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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als fiihren-
dem Technologieausrister fiir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ilhnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Lésungen jeder-
zeit zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir l6sen lhre Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
lhr SCHUNK-Team

SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik

Bahnhofstr. 106 — 134
D-74348 Lauffen/Neckar

Tel. +49-7133-103-0
Fax +49-7133-103-2399

info@de.schunk.com
schunk.com
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Allgemein
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1 Allgemein

1.1 Zu dieser Anleitung

1.2

Diese Anleitung enthalt Informationen zur Software "URCap".

Die Software dient zur einfachen Integration und zur Ansteuerung
von SCHUNK Greifern in Universal Robots-Applikationen.

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsatzlichen Ver-
standnis und kénnen von der tatsachlichen Ausfihrung abwei-
chen.

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente unter
Mitgeltende Unterlagen [P 4].

Mitgeltende Unterlagen
e Montage- und Betriebsanleitung des Produkts *

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

2 Funktionsbeschreibung Software

Die Funktionen "Greifer schlieen" und "Greifer 6ffnen" und deren
Konfiguration werden bereitgestellt. Die Sensorik wird mit dieser
Software nicht ausgewertet.

Funktion "Greifer schlieRen"

Beim SchlieRen wird der digitale Ausgang "DO Offnen" zuriickge-
setzt. Nach 15 ms wird der digitale Ausgang "DO SchlieSen" ge-
setzt. Nach Ablauf der eingestellten Wartezeit ist die Funktion fer-
tig ausgefihrt.

Funktion "Greifer 6ffnen"

Beim Offnen wird der digitale Ausgang "DO SchlieRen" zuriickge-
setzt. Nach 15 ms wird der digitale Ausgang "DO Offnen" gesetzt.
Nach Ablauf der eingestellten Wartezeit ist die Funktion fertig aus-

gefihrt.
Ablaufschema
Funktionsaufruf Funktionsaufruf
"Greifer schlieRen" "Greifer 6ffnen"
Setze "DO Offnen" Setze "DO SchlieBen"
zurick zuriick
Wartet=15ms Wartet=15ms
‘ Setze "DO SchlieBen" ‘ ‘ Setze "DO Offnen"

Ablaufschema Funktion "Greifer schliefsen" / "Greifer 6ffnen"
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Softwarebaustein installieren

3 Softwarebaustein installieren

HINWEIS

Zur Installation der Software den beiliegenden USB-Stick verwen-
den.

> USB-Stick an die Steuerung anschlieRen. Die USB-Schnittstelle
befindet sich an der Riickseite des Bedienpanels.

> Steuerung starten und Schaltflache "Roboter einstellen"
wahlen.

& Universal Robots grafische Programmierumgebung - + %

(@]

Polyscope Robhoterbenutzeroberflache

Bitte wahlen

UNIVERSAL
ROBOTS

Roboter abschalten
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Softwarebaustein installieren

> Schaltflache "URCaps" wahlen.

v Im rechten Explorerfenster wird der auf dem USB-Stick ent-
haltene Softwarebaustein angezeigt.
> "SCHUNK End-of-Arm Modular System for UR" auswahlen und
mit "+" hinzufligen.
» Schaltflache "Neustart" auswahlen, um die Installation abzu-
schlieBen.

(b Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x

Roboter einstellen @

Roboter Initialisieren URCaps

Aktive URCaps

sprache @ SCHUNK End-of-Arm Medular System for UR

Aktualisieren

passwort festlegen
URCap Information

URCap-Name: SCHUNK End-of-Arm Modular System for UR
Bildschirm kalibrieren Version: 1.0.0.SNAPSHOT
Entwickler: SCHUNK GmbH & Co.

Kontaktinfo: www.Schunk.com

Netzwerk Beschreibung: URCap for SCHUNK End-of-Arm Modular System
Caopyright: Copyright notice (C)

Lizenz-Typ: Sample license

Zeit Lizenz:

- > =

i

Copyright (c) 2018, SCHUNK GmbH & Co. KG
All rights reserved.

|
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Softwarebaustein konfigurieren

4 Softwarebaustein konfigurieren

Folgende Einstellungen konnen angepasst werden:
e Wartezeit zwischen Befehlen

e Adressen der digitalen Ausgange

e Spannung des Werkzeugausgangs (optional)

> Im Register "Installation" die Schaltlfache "SCHUNK Greifer EOA
Baukasten" auswahlen.

[ Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
Q Datei 09:23:16 CCCcC 0
Programm [ Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
-Konfi i n
P acontigurarien SCHUNK Greifer EOA Baukasten (il
Montage

E/A-Einstellung
T sicherheit Wartezeit
variablen

MODBUS

_y
Funktienen u

FuB

Werkeeug .
FlieRband-Tracking Sl = DIC No =
Ethernet/IP DO Offnen -

LY
[~ & 3
SCHUNK Greifer EOA DO Schlieen ! % & h‘ :

Baukasten

standardprogramm B ﬂ a ’

Laden/speichern

» Wartezeit eintragen.
Hinweis: Die Variable "Wartezeit" gibt die Zeit in Sekunden an,
die der Roboter nach Ausfiihren des Befehls "Greifer 6ffnen"
bzw. "Greifer schlieRen" wartet, bis ein neuer Befehl ausgefiihrt
werden kann.

(s Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
Q Datei 09:23:16 CCCC 0
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
-Konfi i n
TP cenfiguration SCHUNK Greifer EOA Baukasten (oD
Montage

E/A-Einstellung

&, Sicherheit I Wartezeit 05 I

variablen

MODBUS

_
Funktionen “

FuB
Werkzeug

FlieBband-Tracking DIO System DIC No =

Ethernet/IP DO Offnen -

LS
PROFINET H h“ E
SCHUNK Greifer EOA DO SchiieBen ! % * ‘

Baukasten

Standardprogramm B ﬂ a ’

Laden/Speichern
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Softwarebaustein konfigurieren

> Im Drop-Down-Menii die Anschlussklemmen "Tool" fir URID
bzw. "Controller" fir UREK auswahlen.

v Bei Auswahl von "Tool": Der passende digitale Ausgang wird
automatisch gewahlt.
> Bei Auswahl von "Controller": In die Eingabefelder "DO Offnen"
und "DO SchlieBen" die digitalen Ausgange eintragen, an die der
Greifer steuerungsseitig angeschlossen ist.

£} Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
@ Datei 09:23.16 CCCC 0
Programm [ Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
TCP-Konfigurati i
R SCHUNK Greifer EOA Baukasten (el
Montage

E/A-Einstellung

' sicherheit Wartezeit

Vvariablen
MODBUS

Funktionen “

FuB
Werkzeug

FlieRband-Tracking

Ethernet/IP DO Offnen i

-
PROFINET Too! h’i a
SCHUNK Greifer EOA DO SchlieBen ' % &

Baukasten

standardprogramm B :;r a ’

Laden/speichern

DIO System DIO No =

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

> Register "E/A" wahlen.
> Spannung des Werkzeugausgangs auf 24V einstellen.

2] Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
D Datei 14:23:44 cccc 0

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

Roboter | MODBUS

Konfigurierbarer Eingang Digitaler Eingang Werkzeugeingang
S-Guard & | D 4 0D D4
Digital
seuard @ | D 5 19| @5 'iaﬂ
29 | ds 29 Vs
D1
39 (D7 39|97

Analoger Eingang

analog_in[2]
T T [ e
I , o

0,00V | [spannung [~ | [ 0,00V | [spannung[ =]

analog_in[3]
oV Tov o 10v _m-spamung [~
Konfigurierbarer Ausgang Digitaler Ausgang Werkzeugausgang
0@ @4 0@ @«
Digital
1@ @s 1@ @ s a 5
2@ @ 2@ @s -
3@ @7 3@ @7
Analoger Ausgang pannung || Strom
analog_out[0] ﬂ analog_out(1] =
-stmm V=== -Slmm E——— .
000 mA
I
4mA 20mA ama 20mA

(J simulation
@ Raaler Roboter
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Manuelle Greiffunktion ausfihren

5 Manuelle Greiffunktion ausfiihren

Zur direkten Ansteuerung des Greifers kann eine der beiden Funk-
tionen "Greifer 6ffnen" bzw. "Greifer schlieen" ausgewahlt wer-
den.
> Register "Programm — Befehl "' wahlen.
> Schaltfliche "Offne Greifer" bzw. "SchlieRe Greifer" wihlen.
v Gewabhlte Funktion wird ausgefihrt.
WARNUNG! Nicht in bewegte Bauteile greifen oder an beweg-
ten Bauteilen hantieren.

£} Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
& Datei 09:23:46 Ccccc 0
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
[&] <ungenannt Befehl | Grafik | Struktur [ Variablen |
¥ Roboterprogramm R .
= schiiefe Greifer SchlieRe Greifer
Offnet oder SchlieRt den Greifer
Achtung - Direkte Bewegung des Greifers
I Offme Greifer H SchlieRe Greifer

Q)<=

Sil lati
@ simulation Geschwindigkeit —————_100% 48 Zuruck Weiter
& Realer Roboter
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Greiffunktion in den Programmcode einfligen

6 Greiffunktion in den Programmcode einfiigen
Die Funktionen "Greifer schlieBen" und "Greifer 6ffnen" kénnen in
den Programmcode eingefligt werden.
> Register "Programm — Struktur — URCaps " wahlen.
> Gewilinschte Stelle im Roboterprogramm wahlen.
> Schaltfliche "SchlieRe Greifer" bzw. "Offne Greifer" wihlen.
> Schaltflache "Einfiigen" wahlen.
v Gewabhlte Funktion wird in den Programmcode eingefligt.

