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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als
fihrendem Technologieausrister fir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ilhnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Losungen
jederzeit zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir |6sen lhre
Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
lhr 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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Allgemein

1 Allgemein

1.1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthalt Informationen zum SCHUNK
Softwarebaustein "URCap" und dessen Verwendung in der
Roboter-Steuerungsoberflache UR Polyscope.

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

e MTB Applikations-Kit SG-JGP-P
e MTB Applikations-Kit DG-JGP-P
e MTB Applikations-Kit KS-PGS3

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsatzlichen
Verstandnis und konnen von der tatsachlichen Ausfihrung
abweichen.

Die Anleitung beschreibt die Softwareumgebung an einem UR-
Roboter der e-Series. Eine Kompatibilitat zur CB-Serie ist nicht
vorgesehen.

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

1.2 Symboldefinition
In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:
= Voraussetzung einer Handlung

1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2

v Zwischenergebnis
v Endergebnis

» 1.2 [[3 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!

Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod fiihren.

A VORSICHT

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fihren.

ACHTUNG

Sachschaden!

Informationen zur Vermeidung von Sachschaden.

1.4 Mitgeltende Unterlagen
e Montage- und Betriebsanleitung des Produkts:
— MTB Applikations-Kit SG-JGP-P **
— MTB Applikations-Kit DG-JGP-P **
— MTB Applikations-Kit KS-PGS3 **
e Montage- und Betriebsanleitung des Sensors MMS 22-P|2 *
e Betriebsanleitung des UR-Roboters e-Series

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

Die mit Stern (**) gekennzeichneten Unterlagen konnen unter
schunk.com/mtb-downloads heruntergeladen werden.

SCHUNKE 01.00 | MTB Applikations-Kit fiir Universal Robots | Softwarehandbuch | de | 5
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Funktionsbeschreibung "URCap"

2

Funktionsbeschreibung "URCap"

Der Softwarebaustein "URCap" erleichtert den Betrieb und die
Applikationserstellung fir SCHUNK Produkte auf einem
kollaborativen Roboter von Universal Robots.

Alle notwendigen Steuerelemente werden Uber den
Softwarebaustein installiert. Nach Abschluss der Installation
werden die Programmierelemente innerhalb der grafischen
Benutzeroberflache (GUI) Polyscope bereitgestellt. Die GUI
unterstitzt die gesamte Konfiguration der SCHUNK Produkte
sowie die notwendigen Steuerungs- und Programmieroptionen.

Folgende Funktionen sind im Softwarebaustein verfligbar und
konnen in einem Roboterprogramm verwendet werden:

e MTB Enable: Aktiviert den Greifer oder den Kraftspannblock
ACHTUNG! Eine Aktivierung fiihrt zu einer gefahrlichen
Bewegung des Produkts!

e MTB Gripper: Offnet oder schlieRt den Greifer

e MTB Vise: Offnet oder schliel3t den Kraftspannblock

e MTB Blow Off Valve: Aktiviert die Abblasdise

Weiterfuhrende Informationen zu den Funktionen » 6 [[3 18].

Der Softwarebaustein "URCap" wurde unter der Polyscope-Version
5.11 von Universal Robots getestet. SCHUNK empfiehlt die
Installation der aktuellen Polyscope-Version auf dem verwendeten
Roboter.

Um Kompatibilitatsprobleme zu vermeiden, vor der Nutzung von
"URCap" die Betriebssoftware des UR-Contollers Gberprifen und
diese ggf. auf einen aktuellen Stand bringen.

1495016
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Produkt an Robotersteuerung anschlieRen

3 Produkt an Robotersteuerung anschlieBen

Vor Anschluss oder Inbetriebnahme des Produkts die
Betriebsanleitung des Roboters lesen und die Hinweise in dieser
Anleitung beachten!

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Ist die Energieversorgung eingeschaltet oder noch Restenergie im

System vorhanden, kdnnen sich Bauteile unerwartet bewegen

und schwere Verletzungen verursachen.

e Vor Beginn samtlicher Arbeiten am Produkt:
Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

¢ Sicherstellen, dass im System keine Restenergie mehr
vorhanden ist.

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch Stromschlag bei Beriihrung
spannungsfiihrender Teile!
¢ Betriebsanleitung des Roboters beachten.
e Vor Beginn samtlicher Arbeiten am Produkt:
Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

HINWEIS

Sicherheitsrelevante Signale (z. B. Not-Aus) miissen extern

verdrahtet werden, z. B. Gber Sicherheitsrelais, um somit das

Produkt komplett von der Stromzufuhr zu trennen.

e Risikobewertung fiir die gesamte Roboterapplikation auf
Grundlage gesetzlicher Vorschriften durchfiihren, um alle
sicherheitsrelevanten Aspekte der Anwendung zu bewerten.

m  Esliegt keine Energie- und Druckluftversorgung an.

