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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. +49-7133-103-2503
Fax +49-7133-103-2189

cmg@de.schunk.com

@ Betriebsanleitung bitte vollstandig lesen und produktnah aufbewahren.
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1 Aligemein

1.1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthdlt Informationen zum SCHUNK-
Softwarebaustein fuir FANUC CRX Cobots.

Die Software dient zur einfachen Integration und zur
Ansteuerung folgender Produkte in FANUC CRX Applikationen:

e Flexibler Greifer EGH fiir Cobot

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

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente
unter » 1.4 [ 5].

1.2 Symboldefinition
In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:
B Voraussetzung einer Handlung
1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2
= Zwischenergebnis
= Endergebnis
» 1.2 [[) &4]: Kapitelnummer und [Seitenzahl] in Querverweisen
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Allgemein

1.3 Darstellung der Warnhinweise

Zur Verdeutlichung von Gefahren werden in den Warnhinweisen
folgende Signalworte und Symbole verwendet.

A GEFAHR

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung fiihrt sicher zu irreversiblen Verletzungen bis hin
zum Tod.

/\ A WARNUNG

// \ Gefahren fiir Personen!

R Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod fiihren.

/\ A VORSICHT

/ \ Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen flihren.

ACHTUNG

Sachschaden!
Informationen zur Vermeidung von Sachschdden.

1.4 Mitgeltende Unterlagen
e Montage- und Betriebsanleitung des Produkts *
e Softwarehandbuch "SCHUNK Greifer mit 10-Link" *
e Betriebsanleitung des FANUC CRX Roboters

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen kénnen unter
schunk.com/egh-downloads heruntergeladen werden.
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2 Funktionsbeschreibung

Der CRX Softwarebaustein dient zur einfachen Inbetriebnahme
und Programmierung des SCHUNK Greifers EGH in Kombination
mit FANUC CRX Robotern. Der Softwarebaustein fligt sich nahtlos
in die visuelle Programmierumgebung des CRX Roboters ein.
Unterstutzt werden die Konfiguration des Greifers und die
manuelle Kontrolle der meisten Greiferfunktionen tber das
"Plugins | SCHUNK EGH" Menii.
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3 EtherNet/IP einrichten

HINWEIS

Fur die Nutzung des Softwarebausteins ist es erforderlich, dass
die FANUC Softwareoption "EtherNet/IP Scanner" auf der
Robotersteuerung installiert ist. Bei Fragen zur Beschaffung oder
Installation der Softwareoption an den FANUC Service wenden.

HINWEIS

Fur den Softwarebaustein muss der EtherNet/IP Steckplatz 1
genutzt werden. Wenn dieser Steckplatz bereits in der
Applikation belegt ist, SCHUNK kontaktieren.

Der CRX Softwarebaustein nutzt das EtherNet/IP Protokoll zur
Kommunikation mit dem Greifer. Das EtherNet/IP Protokoll muss
eingerichtet werden, um den Greifer verwenden zu konnen.
EtherNet/IP wahlen

1. Schaltflache "Meniu" oben links auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

Active Payload: No- 1 [
External force Limit / Di:
i 150.00[N] -
0.00[N] -—-
0.00[N] -—
0.00(N] -—
30000 [N]

tor:

Resultant o1 32 3
== [ 0z o0z o0z
Peak: 0% 0% o 0%
Output:Go[ 0] o[ 0] co[ 0] o[ 0]
Warning: 0%

output
Ppayload Monitor:
Resul

Curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
Deak: L o0z 0% 0z
Output

curr: Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0]
Comp: Gol 0] o[ ©] Go[ 0]

Warning:  50%

Comp: 0% 0% 0%

03.00 | Flexibler Greifer EGH fiir Cobot | Softwarehandbuch | de | 1482376 m



2. Schaltflache "Full menu" wahlen, um das Menii vollstandig
aufzuklappen.

Payload Monitor:
Resultant 32 73

Curr: 0% 0% 0%
Comp: 0% 0%
Paak: o0 o0z o0z 0z
output.

Curr: Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0] o[ 0]
Comp: co

4 5 6
curr 0% 0% 0%
Comp o0z o0z 0z

3.

UTILITIES
TEST CYCLE
MANUAL FCTNS
ALARM
Vo

Cell Intface:

Custom

Digital

Analog
Group
Robot
uop
S0P

Flag

Modbus TCP
EtherNet/IP
seTup

= Die "EtherNet/IP"-Seite offnet sich.

