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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 fiir FANUC CRX Cobots.

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

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente
unter » 1.4 [ 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 [O 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 FANUC CRX Roboters

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 FANUC CRX | Softwarehandbuch | de |
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Funktionsbeschreibung

2

Funktionsbeschreibung

Der Softwarebaustein dient zur einfachen Inbetriebnahme und
Programmierung eines SCHUNK MTB Applikations-Kits in
Kombination mit FANUC CRX Robotern. Der Softwarebaustein flgt
sich nahtlos in die visuelle Programmierumgebung des Roboters
ein. Konfiguration und manuelle Steuerung der meisten
Greiferfunktionen werden unterstitzt.

Der Softwarebaustein wurde unter der CRX Steuerungssoftware
V9.40P/17 getestet.

Vor der Installation des Softwarebausteins muss die
Robotersteuerung auf die neueste Softwareversion V9.40 P/09
oder hoher aktualisiert werden! SCHUNK empfiehlt, die
aktuellste Softwareversion zu installieren.
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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.

ACHTUNG

Beschadigungen am Produkt moglich!

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

e Elektrische Anschlisse nur im ausgeschalteten Zustand
verbinden oder trennen.

HINWEIS

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

verdrahtet werden, z. B. Giber 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.
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Produkt an Robotersteuerung anschlielen

Es liegt keine Energie- und Druckluftversorgung an.

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

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

Logik- und Leistungsspannung anschliefRen.
v LED "Power" leuchtet griin.

Anschlussbelegung MTB an FANUC CRX

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

Digital Outputs

3 |WeiR |Sensor Greifer A, Digital Inputs |DI101

Position 1

4 |Grin Sensor Greifer A, Digital Inputs |DI1102
Position 2

5 |Rosa Sensor Greifer B *, Digital Inputs |DI103
Position 1

6 |Gelb Sensor Greifer B *, Digital Inputs |DI104
Position 2

7 |Schwarz [Teach-Funktion, Digital Outputs |[DO101
Sensor Greifer A

8 |Grau Teach-Funktion, Digital Outputs [DO102

Sensor Greifer B *

9 |Rot Schalten Greifer A Digital Outputs |[DO103

Schalten Digital Outputs |[DO108
Kraftspannblock

10 |Violett |[Schalten Greifer B* |Digital Outputs |[DO104

11 |Grau/ |Freigabesignal Greifer |Digital Outputs [DO105

Rosa Freigabesignal DO107
Kraftspannblock

12 |Rot/ Schalten Abblasdiise |Digital Outputs |DO106
Blau

*

nicht relevant bei Einfachgreifern

1496805
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Softwarebaustein installieren

4 Softwarebaustein installieren

USB Stick vorbereiten

Softwarebaustein
installieren

Vor der Installation des Softwarebausteins muss die
Robotersteuerung auf die neueste Softwareversion V9.40 P/09
oder hoher aktualisiert werden! SCHUNK empfiehlt, die
aktuellste Softwareversion zu installieren.

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"

“ 4 > ThisPC » SCHUNK_MTE (D) v | O O Search SCHUNK_MTB (D)

Name - Date modified Type Size
| ] SCHUNK_MTE_v1.0.3.ipl

11/19/2021 214 PM IPL File

General Tosls Hardware Sharing ReadyBoost Customize

SCHUNK_MTB
-

Type: USB Drive

File system:  FAT32

[ Used space:

Free space:

275,528 bytes
15,368,175,616 bytes

272KB
14.3GB

Capadity: 15,368,454, 144 bytes  14.3GE

Drive D:

Bezeichnung USB-Stick

HINWEIS

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

m  Robotersteuerung ist auf neueste Version aktualisiert.