®m  Produkt ist am Roboter montiert. Druckluftschlauch und Kabel
sind am Produkt angeschlossen, siehe Montage- und
Betriebsanleitung des Produkts.

1. Litzen des M12-Kabels an die Klemmen der Steuereinheit
anschlieRen. Anschlussbelegung siehe folgende Tabelle.

2. Logik- und Leistungsspannung anschlieBen.
v LED "Power" leuchtet griin.

01.00 | MTB Applikations-Kit fir Universal Robots | Softwarehandbuch | de | 7
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Produkt an Robotersteuerung anschlielen

Anschlussbelegung MTB an UR e-series

1 |Braun [+24VDC Power oder 24V
Digital Inputs
2 |Blau GND Power oder oV
Digital Outputs

3 |Weill |[Sensor Greifer A, Digital Inputs |DIO
Position 1

4 |Grin Sensor Greifer A, Digital Inputs |DI1
Position 2

5 |Rosa Sensor Greifer B, Digital Inputs |DI2
Position 1

6 |Gelb Sensor Greifer B, Digital Inputs |DI3
Position 2

7 |Schwarz [Teach-Funktion, Digital Outputs |[DO3
Sensor Greifer A

8 |Grau Teach-Funktion, Digital Outputs |[DO5
Sensor Greifer B

9 |[Rot Schalten Greifer A Digital Outputs |[DO1
oder
Schalten
Kraftspannblock

10 |Violett |Schalten Greifer B Digital Outputs |DO4

11 |Grau/ |Freigabesignal Digital Outputs |[DO0O

Rosa
12 |Rot/ Schalten Abblasdiise |Digital Outputs |[DO2
Blau

* Empfehlung - Digitale Ein- und Ausgidnge verwenden

HINWEIS

Beim Verdrahten mit der Steuereinheit kann der Benutzer
grundsatzlich die Belegung der digitalen Anschliisse frei wahlen.
SCHUNK empfiehlt die digitalen Ein- und Ausgange — wie im
Folgenden gekennzeichnet — zu verwenden.

Safel [Remote | [ Power | [Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Outputs
24v |H| [12v (A M| [24v W |24v || |ov |H||ov |H||24v |H|[24v |H| |ov || ov |
%EIUI GND|I No[m| [cio [m][ci4 |m] [coo[m||cos|m||[pio [m][Di4 [m] [poo [m||pos[m
24v M| [oN [M| [2av [M] [24v [m|[2av [m] [ov [m][ov |m||[2ev M| [24v [m] [ov [m]|[ov [m
EEHIOFFII ov |m| [cn [m|[cis [m] [cot|m||cos[m||[on [m]|os [m| [oo1|m|[pos|m
eavm 24v W |[24v W] [ ov [W|[ov |m||[2v [m][24v [m] [ov [m][ov [m
&[so[m ci2 |m||cis [m] [coz[m||cos[m||[oi2 [m][o6 [m] [po2m||pos [m
§ v m 24v W) [24v [m] [ov [m][ ov [m||[24v |m][24v [m]| [ov [m]|[ov [m
%sn (] ci3 |m|[ci7 |m] [cos[m||co7[m||[ i3 |m][or7 [m] [po3[m|po7[m

Empfohlene Verwendung der digitalen Ein- und Ausgénge

1495016
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Produkt an Robotersteuerung anschlieRen

Falls andere digitale Ausgange gewahlt wurden, so kdnnen diese
Ports ebenfalls in den Einstellungen im Men "Installation"
eingestellt werden, » 5 [[J 13].

SCHUNK"" 01.00 | MTB Applikations-Kit fiir Universal Robots | Softwarehandbuch | de | 9
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Softwarebaustein installieren

4 Softwarebaustein installieren

ACHTUNG

USB Stick vorbereiten

Softwarebaustein
installieren

Beschadigungen am Produkt méglich!

Das Produkt oder der Roboter kénnen beschadigt werden, wenn
im laufenden Betrieb elektrische Leitungen verbunden oder
getrennt werden.

e Elektrische Anschllisse nur im ausgeschalteten Zustand
verbinden oder trennen.

HINWEIS

SCHUNK empfiehlt zur Installation der Software den beiliegenden
USB-Stick zu verwenden.