(s Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ %
09:23:30 CcccC 0

Programm-Struktur-Editor

Stellung des Knotens festlegen |[Nach der Auswahl =

Einfiigen

Basis | Fortgeschritten | Assistenten| | URCaps ||

‘ SchlieRe Greifer

Offne Greifer

Bearbeiten

[ # Bewegen

[ *

Kopieren || FEinfigen | [ Unterdricken |

Ausschneiden H Laschen ‘

CIEEE==
Qi e 1] | et o
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Sensorabfrage in den Programmcode einfligen

7 Sensorabfrage in den Programmcode einfiigen

Die Sensoren kdnnen Uber einen "Wait"-Befehl abgefragt werden.
> Register "Programm — Struktur — Basis " wahlen.
> Gewdlnschte Stelle nach einem Greifbefehl im Roboterpro-

gramm wahlen.

> Schaltflachen "Warten" und "Einfligen" wahlen.

v Gewadhlte Funktion "Warten" wird in den Programmcode einge-
flgt und muss noch konfiguriert werden.

(& Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x
 Datei 08:02:46 CCCC 0
Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |
<ungenannt> Befehl | Grafik || Struktur [JVariablen
| SN |
¥ Roboterprogramm i
¢ ¥ FahreAchse Programm-Struktur-Editor
o p_Vor Greif
¢V Fahrelinear
o p_Greif Stellung des Knotens festlegen [Nach der Auswahl :
= schiiesse
= Warten DI[1]=L0 Einfiigen
¢V Fahrelinear Basis | Fortgeschritten | Assistenten | URCaps |
® p_Vor_Greif
¢ ¥ Fahreachse
8 p_Stuetz Bewegen Wegpunkt
¢ ¥ FahreAchse
o p_Vor_Loesen
¢ ¥ Fahrelinear Warten
s p_Loese
= Offne
=[Warten DI[O]=HI
¢ ¥ Fahrelinear Meldung Halt
8 p_\Vor_Loese
¢ ¥ Fahreachse
s p_Homs Kommentar Ordner
Bearbeiten
‘ 4 Bewegen ‘ ‘ Kopieren ‘ | Einfugen ‘ ‘ Unterdriicken |
| #Bewegen | [ Ausschneiden |[  Loschen |
Qls] -]
Simulati
@ Realer Roboter

Konfigurieren

> Register "Befehl" wahlen.

> Zuvor eingefligte Funktion "Warten" im Roboterprogramm wah-

len.

> Schaltflache "Auf Digitaleingang warten" aktivieren.

> Im Drop-Down MenU Adresse des digitalen Eingangs auswahlen
sowie Sollstatus auf "High" einstellen.

&
@ Datei

Universal Robots grafische Programmierumgebung -+ x

ccee @

08:02:20

=
B <ungenannt=

Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

Befehl | Grafik | Struktur [ Variablen |

¥ Roboterprogramm
¢ WV FahreAchse
o p_Vor_Greif
¢ W Fahrelinear
o p_Greif
= schliesse
= Warten DI[1]=LO
¢ W Fahrelinear
o p_Vor_Greif

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

@ Kein Warten

@ Warten Sekunden

¢ ¥ FahreAch
o p_Stuetz

Q Auf Digitaleingang warten | digital_in[0] |+ ‘ngh |v‘ I
—

¢ W Fahr
o p_ Vor Loesen
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Loese
= Bffne
=Warten DI[0]=HI]
¢ ¥ Fahrelinear
o p_Vor_Loese
¢ ¥ Fahreachse
o p_Home

@ warten auf| <An.nput> :

@ warten auf ‘ ‘

Sl <-—r]|

(D simulation

Geschwindigkeit ==————{_100%
@ Realer Roboter

12

01.00 | SCHUNK Softwarebaustein fir URCap | Softwarehandbuch | de | 1368126




	 Impressum
	Inhaltsverzeichnis
	1 Allgemein
	Zu dieser Anleitung
	Mitgeltende Unterlagen

	2 Funktionsbeschreibung Software
	3 Softwarebaustein installieren
	4 Softwarebaustein konfigurieren
	5 Manuelle Greiffunktion ausführen
	6 Greiffunktion in den Programmcode einfügen
	7 Sensorabfrage in den Programmcode einfügen