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

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

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

Gron

Payload setup:

Active Payload: No. 1 [**++

External force Limit / Disabling input
o

€Limit 1: 150.00(N] ---[ 0]
Limit 2: 0.00[N] ---L[ 0]
Timit 3: 0.00[N] ---[ 0]
Timit 4: 0.00[N] ---[ 0]
Escape 300.00 [N]
Force Monitor:
Resultant J1 J2 I3
curr: 0% 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% o 0%
Output:Go[ 0] GO[ 01 Go[ 0] o[ 0]
Warning: 0%
T4 as I6
curr:! 0% o0 0%
Peak: 0% 0% 0%

Ppayload Monitor:

Resultant J1 32 a3
curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
Peak: oz oz 0% 0%
output:
curr: o[ 0] Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0]
Comp: [ 01 co[ 0] o[ 0]
Warning:  50%

a1 5 6
Curr: 0% 0% 0%
Comp: 0z 0% 0%

[ = [ [ [ [ [ = [ > ]
e =]

4. |m Menu "PLUGINS" > "Install" wahlen.
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Softwarebaustein installieren

DEFAULTI

Teaching
setup

Status <DETATL>
1 [EGAT w/o part

e, t / Disabling input

PLUGINS
Install
Plugin st
SCHUNK MTB

Popup Sample

=1
Warning: 0%
a 5 36
curr 0 0% 0%
Peak: 0 0% 08
output: Gol 0] Go[ 0] Go[ 0]
Payload Monitor:
Resultant J1 2 73
curr 0% o8 0% o8
comp oy 0% 0%
Peak 0% o8 0% 08
output:
curr: Go[ 0] GO[ 0] G0[ 0] Go[ 0]
Ccomp Gol 0] Go[ 0] Gol 0l
Warning:  50%
a4 5 6
curr 08 0% 08
comp 08 0% 03

5. Schaltflache "Install" wahlen.

DEFAULTH

Install
Description
MTB
Provider : SCHUNK
Application :  SCHUNK Machine Tending Bundie
Version : 01.00.02
Description :  SCHUNK Machine Tending Bundle

Press Install Button to install the Plugin software.

v Die Installation wird ausgefihrt.

SCHUNK"" 01.00 | MTB Applikations-Kit fiir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | 11
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Softwarebaustein installieren

DEFAULTRI

o 2 B 0y
EE

Install

tware successfully installed!
Please re-start the controller by manually shutting the power off.

6.

Robotersteuerung neu starten, sobald die Installation
abgeschlossen ist.

4.1 Softwarebaustein deinstallieren

1.

e wnN

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

Im Meni "PLUGINS" > "Plugin List" wahlen.

"MTB" in der Liste wahlen.

Schaltflache "Uninstall" auf der unteren rechten Seite wahlen.

Auswahl bestatigen.

v Es erscheint eine Meldung, dass der Softwarebaustein
deinstalliert wurde.

Robotersteuerung neu starten.

12
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

5 Softwarebaustein konfigurieren und testen
Folgende Einstellungen kdnnen angepasst 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

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Bauteile kdnnen sich unerwartet bewegen und schwere
Verletzungen verursachen.

e Sicherheitsabstand einhalten und geeignete Schutzausristung
tragen.

m  Roboter ist eingeschaltet.

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

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

3. Im Menu "PLUGINS" > "SCHUNK MTB" wahlen.

:= .. DEFAULTI

100% 22 o a

EER Y B

J4 J5 J6
curr 08 0%
Peak: 03 0% 03
Go[ 0] o[ 0] Go[ 0]
or:
Resultant a1 J2 a3
zzzzz 03 08 0% 08
comp 08 0% 08
03 o8 0% 08
output:
Curr: GO[ 0] GO[ 0] GO[ 0] GO[ 0]
Comp co

[ 0] co[ 0] co[ 0]
Warning:  50%

Comp 08 0% 08

[N = = R e
oy ETe— =]

v Im Fenster werden die zu konfigurierenden Einstellungen
und ein Produktbild angezeigt.
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

4. Gewlinschte Produktkonfiguration auswahlen:
— Doppelgreifer und Kraftspannblock
— Doppelgreifer
— Einfachgreifer und Kraftspannblock
— Einfachgreifer
— Kraftspannblock

v Abhangig von der getroffenen Auswahl dndert sich der
Inhalt des Fensters.