Folgende Anforderungen muss der USB-Stick erfillen:
e Formatiert im FAT32-Format
e Bezeichnung des Wechseldatentragers: "SCHUNK_MTB"

v 4 e » ThisPC »

SCHUNE_MTE (D:)

MName

[] SCHUNK-MTB-1.0.0.urcap

Date modified

1171572021 3:31 PM

Type

URCAP File

we SCHUMK_MTE (D:) Properties

General  Tools

Hardware Sharing ReadyBoost Customize

[] 2 Search SCHUNK_MTB (D:)

SCHUNK_MTB

-

Type:
File system:  FAT32

USE Driw

e

[ Used space:
Free space:

28,770,304 bytes
15,339,683,840 bytes

27.4MB
142 GB

Capacdty:

15,368,454, 144 bytes

Drive D:

14.3GB

Bezeichnung USB-Stick

HINWEIS

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

1. Aktuellste URCap-Version unter schunk.com/mtb-downloads
herunterladen und auf den USB-Stick kopieren.

10
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Softwarebaustein installieren

2. USB-Stick an die Robotersteuerung anschlieBen. Die USB-
Schnittstelle befindet sich an der Riickseite.

ke

3. Robotersteuerung einschalten.
v Die Robotersteuerung wird gestartet.

Program

+ QM

Variables

<unnamed>

ettings
_ S —

Status

Stopped

Robot Age

Days Hours Minutes Seconds

9 11 49 39

O Show Waypoirts

simuation ()

scHUNKE)
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Softwarebaustein installieren

4. Schaltflache "System" im linken Menu auswahlen.

v Ein Unterment 6ffnet sich.
Schaltflache "URCaps" auswahlen.
Schaltflache "+" auswahlen.
URCaps-Softwarebaustein auswahlen.
Schaltfliche "Offnen" auswahlen.

0 NoOWw

v Der Softwarebaustein wird hinzugefligt und im

Explorerfenster angezeigt.

9. Schaltflache "Neustart" auswahlen, um die Installation

abzuschlielRen.
v Ein Neustart wird ausgefihrt.

v
RE2+QQH
Active URCaps Inactive URCaps
@ SCHUNK Pneumatic Machine Tending Bundle Remate TCP & Toolpath
> Passwor d
System
Backup
Robot
Registration
URCap Information
Remot
Control
Constraine d
Freedrive
Network
Update
> Security
] -

4.1 Softwarebaustein deinstallieren
1. Robotersteuerung einschalten.
v Die Robotersteuerung wird gestartet.

2. Menu oben rechts durch Auswahlen 6ffnen und

"Einstellungen" auswahlen.

3. Schaltflache "System" im linken Menu auswahlen.

v Ein Untermen 6ffnet sich.
Schaltflache "URCaps" auswahlen.
URCaps-Softwarebaustein auswahlen.
Schaltflache "-" auswahlen.

No vk

abzuschlielRen.
v Ein Neustart wird ausgefihrt.

Schaltflache "Neustart" auswahlen, um die Deinstallation

12
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

5 Softwarebaustein konfigurieren und testen

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Bauteile kdnnen sich unerwartet bewegen und schwere

Verletzungen verursachen.

e Beider Inbetriebnahme alle auf der Software-Oberflache
eingeblendeten Warnhinweise beachten.

¢ Sicherheitsabstand einhalten und geeignete Schutzausriistung
tragen.

m  Roboter ist eingeschaltet.

1. Druckluftversorgung einschalten. WARNUNG! Aktivierte
digitale Ein- und Ausgange konnen zur sofortigen Bewegung
der Greiferfinger oder Spannbacken fiihren.

2. Schaltflache "Installation" in der Kopfzeile auswahlen.
Schaltflache "URCaps" auswahlen.
4. Schaltflache "MTB Plugin Configuration" auswahlen.

w

v Im Explorerfenster sind die konfigurierbaren Parameter und
Produktbilder zu sehen.

