. Register "Programm - Struktur — Basis " wahlen.

2. Gewiinschte Stelle nach einem Greifbefehl im
Roboterprogramm wahlen.

3. Schaltflachen "Warten" und "Einfligen" wahlen.

= Gewdhlte Funktion "Warten" wird in den Programmcode
eingefligt und muss noch konfiguriert werden.

&
O Datei

-+ x

ccecc @

Universal Robots grafische Programmierumgebung
08:02:46

Programm | Installation |

| E/A | Protokoll |

=
B

Befehl | Grafik || Struktur [Jvariablen
——]

¥ Roboterprogramm
9 ¥ FahreAchse
o p_Vor_Greif
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Greif
= schiiesse
= Warten DI[1]=LO
¢ ¥ Fahrelinear
_\Vor_Grs
¢ ¥ FahreAchse
o p_Stuetz
9V FahreAchse
o p_Vor_Loesen
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Loese
= Offn
=[Warten DIf0]=HI]
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Vor_Loese
¢ ¥ FahreAchse
o p_Home

Programm-Struktur-Editor

Stellung des Knotens festlegen [Nach der Auswahl :

Einfiigen
Basis | Fortgeschritten | Assistenten | URCaps |
Bewegen Wegpunkt
Meldung Halt
e ———
Bearbeiten
| #Bewegen | [ Kopieren || FEinfigen | [ Unterdriicken |
‘ ¥ Bewegen ‘ ‘ Ausschneiden H Loschen ‘

Qlalo|<-—r|

(D simulation

u Geschwindigkeit =————1 J100%
@ Realer Roboter

% zoro ][ werers

Konfigurieren 1.

Register "Befehl" wahlen.

2. Zuvor eingefiigte Funktion "Warten" im Roboterprogramm

wahlen.

3. Schaltflache "Auf Digitaleingang warten" aktivieren.

4. Im Drop-Down Meni Adresse des digitalen Eingangs
auswdhlen sowie Sollstatus auf "High" einstellen.

=
<ungenannt>

¢ W FahreAchse
o p_Vor_Greif
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Greif
= 5chlissse
= Warten DI[1]=LO
¢ ¥ FahreLinear

£} Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
& Datei 08:02:20 CCCC 0
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

¥ Roboterprogramm

Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |

Warten

Bitte wahlen Sie, was die nachste Handlung des Roboters auslésen soll;

@ Kein Warten

@ warten Sekunden

@ AufDigitaleingang warlen‘ digital_ino] ‘vHngh H I

L
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Loese
= Offne
= Warten DI[O[=HI]
¢ ¥ Fahrelinear
& p_\or_Loese
¢ ¥ FahreAchse
o p_Home

@ warten auf| <Annputs |-

@ warten auf ‘ ‘

Qe =

g n;alﬂ I'.{nhnler I!HL“!H_‘ Geschwindigkeit =——1{"N00%

w2k | weer® |
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SCHUNK ' °

SCHUNK SE & Co. KG
Spanntechnik | Greiftechnik | Automatisierungstechnik

Bahnhofstr. 106 — 134
D-743u8 Lauffen/Neckar
Tel. +49-7133-103-0
Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com
schunk.com

Folgen Sie uns | Follow us

(1B JCN ~ RI@in]

Wir drucken nachhaltig | We print sustainable
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