;— .. DEFAULTM

100% B2 S N

‘SCHUNK MTB Configuration IO

ing Bundle Setup

Chouse conti Dual JGP-P + Vise v

Dual JGP-P + Vise
'ﬂ Dual JGP-P
‘@

single JGP-P + Vise

single JGP-P

Vise
Conngure 1/0 +
Teach Position +
Test +

5. Digitale Ein- und Ausgange mit den Pfeiltasten auswahlen.
ACHTUNG! Wenn die Signale nicht korrekt auf die
Verdrahtung abgestimmt sind, werden falsche digitale Ein-
und Ausgédnge aktiviert. (» 3 [0 8])

:= + DEFAULTH oo B2 M 0§

SCHUNK MTB Configuration = ®

Configure /0 =
Select the contraller signals connected to the gripper:
AR
3 White Pos 1A DI 101
4 Green Pos 2A DI 102
5 Pk  PosiB DI 103
6 Yellow Pos 2B DI 104
:
8
B

Black TeachA DO 101

Grey TeachB DO 102

Red  ControlA DO 103

10 Violet ControlB DO 104
11Grey/Pink Enable DO 105
12 Red/Blue Control N DO 106

Select the controller signals connected to the vise:

6. Schaltflache "+" neben "Test" wahlen, um die Konfiguration zu
Uberprufen.
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

7. VORSICHT! Verletzungsgefahr durch bewegte Bauteile!
Schaltflache "Enable" fiir das ausgewahlte Produkt aktivieren.
"OPEN", "CLOSE" oder "BLOW OFF" auswahlen, um die
Einstellungen zu testen.

:— .. DEFAULTI

oo B B

SCHUNK"" 01.00 | MTB Applikations-Kit fiir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | 15
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Softwarebaustein konfigurieren und testen

Optional: Sensor teachen

Der Sensor kann zwei Positionen des Greifers erkennen.

Digitale Kanale sind konfiguriert.

1. Schaltflache "Teach Position 1" driicken.

2. VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger verfahren mit
max. Geschwindigkeit und Kraft. Schaltflachen "OPEN" und
"CLOSE" wahlen, um das Produkt in die gewtlinschte Teach-
Position zu bewegen.

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

v Ein Fortschrittsbalken zeigt den aktuellen Stand des Teach-
Vorgangs an. Die im Sensor eingebauten LEDs signalisieren
den Teach-Status. Fir Details siehe Montage-und
Betriebsanleitung des Sensors.

4. Schaltflache "OK" wahlen.

v Die aktuelle Position wird unter den Schaltflachen "Teach-
Position 1" und "Teach-Position 2" angezeigt.

5. Sensor analog auf zweite Position teachen.

6. Anhdngig von der getroffenen Auswahl: Handlungsschritte fur
zweiten Greifer wiederholen.

v Die Positionen wurden eingelernt.
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MTB Befehle im Programm verwenden

6 MTB Befehle im Programm verwenden

Sobald der Softwarebaustein installiert ist, befinden sich im
Abschnitt "PlugIn" und "All" des CRX-Programmeditors alle
verflgbaren Befehle.

:— SCHUNK_MTBK

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

Im Folgenden werden die verfligbaren Befehle sowie deren
Parameter beschrieben.

Enable Greifer oder Kraftspannblock
auswahlen

Disable Greifer oder Kraftspannblock
auswahlen

Close Gripper Greifer A oder B auswahlen

Open Gripper Greifer A oder B auswahlen

Close Vise Kraftspannblock schliefSen

Open Vise Kraftspannblock 6ffnen

Blow Off Valve Ein, Aus auswahlen oder Dauer in
Sekunden festlegen

Query Greifvorgang validieren und/oder
Werkstickverlust-Erkennung

01.00 | MTB Applikations-Kit fir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | 17
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MTB Befehle im Programm verwenden

1. Gewdlnschten Befehl in das Programm ziehen.
VORSICHT! Nicht in bewegte Bauteile eingreifen oder an
bewegten Bauteilen hantieren.

2. Parameter anpassen. Dazu den Befehl im Programm
auswahlen und die Registerkarte "Details" wahlen.

A

[+ Jo)

+Dﬂgﬂﬂg

X o]

T | e open MTBopen  MTE Query NTB. MTE wTBClose
] o =)

Mogliche Befehle fiir eine Applikationsanwendung zur
Maschinenbeladung sind in einem Beispielprogramm
dargestellt, » 7 [0 23].