03.00 | Flexibler Greifer EGH fiir Cobot | Softwarehandbuch | de | 1482376



Steckplatz einrichten

1. Werte flir den Steckplatz "Slot 1" liberpriifen.

2. Wert "TRUE" in Spalte "Enable" einmal anklicken.
3. Schaltflache "FALSE" wahlen.

DEFAULTI

1/0 EtherNey/IP

EtherNet/Ip List(Rack 89)
Description TP Enable Status slot

Comnectionl ADP [FNE  PENDIN 1
Comnection2 ADP FALSE OFFLINE 2
Connection3 ADP FALSE OFFLINE 3

sctiond ADP FALSE OFFLINE 4
ConnectionS ADP FALSE OFFLINE 5
Comection6 ADP FALSE O 6
Comnection7 ADP FALSE OFFLINE 7
Comnection8 ADP FALSE OFFLINE 8
Comnection3 ADP FALSE OFFLINE 9

Connac ADP FALSE OFFLINE 26
ConnectionR ADP FALSE OFFLINE 27
Comections ADP FALSE  OFF! 28
ComnectionT ADP FALSE OFFLINE 29

= Der Wert wird in "FALSE" abgedndert.

= Die Belegung fiir Steckplatz
L. Wert "ADP" (Adapter) in Spalte "Type" einmal anklicken.
5. Schaltflache "SCN" wahlen.

'Stot 1" wurde deaktiviert.

DEFAULT o 1]
100 2 M Y
1/0 EtherNet/TP L Q
EtherNet/IP List(Rack 83) 1/64
bescription Trp Enable

Connection3 AD
Connactiond AD:
Connection5 ADP FALSE

w
.
;
4

= Der Wert wird in "SCN" (Scanner) abgedndert.
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6. ACHTUNG! SCHUNK empfiehlt, den Wert in der Spalte
"Description" in "EGH" zu andern, um die Verwendung fiir
den EGH zu kennzeichnen! Schaltflache "CONFIG" wadhlen.

;= .. DEFAULTI

oo I 8

1/0 EtherNet/IP

EtlerNet/IP List(Rack 89) 1/64
Description TYP Enable Status Slot

= Die Einrichtung von Steckplatz 1 wurde abgeschlossen.

Werte hinterlegen

1. Diein der Tabelle 1 dargestellten Einstellungen nacheinander
doppelt anklicken und den korrekten Wert hinterlegen.

2. Schaltflache "ADV" (advanced) auf der unteren Seite des
Bildschirms wadhlen.

3. Diein der Tabelle 2 dargestellten Einstellungen nacheinander
doppelt anklicken und den korrekten Wert hinterlegen.

Einstellung Wert

IP address 192.168.1.253
Vendor ID 48
Device Type 12
Product Code 14140
Input size 16
Output size 16

RPI 32
Assembly instance (input) 103
Assembly instance (output) 104
Configuration instance 106
Tabelle 1

Einstellung Wert

I/0 Data Type 8-BIT BYTES
Major Revision 2
Minor Revision 7
Tabelle 2
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L Softwarebaustein installieren

USB Stick vorbereiten

Vor der Installation des Softwarebausteins die Robotersoftware
iiberpriifen und diese ggf. auf einen aktuellen Stand bringen.
Die Robotersoftware muss kompatibel zur Software des
Bausteins sein.

Informationen lber zueinander kompatible Softwarestande siehe
unter schunk.com/egh-downloads.

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.

Folgende Anforderungen muss der USB-Stick erfiillen:
e Formatiert im FAT32-Format
* Bezeichnung des Wechseldatentrdagers: "SCHUNK"

¥ T we 7 ThisPC > SCHUNK (E) v O /2 Search SCHUNK (E:)
Name Date modified Tvpe Size
O SCHUNK-Plugin.ipl 12/16/2021 11:33 AM IPL File « SCHUNK (E) Properties e
General Tools Hardware Sharing Customize
<

Type: USB Drive
File system:  FAT32

I Used space: 16,384 bytes  16.0KB
Free space: 4,019,142,656 bytes 3.74 GB

Capacity: 4,019,150,040 bytes  3.74 GB

Drive E:

Bezeichnung USB-Stick
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Softwarebaustein
installieren

12

HINWEIS
Um Fehlfunktionen zu vermeiden, empfiehlt SCHUNK die
Installation der aktuellen Version des Softwarebausteins.