K MTB Configuration

Ch fi i Dual Gr Vi v
oose configuration [Dual Gripper + Vise

\/ URCaps

lease select the I/O for the falowing signals:

Enable Gripper  |digital_out[0] v
v

Gripper A [digtal_out{1] ¥
Blow Off Valve |digital out[2] Enable
TeachMode |digital_out[3] ¥ ’

Postion2 |digital in[1] W Teach Position 2

Enable C’

Open Close Blow Off

Folgende Einstellungen konnen im Menlpunkt "MTB Plugin
Configuration" vorgenommen werden:

e Auswahl der konfigurierbaren Produkte (Einfachgreifer,
Doppelgreifer, Kraftspannblock)

e Auswahl der digitalen Ein- und Ausgange
e Aktivieren/Deaktivieren der Produkte
e Manuelle Steuerung oder Funktionstest der Produkte

01.00 | MTB Applikations-Kit fir Universal Robots | Softwarehandbuch | de | 13
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

Greifer und Kraftspannblock konfigurieren und testen

1. Gewinschte Produktkonfiguration im Dropdown-Men(i
auswahlen.

v Abhangig von der getroffenen Auswahl andert sich der
Inhalt im Explorerfenster. Es erscheinen verschiedene
Register, z. B. Greifer A, Greifer B oder Kraftspannblock.

2. Digitale Ein- und Ausgange in den Dropdown-Meniis
auswahlen. Hinweis: Die Bezeichnungen der digitalen Ein- und
Ausgange beziehen sich auf die Nummerierungen der Ports im
Roboter-Steuergerat, » 3 [ 8].

3. VORSICHT! Verletzungsgefahr durch bewegte Bauteile!
Schaltflache "Enable" fiir das ausgewahlte Produkt aktivieren.
"Open", "Close" oder "Blow Off" auswahlen, um die
Einstellungen zu testen.

4. Weitere Produkte, z. B. den zweiten Greifer oder
Kraftspannblock analog konfigurieren. Dazu in das
entsprechende Register wechseln.

IR 2 2| ¢ 2 B
SCHUNK MTB Configuration

> safety

Choose configuration [Dual Gripper + Vise ¥
[Dcal Gripper + Vise
> Fieldbus
GrpperB  Vise i Cr
v URCaps F—
Please select the I/O for the following signals: se P
SCHUNK "n
L e Enae Grpper [doraouto] ¥ Q4
Gripper A [digra_ow(l] v
Blow Off Valve [dgial_out(2] v | _Enable ( .
Sensor A @

Teacn Mode lgta_out3) ¥ ’

Poston1 ldgta_ir(0] ¥ ach Position 1
Position 2 |digital_in[1] - Teach Position 2

Test

Enable ()

Konfiguration Greifer A - bei Auswahl Doppelgreifer und Kraftspannblock

14 01.00 | MTB Applikations-Kit fiir Universal Robots | Softwarehandbuch | de | SCHUNKg
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

Konfiguration dndern - Neustart erforderlich
Nachdem Konfigurationen geandert wurden, ist moglicherweise
ein Neustart der Robotersteuerung erforderlich.
1. Installationsdatei speichern.
v Geanderte Einstellungen kdnnen nach dem Neustart
geladen werden.
2. Neustart ausfuhren.

3. Prifen, ob bereits erstellte Roboterprogramme an die neue
Konfiguration anpasst werden miissen.

(R 2]

A
SCHUNK MTB Configuration
> safety

Choose configuration |Dual Gripper v
> Features . PP

Please select the I/O for the following signals: Restart Required

\/ URCaps

SCHUNK

MTB Config...
= Enable Gripper config_oufo] ¥
Gripper A config_ou{1]
Blow Off Velve config_out{2] W

Sensor A @ Enable .
TeachMode config_outf3] ¥

Position 1 config_in(0] W Teach Position 1
Position 2 config_in(1] - Teach Position 2

Test

Open Close Blow Off

O Normal Speeq Co— 100% Simlation .

> Basic Q _ Graphics Variables
> Advanced 1 v Robot Program Vise
> Templates 2 == Close Vise

Restart required for program node changes to take effect.
Blow oft Opens o coses v m
Enable
Gripper
i O Open
ise
@ close

-

»

f\  Cauton! Tnis button may I:E“cme
cause immediate motion.

*9SxXxBRTZ

Neustart erforderlich bei Programmdnderungen

scHUNKE)
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

Sensor teachen

Der Sensor kann zwei Positionen des Greifers erkennen.

m Digitale Kanale sind konfiguriert.
1. Schaltflache "Teach Position 1" driicken.

£ 4 QH

an "
SCHUNK MTB Configuration
> safety
Choose configuration (Dal Gripper + Vise W
Pt Ve 7]

“/ URCaps
Please select the I/O for the following signals:

SCHUNK

CUE) b Enable Gripper  |digital_outfo] W | (M
Gripoer A [digital out{1] % | []
Blow Off Valve [digital_outi2] | []

Sensor A @

Teach Mode |digital_out[3] W%

Position 1 ‘d\g\taur\[o] - ‘ i| Teach Position 1| |
1

Position 2 ‘d\g\[aur\[l] - ‘ | Teach Position2 |

Test

[ open | [ close [[ Bloworr |

Enable ()

2. VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger verfahren mit
max. Geschwindigkeit und Kraft. Schaltflachen "Open" und

"Close" wahlen.

v Greiferfinger verfahren in die entsprechende Endlage.
Hinweis: Soll eine andere Position eingelernt werden, muss

ein Werkstlick entsprechender Dimension gegriffen werden.