6.1 Enable

Dieser Befehl wird verwendet, um das richtige Gerat zu aktivieren,
bevor eine Aktion durchgefiihrt wird.

Parameter: Auswahl des Greifers oder Kraftspannblocks

MTB_TEST

18
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MTB Befehle im Programm verwenden

6.2 Disable

Dieser Befehl wird verwendet, um das entsprechende Gerat nach
der Durchfiihrung einer Aktion zu deaktivieren.

Parameter: Auswahl des Greifers oder Kraftspannblocks

MTB_TESTM

6.3 Close Gripper

Dieser Befehl wird zum Greifen eines Werkstlicks verwendet. Die
Greiferfinger bewegen sich vom Zustand "Greifer gedffnet" in den
Zustand "Greifer geschlossen". Das Werkstlick wird von aul3en
gegriffen.

Parameter: Auswahl des Greifers A oder B

MTB_TESTi

SCHUNKg 01.00 | MTB Applikations-Kit fir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | 19
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MTB Befehle im Programm verwenden

6.4 Open Gripper

Dieser Befehl wird zum Freigeben eines Werkstlicks verwendet.
Die Greiferfinger bewegen sich vom Zustand "Greifer geschlossen"
in den Zustand "Greifer gedffnet". Das Werkstiick wird
freigegeben.

Parameter: Auswahl des Greifers A oder B

MTB_TEST

6.5 Close vise

Dieser Befehl wird verwendet, um ein Werkstlick zu spannen. Der
Kraftspannblock wird vom Zustand "Kraftspannblock gedffnet" in
den Zustand "Kraftspannblock geschlossen" gebracht. Die Test-
Schaltflachen kénnen verwendet werden, um ein Werkstlick
manuell zu entnehmen.

:— MTB_TESTM

20
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MTB Befehle im Programm verwenden

6.6 Open Vise

Dieser Befehl wird zum Freigeben eines gespannten Werkstlicks
aus dem Kraftspannblock verwendet. Die Test-Schaltflachen
konnen verwendet werden, um ein Werkstiick manuell zu
entnehmen.

MTB_TESTM

6.7 Blow Off Valve

Dieser Befehl wird zum Aktivieren/Deaktivieren der Abblasdise
verwendet.

Parameter:
e "On": Abblasduse wird aktiviert
e "Off": Abblasdilise wird deaktiviert

e "Turn on for a duration": Fir eine definierte Zeitspanne wird die
Abblasdise aktiviert. Um die Zeitspanne einzugeben, in das
weille Eingabefeld tippen oder die Pfeiltasten benutzen.

:— MTB_TESTM
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MTB Befehle im Programm verwenden

6.8 Query

Mit diesem Befehl wird die eingelernte Position des Greifers
ermittelt.

Hinweis: Das Einlernen der Positionen ist im Fenster
"Konfiguration" moglich: Men "Plugins" > "SCHUNK MTB" >
Position einlernen, » 5 [0 16].

Parameter:
e |Im Dropdown-Meni die abzufragende Position auswahlen.
e Pfeile verwenden, um die Registernummer auszuwahlen.

e Wenn der aktuelle Wert 1 ist, befinden sich die Greiferfinger in
der eingelernten Position.

MTB_TESTM

Query MTB €=

22
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Beispiel flir ein Roboterprogramm

7 Beispiel fiir ein Roboterprogramm

Dieses Beispiel kann als Leitfaden verwendet werden, um eigene
Anwendungsapplikationen zu erstellen.

:— SCHUNK_MTB_EXAMPLERZ

o B A0y

~; .‘ i
B’_ﬂ"

T

Beispiel Maschinenbeladung

Greifer in die Ausgangsposition mit der

Label . :
abe Bezeichnung "Label 1" bringen.