B Robotersteuerung ist auf kompatible Version aktualisiert.

1. Aktuelleste Version des Softwarebausteins (*.ipl) unter
schunk.com/egh-downloads herunterladen und auf den
USB-Stick kopieren.

2. USB-Stick an die Robotersteuerung anschlieBen (nicht am
USB-Port des Tablet Teach Pendant).

3. Schaltflache "Menii" oben links auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

output Go[ 01 o[ 0l Go[ 0l
Payload Monitor:

Resultant J1 32 a3
curr: 0% 0% 0% 0%

L. Im Meni "PLUGINS" > "Install" wahlen.
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DEFAULTK

<DETATL>

1 [RArrreareEEREEER]
/ Disabling input
= o

Plugin List
SCHUNK EGH

0% 0
: co[ 0] co[ 0] co[ 0]
Payload Monitor:

Resultant 1 2 EE)
Gurr: 0% 0% 0% 0%
Conp: 0% 0% 0%
Peak: 0z 0z 0z 0%
output:
curr: o[ 0] o[ 0] Go[ 0] co[ 0]
Comp: co[ 0] Go[ 0] co[ 0]
Warning:  50%

74 75 a5
curr: 0z 0% 0z
Gomp: 0% 0% 0%

ESEEN

& Robot Operation

4 Play.

=

= Es 0ffnet sich die Installationsseite.
5. Schaltflache "Install" wahlen.

:— .. DEFAULTH

won I A

Install

ST

Description

SCHUNK
SCHUNK EGH Gripper
01.00.00

SCHUNK EGH Gripper

Press Install Button to install the Plugin software.

:— .. DEFAULTM

Install

Install

Plugin software successfully installed|
Please re-start the controller by manually shutting the power off.

6. Robotersteuerung neu starten, sobald die Installation
abgeschlossen ist.
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4

4.1 Softwarebaustein deinstallieren

1.

Schaltflache "Meni" oben rechts auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

Im Meni "PLUGINS" > "Plugin List" wahlen.
"EGH" in der Liste wahlen.

L, Schaltflache "Uninstall" auf der unteren rechten Seite

wadhlen.
Auswahl bestatigen.

= Es offnet sich die Meldung, dass der Softwarebaustein
deinstalliert wurde.

. Robotersteuerung neu starten.
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5 Softwarebaustein konfigurieren und testen
A VORSICHT

Verletzungsgefahr moglich!

Sicherheitsrelevante Signale (z. B. Notaus) miissen extern
uibergeben werden, z. B. unter der Verwendung eines
Sicherheitsrelais. In diesem Aufbau wadre das Produkt im
Sicherheitsfall nicht bestromt.

e Sicherheitsrelevante Aspekte innerhalb einer
Risikobeurteilung tberpriifen.

Folgende Einstellungen konnen angepasst werden:

e Auswahl der an den Greifer angeschlossenen digitalen
Ausgangssignale (DO) in Verbindung mit den Lichtband-
Signalen

1. Schaltflache "Meni" oben rechts auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

2. Im Menu "PLUGINS" > "SCHUNK EGH" wahlen.

DEFAULTH

PLUGINS
Install
Plugin List
SCHUNK EGH

Resultant JL 32 73
0% 0% 0% 0%
0% 0% 0%
0 0% o0 0z

s Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0]
8 Go[ 0] o[ 0] Go[ 0]
Warning:  50%

T a5 36
curr: 0% 0% 0%
Comp: o0z 0% 0%

4 Py

EIENEN

.
A obok Opraen =]

= Auf dieser Seite konnen die digitalen Ausgangssignale
(DO) des Greifers konfiguriert werden.

= Die standardmaRig (empfohlenen) Signalverbindungen
werden gezeigt.

Select how these gripper signals are connected to the robot:

Gripper Function Controller Signal

Light Band Green DO 10

1
Light Band Yellow DO 102

= Einstellungen wurden konfiguriert.
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16

3. Schaltflache "+" neben den Abschnittsiiberschriften wahlen,
um Befehle anzusehen.

Ve Test Gripper: ~

Status:  Ready for Operation Blocked
Position: 0.0 mm

ACK FAULT REFERENCE

Grip/Release +
Move Absolute +
Move Relative <+

L. Greifer mit den Befehlen testen. VORSICHT! Bewegte Bauteile!
Nicht in bewegte Bauteile eingreifen oder an bewegten
Bauteilen hantieren.