Dabei nicht versuchen, die Greiferfinger handisch zu

bewegen, Verletzungsgefahr.

16
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

Schaltflache "Begin Teaching" driicken, um den Einlernvorgang
zu starten.

<unnamed>
default*

R ="

SCHUNK MTE Configuration

> safety
Choose configuration D.al Grpper + Vise ¥
ZEEDER

SCHUNK

V) Pl Enable Gripper digital_out

|
Gripper A digital_out] Move the gripper into the
{

Please select the I/O for the following si &

Teaching Position One

desired position and click the ‘

Begin Teaching button to start
Blow Off Valve I@ the teaching process. Enable

Sensor A Gripper Control
Teach Mo gt /
= Begin Teaching Cancel

Postion 2 [aigtal_nl1,

| enatie (D)

T

[ open | [ close |[ Blow off

O Power off Speed (—) 100% Simulation .

v Die im Sensor eingebauten LEDs signalisieren den Teach-
Status. Fir Details siehe Montage-und Betriebsanleitung des
Sensors.

Schaltflache "OK" wahlen.

v Statusanzeige leuchtet neben der Schaltflache "Teach
Position 1".

Sensor analog auf zweite Position teachen.

Anhdingig von der getroffenen Auswahl: Handlungsschritte fir
Greifer B wiederholen.

SCHUNK MTE Configuration

> safety

Choose configuration |Dual Gripper + Vise W
5 fectren E o

> [FEED Gripper A Vise

SCHUNK

LAUE) Eeidlzk oo Gripper B [digital_outl4] % | [J

Sensor B @ 4
Teach Mode digtal_out(5] W Enable

Position 1 ‘d\g\taUr\[Z] - ‘ | Teach Position 1 |

Please select the I/O for the following signals:

o

Position 2 ‘digitaUn[Q] v‘ || Teach Position 2 || ’

Test

enasie (P
‘ Open || Close || Blow Off |

O voveror

Sensor teachen, Greifer B - bei Auswahl Doppelgreifer und Kraftspannblock

v
v

Die Positionen wurden eingelernt.

Innerhalb des Programms kénnen die so eingelernten
Positionen Uber die digitalen Eingange tGberwacht
werden, » 7 [[D 23].

scHUNKE)
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Roboterprogramm erstellen

6

Roboterprogramm erstellen

Nach der Installation des Softwarebausteins "SCHUNK Machine
Tending Bundle " kénnen folgende Funktionen in ein
Roboterprogramm eingefiigt werden:

Funktion

Beschreibung

Kommando Aktion

MTB Enable
(O 19]

Greifer oder
Kraftspannbloc
k aktivieren

Enable Schaltet die Luftzufuhr fiir das gewahlte

Produkt ein.

Disable Schaltet die Luftzufuhr fiir das gewahlte

Produkt aus.

MTB Gripper
(D 20]

Greifer offnet
oder schliefRt

Open Greiferfinger 6ffnen.

Close Greiferfinger schlieRen.

MTB Vise
(O 21]

Kraftspannbloc
k 6ffnet oder
schlieldt

Open Spannbacken 6ffnen.

Close Spannbacken 6ffnen.

MTB Blow Off
Valve [ 22]

Abblasdise
ein- oder
ausschalten

On Durch die Abblasdiise stromt Druckluft.

Off Stoppt die Luftzufuhr zur Abblasdise.

Abblasdise schaltet ein und schaltet
automatisch nach der angegebenen Zeit
in Sekunden ab.

On for a
duration

Funktion dem Roboterprogramm hinzufiigen
1. Schaltflache "Programm" in der Kopfzeile auswahlen.

v Im Explorerfenster sind das Roboterprogramm und eine
Kurzbeschreibung zur Erstellung des Programms zu sehen.

2. Im Roboterprogramm die Stelle auswahlen, an der die
Funktion eingefligt werden soll.

3. Schaltflache "URCaps" wahlen.
v Alle verfiigbaren Funktionen werden im Menl angezeigt.

4. Weiterfuhrende Informationen zu den einzelnen Funktionen

siehe folgende Abschnitte.