Aufruf Pick-Programm zum Greifen eines neuen

Call Program Werkstlicks aus der Zufiihrung

BR 8 A G

Joint Move Greifer vor die CNC-Maschine bewegen.
. Lineare Bewegung zum manuellen Offnen der

Linear Move ..
Tar.
Greifer in der CNC-Maschine so bewegen, dass

Joint Move sich das Werkstlick zwischen den Backen des
Kraftspannblocks befindet.
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Beispiel fir ein Roboterprogramm

Kraftspannblock schlieBen zum Spannen des

Vise Cl .
Is€ lose Werkstucks.
. Warten, bis die CNC-Maschine das Signal fiir die
Wait ..
Ladeanforderung zurlicksetzt.
Set Payload Setzen einer neuer Nutzlast, um anzuzeigen,

dass Greifer A leer sein wird.

Werkstlick freigeben.

Open Gripper -Parameter: Gripper A

Aufruf Programm zum Schliefen der Tir und

Call Program Starten der CNC Maschine

Zum Startbereich fur das nachste Werksttck

Jump to zurilick springen.

B B8 00a:0
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Fehlerbehebung

8 Fehlerbehebung

Fehlercode

Beschreibung

MaRnahmen zur Behebung

SCHUNK-MTB-001

Interner Plugin-Fehler

e Neueste Softwarebaustein- und
Robotersoftware installieren.

e Cache l6schen und Robotersteuerung
manuell neu starten.

SCHUNK-MTB-002

Ungdltige 1/0-
Konfiguration beim
Teachen

e Digitale Ein- und Ausgange
uberprifen, » 5[0 13].

SCHUNK-MTB-003

Konflikt mit dem
Teachsignal

e Digitale Ein- und Ausgange
uberprifen, » 5 [0 13].
e Sensor erneut teachen, nachdem die

LEDs am Sensor aufgehort haben zu
blinken, » 5 [ 16].

SCHUNK-MTB-004

Sensor reagiert nicht

e Digitale Ein- und Ausgange
uberprifen, » 5[ 13].

e Stromversorgung liberprifen.

e Sensoranschluss Uberprifen.

e Sensor erneut teachen, nachdem die
LEDs am Sensor aufgehort haben zu
blinken, » 5 [[) 16].

SCHUNK-MTB-005

Position nicht

e Sensoranschluss Uberprifen.

eingestellt
SCHUNK-MTB-006 Position 2 nicht e Digitale Ein- und Ausgange Uberpriifen
erkannt fir Position 2 an Greifer A oder B

uberprifen, » 5[0 13].
e Sensoranschluss Uberprifen.

SCHUNK-MTB-007

Unglltiger Befehl fur
die Konfiguration
"Kraftspannblock"

¢ Konfiguration tGberprifen, » 5[ 13].

SCHUNK-MTB-008

Unglltiger Befehl fur
die Konfiguration
"Einfachgreifer" und

"Doppelgreifer"

e Konfiguration tberprifen, » 5 [[3 13].
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Fehlerbehebung

Beispiel SCHUNK- —
MTB-004

Teach Position 1

@ Failed

Sensor not responding

Beispiel: Fehler PLUG-001 [SCHUNK-MTB-004]

Der Fehler zeigt an, dass der Sensor wahrend des Teach-Vorgangs
nicht antwortet.

26 01.00 | MTB Applikations-Kit fir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | SCHUNKg
1496805






Original Softwarehandbuch

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

Folgen Sie uns | Follow us

R ACK ~ R @in

01.00 | MTB Applikations-Kit fiir FANUC CRX | Softwarehandbuch | de | 1496805

© 2021 SCHUNK GmbH & Co. KG

12-2021




	 Impressum
	Inhaltsverzeichnis
	1 Allgemein
	Zu dieser Anleitung
	Symboldefinition
	Darstellung der Warnhinweise
	Mitgeltende Unterlagen

	2 Funktionsbeschreibung
	3 Produkt an Robotersteuerung anschließen
	4 Softwarebaustein installieren
	Softwarebaustein deinstallieren

	5 Softwarebaustein konfigurieren und testen
	6 MTB Befehle im Programm verwenden
	Enable
	Disable
	Close Gripper
	Open Gripper
	Close vise
	Open Vise
	Blow Off Valve
	Query

	7 Beispiel für ein Roboterprogramm
	8 Fehlerbehebung