03.00 | Flexibler Greifer EGH fiir Cobot | Softwarehandbuch | de | 1482376



6 Greifbefehle im Programm verwenden
Sobald das CRX-Plugin fiir den SCHUNK-Greifer EGH installiert ist,
befinden sich im Abschnitt "1/0" des CRX-Pgrammeditors alle
Greiferbefehle.

Programming Details
Favorite H ! H
L]
| 8. e
HISIOW ...... Acknowledge =] Mowve Al Quary EGH

N m H
Motion : Hare

Control

/0

Other

Weitere Informationen zur Programmierung mit dem Editor
befinden sich in den FANUC CRX-Handbiichern.

Im Folgenden werden die verfligbaren Greiferbefehle, die in ein
Programm gezogen werden konnen, sowie deren Parameter
beschrieben. Bei allen CRX-Befehlen konnen die Parameter eines
Befehls bearbeitet werden. Dazu den Befehl in einem Programm
auswdhlen und die Registerkarte "Details" wahlen.

HINWEIS

Fur jeden Befehl wird unten im jeweiligen Detailbildschirm eine
einzelne Greifer-Statuszeile angezeigt. Diese Zeile zeigt den
aktuellen Status des Greifers an und enthadlt die wichtigsten
Greifersteuerungen fir den jeweiligen Befehl. VORSICHT! Bewegte
Bauteile! Nicht in bewegte Bauteile eingreifen oder an
bewegten Bauteilen hantieren.

Status: Blocked GRIP RELEASE

Detaillierte Greiferbefehle sind im Kapitel "Softwarebaustein
konfigurieren und testen" aufgezeigt, » 5 [[) 15].
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6.1 Acknowledge
Dieser Befehl quittiert alle am Greifer anliegenden Fehler.

HINWEIS

Der Greifer befindet sich direkt nach der Inbetriebnahme im
Fehlerzustand. Acknowledge-Befehl ausflihren, um alle weiteren
Greiferbefehle ausfiihren zu konnen.

Parameter keine

6.2 Reference

Dieser Befehl fahrt den Greifer in seine Grundposition und setzt
diese Position auf Null. Durch diesen Befehl ist die
Positionsriickmeldung des Greifers aktiv und Befehle, die eine
Zielposition verwenden, funktionieren.

Parameter e (optional) Wait for command to complete:
Mit diesem Paramter wartet das Programm nach dem Befehl,
bis der Vorgang abgeschlossen ist, bevor es zum ndchsten
Befehl libergeht.

6.3 Grip
Dieser Befehl wird verwendet, um ein Teil zu greifen.
Parameter e Grip direction: Dieser Parameter legt die Richtung des

Greifvorgangs fest. Beim AulRengreifen werden die
Greiferfinger vom Zustand "Greifer geoffnet" in den Zustand
"Greifer geschlossen" bewegt und das Werkstiick wird von
aulden gegriffen. Beim Innengreifen werden die Greiferfinger
vom geschlossenen Zustand in den geoffneten Zustand
bewegt und das Werkstiick wird von innen gegriffen.

e Grip force: Dieser Parameter definiert wie viel Prozent der
maximalen Greifkraft aufgebracht werden soll: 100%, 75%,
50% oder 25%.

e (optional) Wait for command to complete:

Mit diesem Paramter wartet das Programm nach dem Befehl,
bis der Vorgang abgeschlossen ist, bevor es zum ndchsten
Befehl libergeht.
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Parameter

Parameter

Parameter

6.4 Release

Mit diesem Befehl wird das gegriffene Werkstiick losgelassen.
Dabei bewegen sich die Greiferfinger in die entgegengesetzte
Richtung, die im Paramter "Grip direction" festgelegt wurde, bis
die Endposition erreicht ist.

6.5

6.6

Grip direction: Dieser Parameter legt die Richtung des
Greifvorgangs fest. Beim AuBengreifen werden die
Greiferfinger vom Zustand "Greifer gedffnet" in den Zustand
"Greifer geschlossen" bewegt und das Werkstiick wird von
aullen gegriffen. Beim Innengreifen werden die Greiferfinger
vom geschlossenen Zustand in den geoffneten Zustand
bewegt und das Werkstiick wird von innen gegriffen.