1 v Robot Program
> Templates 2 = Disable Gripper
s

Blow Off
Valve

Enable
Enables or disables device

Enable

Gripper

O Enable
q " @ Disable

A\ Cedtion! Tris button may
cau d

se immediate motion,
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Roboterprogramm erstellen

6.1 MTB Enable

Im Roboterprogramm ist die Stelle markiert, an der die
Funktion eingefligt werden soll.

Schaltflache "URCaps" > "Enable" wahlen.
v Register "Command" wird im Explorerfenster angezeigt.

Gewdlnschtes Produkt (Greifer oder Kraftspannblock)
auswabhlen.
Gewlinschtes Kommando auswahlen.

VORSICHT! Verletzungsgefahr! Bewegte Bauteile. Schaltflache

"Execute" wahlen, um die Funktion zu testen.

v Die gewahlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

<unnamed>* D E E
+
e, Open..  save

default

> 8 Q _ Graphics Variables
> Advanced 1 v Robot Program
> Templates 2 || Enable Vise Enable
W URCaps
Enables or disables device.
Blow Off
Valve
| =o ] ——
Gripper Qsriep ®
Vise
@ Enable
4 " | O oisable ’

]
A Caution! This button may
cause immediate motion.

Simulation .
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Roboterprogramm erstellen

6.2 MTB Gripper

Im Roboterprogramm ist die Stelle markiert, an der die

Funktion eingefligt werden soll.

Schaltflache "URCaps" > "Gripper" wahlen.

v Register "Command" wird im Explorerfenster angezeigt.

Falls ein Doppelgreifer konfiguriert wurde: Gewiinschten

Greifer auswahlen.

Gewdlnschtes Kommando auswahlen.

VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger bewegen sich.

Schaltflache "Execute" wahlen, um die Funktion zu testen.

v Die gewahlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

RE24QH

Run

¢ e open..  save
Q - Graphics Variables
1 v Robot Program Gripper

W URCaps
Opens or closes gripper
Blow Off P e
Valve
—
Cripper A Cripper B
Ocrers Ocree
Vise
QO open
4 " @ ciose

— A ST
TR RN N0 §=

Simulation .

Funktion "Gripper" - bei Auswahl Doppelgreifer
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Roboterprogramm erstellen

6.3 MTB Vise

Im Roboterprogramm ist die Stelle markiert, an der die
Funktion eingefligt werden soll.

1. Schaltflache "URCaps" > "Vise" wahlen.

v Register "Command" wird im Explorerfenster angezeigt.

2. Gewilinschtes Kommando auswahlen.

Schaltflache "Execute" wahlen, um die Funktion zu testen.

v Die gewahlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

VORSICHT! Verletzungsgefahr! Spannbacken bewegen sich.

Ri 10 Log _ _
Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program Vise
> Templates 2 = Close Vise

\/ URCaps

Opens or closes vise
Blow Off P
Valve

Enable

Gripper O Open

Qo

A Caution! This button may
cause immediate motion
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Roboterprogramm erstellen

6.4 MTB Blow Off Valve

®=  |m Roboterprogramm ist die Stelle markiert, an der die
Funktion eingefligt werden soll.
1. Schaltflache "URCaps" > "Blow Off Valve" wahlen.
v Register "Command" wird im Explorerfenster angezeigt.
2. Gewilnschtes Kommando auswahlen.

v On: Durch die Abblasdise stromt Druckluft.

v Off: Stoppt die Luftzufuhr.

v Onfor aduration __ sec: Durch die Abblasdise stromt fir
eine bestimmte Zeitspanne Druckluft, danach stoppt die
Luftzufuhr.

3. VORSICHT! Erhohter Larmpegel! Druckluft tritt aus.

Schaltflache "Execute" wahlen, um die Funktion zu testen.

v Die gewahlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

o SR ) Blow Off Va've

Controls the flow of air through blow off nozzle.

| scmrel
Gripper @o,\
Vise Qorr
1 | O on for duration: 3 secon ds
A S,
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Uberwachung des Positionsstatus innerhalb eines Programms

Uberwachung des Positionsstatus innerhalb eines
Programms

URCap stellt Funktionen zur Verfligung, mit denen eine
Sensorabfrage in Bezug auf die eingelernten Positionen
durchgefiihrt werden kann. Dies wird im Folgenden am Beispiel
einer if-Abfrage dargestellt.

1.
2.

Schaltflache "Programm" in der Kopfzeile auswahlen.
Schaltflache "Advanced" > "If" > Box "f(x)" auswahlen.

v Ein Untermenu 6ffnet sich.

Dropdown-Meni <Function> unten links auswahlen.
Gewlinschte Funktion auswahlen, die dem If-Befehl
zugewiesen werden soll und Werte "False" oder "True"
zuweisen.

Weitere Informationen zu den Funktionen siehe folgende
Tabelle.

Schalflache "Submit" wahlen.

v Der Befehl wird im Roboterprogramm angezeigt.

<unnamed>* D ﬁ E
defauit* = .
Mew.  Open. Save

00
00

o Log
N

Advanced
1+ Robot Program it

Loop 2 ¢ bIf.
= oo, Depending on the state of the given sensor iNput or program variable, the following
—Function> ~ lines will be executed
Ipose_add(<posel>, <pose2>) It ‘

Ipose_sub(<pose_to>,<pose_from>] O Creck expression continuously

bose_trans(<pose froms,<pose_tos)

pose_inv(<pose>) M

=

interpolate_pose(<pose_froms, <pose_to>, <alpha>)
pose_dist(<pose_from>,<pose_to>)
|get_actual_tcp_pose()

False (LO)

get

- actual joint_positions()

get_inverse_Kin(<pose>)

lget_target_tcp_pose() or

iget_target_tcp_speed()

lget_target_joint_positions()

< >

lget_target_joint_speeds()

force()

iget_tcp_force()

integer to_binary list(<integer=)

EE |
-]
-]

<Function> v ‘ |

]
BE
[]

]

!
EIDI
BEEN -

-]
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Uberwachung des Positionsstatus innerhalb eines Programms

get_gripper_one_pos_one() |True/ [True wird zurlickgegeben,
False wenn die eingelernte
Position 1 fir Greifer A
erkannt wird. Andernfalls

wird False
zurtickgegeben.
get_gripper_one_pos_two( ) |True/ [True wird zurlickgegeben,
False wenn die eingelernte

Position 2 fur Greifer A
erkannt wird. Andernfalls

wird False
zurlickgegeben.
get_gripper_two_pos_one() (True/ |True wird zuriickgegeben,
False wenn die eingelernte

Position 1 fir Greifer B
erkannt wird. Andernfalls

wird False
zurlickgegeben.
get_gripper_two_pos_two( ) (True/ |True wird zuriickgegeben,
False wenn die eingelernte

Position 2 fiir Greifer B
erkannt wird. Andernfalls
wird False
zurlickgegeben.
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Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht einstellen

8 Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht
einstellen

Zur einwandfreien Verwendung des Greifers an einem UR-Roboter
wird empfohlen, den Werkzeugmittelpunkt (TCP) und das
Greifergewicht in den Robotereinstellungen zu hinterlegen.
1. Schaltflache "Installation" in der Kopfzeile auswahlen.
2. Schaltflache "General" im linken Meni auswahlen.

v Ein Untermenu 6ffnet sich.

3. Schaltflache "TCP" auswahlen.

4. Im Bereich "Position" und "Orientation" entsprechende Werte
eingeben, siehe folgende Tabelle.

Tool Center Point
[ 13

Payload
Mounting Position
oEE X 0.0/ mm
Y 0.0/ mm # Measure
Tool I/O
z 0.0/ mm
Variables
Startup
Orientation
Smooth
Transition Units  Rotation Vector [rad] - ‘ EI
Home
RX 0.0000
Conveyor “
Tracking RY 0.0000| / Measure
Screwdriving | °Z 0.0000) Tool Flange

> URCaps

5. Schaltflache "Payload" auswahlen.

6. Im Bereich "Payload" Greifergewicht und den Schwerpunkt
(CX, CY und CZ) eingeben, siehe folgende Tabelle.

B2+ QH

Fun

Payload Payload Visualization
TCP =
Browe < (R[] @
I Payload I
Payioad [ vsetnow |
Mounting
Mass A kg
1/0 Setup
Center of Gravity
Tool 1/0 »
cx 0.00 mm # Measure
YLD ov [ 0.00 mm
Startup cz 0.00 mm|
Smooth
Transition
Home
Conveyor Inertia (kg m?)
lscking [ Use custom Inertia Matrix
Screwdriving Tool Flange
> safety 0.015516 0.000000 0.000000| v Y
S Fieldbus z 0.000000 0.000000 0.015516| M .
> URCaps
@ nertia given with orginn the CoG and the axes aligned with the
tool flange axes.
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Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht einstellen

Tool Center Point, DG: Doppelgreifer, SG: Einfachgreifer

Baugrofle TCP Schwerpunkt | Ge-
X | Y| Z|RY| cX | cy| cz |wicht
[mm]|[mm]|[mm]| [deg] | [mm]|[mm] [mm]| [ke]

MTB DG-JGP-P  |62.6| O |68.5| +45 |-0.5|12.8|44.5]| 1.62

64 *

MTB DG-JGP-P  |69.7| 0 |[755| +45 | -0.5|15.3|37.6| 2.1

80 *

MTB SG-JGP-P 0| 0 [655| - |-0.5| 10 |49.3|0.99

80

MTB SG-JGP-P o | 0 |[715| - |-0.5|11.4(40.9]| 1.38

100

* Beim Doppelgreifer: Winkel von 45° bei Berechnung der TCP-
Werte beachten.