(optional) Wait for command to complete:

Mit diesem Paramter wartet das Programm nach dem Befehl,
bis der Vorgang abgeschlossen ist, bevor es zum ndchsten
Befehl libergeht.

Move Absolute

Mit diesem Befehl werden die Greiferfinger in eine definierte
Position bewegt.

Target position: Die Greiferfinger bewegen sich in die
Position, die durch diesen Parameter definiert wird. In der
Nullposition sind die Greiferfinger vollstandig geoffnet. Je
weiter die Finger geschlossen werden, desto mehr erhdohen
sich die Positionswerte.

(optional) Wait for command to complete:

Mit diesem Paramter wartet das Programm nach dem Befehl,
bis der Vorgang abgeschlossen ist, bevor es zum ndchsten
Befehl libergeht.

Move Relative

Mit diesem Befehl werden die Greiferfinger um eine definierte
Strecke von ihrer aktuellen Position aus bewegt.

Step size: Die Greiferfinger bewegen sich um die durch diesen
Parameter definierte Strecke. Positive SchrittgroRen schlieRen
die Greiferfinger, negative SchrittgroRen offnen die
Greiferfinger.

(optional) Wait for command to complete:

Mit diesem Paramter wartet das Programm nach dem Befehl,
bis der Vorgang abgeschlossen ist, bevor es zum ndchsten
Befehl libergeht.
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Parameter

Parameter

20

6.7 Stop

Dieser Befehl wird verwendet, um alle laufenden
Bewegungsvorgdange am Greifer zu stoppen.

Stop / Fast stop: Mit diesem Parameter kann ein
Stoppvorgang oder ein Schnellstopp-Vorgang ausgelost
werden. Ein normaler Stoppvorgang bringt den Greifer bei
gleichbleibender Greifkraft kontrolliert zum Stillstand. Im
Gegensatz dazu wird bei einem Schnellstopp die elektrische
Versorgung sofort unterbrochen und der Greifer unkontrolliert
gestoppt. Ein Schnellstopp erzeugt einen Fehlerzustand, der
mit dem Acknowledge-Befehl geloscht werden muss.

6.8 Light Band

Dieser Befehl wird verwendet, um das Lichtband ein- oder
auszuschalten und die Farbe des Lichtbands einzustellen.

State / Color: Dieser Parameter gibt den neuen Zustand des
Lichtbands an. Folgende Optionen stehen zur Auswahl:

- Aus
- Grin
- Gelb
- Rot
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6.9 Query EGH

Dieser Befehl wird verwendet, um Informationen liber den
aktuellen Zustand des Greifers abzurufen und in einem
Verzeichnis zu speichern. Diese Informationen konnen dann in
bedingten Anweisungen und anderer Steuerlogik in einem
Programm verwendet werden.

Parameter e Register number: Dieser Parameter legt fest, welche
Verzeichnisnummer der Wert erhalt.

e Value: Dieser Parameter legt fest, welcher Wert abgerufen
wird. Folgende Werte konnen abgerufen werden:

Status

0: Fehler

1: AuRerhalb der Spezifikation
2: Wartung erforderlich

3: Bereit fiir den Betrieb

Referenced

0: Nicht referenziert

1. Referenziert

Success

0: Vorheriger Befehl wurde nicht erfolgreich ausgeflihrt
1: Vorheriger Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt

End Stop

0: End-Stop nicht erreicht

1: End-Stop erreicht

Blocked

0: Nicht blockiert

1: Blockiert

Position

Die aktuelle Position der Greiferfinger in Millimeter.
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7 Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht

einstellen

HINWEIS

Weitere Informationen zum Tool Center Point (TCP) und zur
Konfiguration der Nutzlast enthdlt die Betriebsanleitung des
FANUC CRX-Roboters, » 1.4 [V 5].

Fur den korrekten Einsatz des EGH am FANUC CRX-Roboter wird

empfohlen, den Tool Center Point (TCP) und das Greifergewicht in
den Robotereinstellungen zu hinterlegen. Das folgende Verfahren
zeigt nur eine von mehreren Moglichkeiten fiir die Konfiguration.