HINWEIS

Die Abblasdiise kann Giber den TCP hinausragen und somit eine
Storkontur erzeugen. Abmessungen enthalt das Katalogdatenblatt
unter schunk.com/mtb-downloads.

HINWEIS

Wird ein Werkstiick mit bestimmtem Gewicht gegriffen, lasst sich
die Gesamtnutzlast innerhalb des Roboterprogramms unter
"Program" > "Basic" dynamisch anpassen.

Weitere Informationen zum TCP enthalt die Betriebsanleitung des
UR-Roboters, » 1.4 [0 5].
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9 Beispiel fiir ein Roboterprogramm

Im folgenden Beispielprogramm wird eine Pick-and-Place-
Anwendung dargestellt. Zwei Positionen miissen eingelernt
werden: Greifer ge6ffnet (Position 1) und Werkstiick gegriffen
(Position 2).

¥ Beforestart
== Grip_Open:=get_gripper_one_pos_one()< True <_C@
== Grip_Success=get_gripper_one_pos_two()< True
¥ Robot Program
o b Move/
® Pick_Approach 4—@
9 & Movel
® Pick Position
= (Gripper A, Close
¢ & IFGrip_Success
¢ & Move/
® Place Approach
¢ b Movel
@ Place Position
= Gripper A, Open
@ b If Grip_Open
¢ & Movel
® Pick_Approach
¢ % Else

[ Popup: Error: Placing failed, Wil stop here 4—@

@ % Else
[ Popup: Error: Gripping failed. Wil return to Pick Approach <—@

Beispielprogramm

Pos. |Beschreibung

1 e Zeile im Roboterprogramm auswahlen.

e Kontrollkdastchen "Add Before Start Sequence"
aktivieren.

Folgende Variablen bzw. Abfragen wurden im Vorfeld

bereits definiert:

e Grip_Open: Die erste Position (Greifer komplett
geoffnet) wurde erreicht.

e Grip_Success: Die zweite Position (entsprechend der
Dimension des zu greifenden Werkstiicks) wurde vom
Sensor detektiert.

Jede der zwei definierten Funktionen gibt einen True-Wert
zurlick, wenn der Sensor die entsprechende Position
erkennt. Diese Funktionen werden im weiteren Verlauf des

Programms verwendet.
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Beispiel fir ein Roboterprogramm

Pos.

Beschreibung

Mit den Fahrbefehlen den Roboter auf die Wegpunkte
"Pick_Approach" und in einem separaten Schritt
"Pick_Position" bewegen. In diesem Bereich werden neue
Werksticke zugefihrt (in einem Tray 0.3.).

e Programmknoten "Gripper A Close" aufrufen, um das
Werkstick zu greifen.

¢ |Im If-Knoten die Variable "Grip_Success" liberprifen.
Wenn sich der Greifer A in Position 2 befindet und somit
das Werkstick gegriffen hat, war der Befehl erfolgreich.

¢ Mit den Fahrbefehlen den Roboter auf die Wegpunkte
"Place_Approach" und "Place_Position" bewegen. In
diesem Bereich werden die Werkstiicke abgelegt (in
einem Tray 0.4.).

e Programmknoten "Gripper A Open" aufrufen.

e Uberpriifen, dass der Greifer A gedffnet ist und in sich in
Position 1 befindet.

Falls das Offnen des Greifers in Schritt (4) nicht erfolgreich
war, wird eine Fehlermeldung auf dem Teach-Pendant

angezeigt. Um das Roboterprogramm hier zu stoppen, auf
die Schaltflache "Stop Program" im Popup-Fenster tippen.

Falls Greifen des Werkstiicks in Schritt (3) nicht erfolgreich
war, wird eine Fehlermeldung auf dem Teach-Pendant
angezeigt. Im Popup-Fenster "Continue" wahlen. Das
Roboterprogramm beginnt erneut am Wegpunkt
"Pick_Approach".
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