1. Schaltflache "Meni" oben links auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

DEFAULT

1000 2 A Y

Paak: o0 o0z o0z 0z

Curr: Go[ 0] o[ 0] o[ ©] o[ 0]
Go[ 0] co[ 0] o[ 0]
Warning:  50%

J4 J5 J6
Curr: 0% 0% 0%
Comp: ox oz 0z

[ F ] o [orm [rocen [owen [ e | > ]

=]

2. Schaltflache "Full menu" wahlen, um das Menii vollstandig
aufzuklappen.

r: Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0] co[ 0]
8 Go[ 0] o[ 0] co[ 0]

Warning:  50%
T a5 36

curr: 0% 0% 0%

Comp: o0z 0% 0%

4 Py

=]

03.00 | Flexibler Greifer EGH fiir Cobot | Softwarehandbuch | de | 1482376



3. Im Ment "SETUP" > "Frames" wahlen.

ZDT Glient

General

pt 01 cor 01 col
pr 0] co[ 0] cof

= Es offnet sich die SETUP Frames-Seite.

L. Wert flr "Z" auf 124.8 mm addiert mit der Lange der
montieren Greiferfinger setzen.

5. Wert fiir "W" auf -180 Grad setzen.
6. Werte fur "X", "Y", "P" und "R" auf 0 setzen.

wos B9 B N,
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7. Schaltflache "Meni" oben links auf dem Bildschirm des
Tablet Teach Pendant wahlen.

8. Im Meni "Setup" > "UTool Payload Setup" wadhlen.

= Es offnet sich der Prozess fiir die Konfiguration der
Nutzlast.

9. Einzelne Schritte des Einrichtungsprozess befolgen.
= Wert "Payload Mass" auf 0.95 kg setzen.

10. Konfigurationsprozess abschliel3en.

= Die Nutzlast fuir den Greifer ohne gegriffenes Werkstiick
wurde konfiguriert.

1. Nutzlast fur jedes zu handlende Werkstiick konfigurieren.
Dabei fur den Wert "Payload Mass" die Masse des Greifers
(0.95 kg) mit der Werkstiickmasse addieren und im
Konfigurationsprozess eintragen.

Befehle fiir das Wechseln zwischen den konfigurierten Nutzlasten
enthdlt die die Betriebsanleitung des FANUC CRX-Roboters, » 1.4 [ 5]
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8 Beispiel fiir ein Roboterprogramm

B0y

DOECAEDEEGG

Acknowledge Greifer im Fehlerzustand. Dieser Befehl setzt den

Direkt nach der Inbetriebnahme befindet sich der
2
Fehlerzustand zurick.

Reference m Nullpunkt der Greiferfinger anfahren.

e Parameter: Wait for command to complete [YES]

Linear Move h Faohbr(é';er an die Startposition des Programms

Light Band Farbe des Lichtbands auf Gelb setzen.

e Parameter: Color [Yellow]

Move Absolute Greiferfinger in eine definierte Position bewegen.

e Parameter:
Target Position [15.0 mm]
Wait for command to complete [YES]
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Linear Move

% Roboter zum Werkstlick bewegen.

Grip

B Werkstlick greifen.

Parameter:
Direction [OUTER DIAMETER]
Grip force [100%]

Wait for command to complete [YES]

Query Gripper

m Quittieren, ob der vorherige Befehl "Grip"

erfolgreich ausgefiihrt wurde und Erfolg in R[1]
hinterlegen.

Parameter: R[1] = SUCCESS

Query Gripper

m beiden End Stops befindet. Das wiirde bedeuten,

Parameter: R[2] = END STOP

IF statement

T-}» Verlauf des Programms zu bestimmen.

Das IF statement verwendet die Ergebnisse der
beiden "Query"-Befehle, um den weiteren

26

Parameter: R[1] =1 AND R[2] = 0

Wenn der Greifbefehl erfolgreich war und der Greifer sich
nicht an einem der beiden End Stops befindet (R[1] =1 AND
R[2] = 0), werden die nadchsten drei Befehle "Light Band =
green", "Linear Move" und "Release" ausgefiihrt. Ansonsten
springt das Programm zum letzten Befehl "Light Band = red".
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Light Band Farbe des Lichtbands auf griin setzen.

e Parameter: Color [Green]

. Greifer an die Stelle bewegen, an der er das
Linear Move

Werkstlick ablegen soll.
I

Release Werkstiick loslassen.
[

e Parameter:
Direction [OUTER DIAMETER]
Wait for command to complete [YES]

ELSE
Light Band

Farbe des Lichtbands auf Rot
setzen.

e Parameter: Color [Red]
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