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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 zur Software "URCap".

Die Software dient zur einfachen Integration und zur
Ansteuerung folgender Produkte in Universal Robots-
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].

Die Anleitung beschreibt die Softwareumgebung an einem UR-
Roboter der e-Series. Das beschriebene Plug-In ist auch fiir den
Gebrauch an den Robotern der CB-Series ausgelegt, auch wenn
Inhalte abweichen konnen. Hierzu Anleitung des Roboters
beachten.

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 UR-Roboters

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

Die Software "URCap" dient zur einfachen Inbetriebnahme und
Programmierung des SCHUNK Greifers EGH in Kombination mit
Robotern von Universal Robots. Die Software "URCap" fligt sich
nahtlos in die Programmierumgebung "Polyscope™" von Universal
Robots ein. Unterstiitzt werden die Programmierung und die
Konfiguration des Greifers liber das Bedienpanel des Roboters.

Vor der Installation priifen, ob eine aktuellere Version des
Softwarebausteins unter schunk.com/egh-downloads zur
Verfligung steht.

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

¥ T w= ? ThisPC > UR(E)
Name . Date modified Type Size
[ SCHUNK-Plugin.urcap 12/16/2021 11:33 AM URCAP File
w- UR (E) Properties X
General  Tgols Hardware Sharing Customize
<

Type: USB Drive
File system: FAT32

. 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

Drive Ez

Bezeichnung USB-Stick

Softwarebaustein HINWEIS

Installieren Um Fehlfunktionen zu vermeiden, empfiehlt SCHUNK die

Installation der aktuellen Version des Softwarebausteins.

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

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

| SCHUNK «

e

3. Robotersteuerung einschalten.
= Die Robotersteuerung wird gestartet.

<unbenannt> D i E
defauier o

Lokl

a2+ QH

Programm Variablen

<unbenannt>

Status

Gestoppt

Roboteralter

Tage Stunden Mnuten Sekunden

9 21 23 06

O Wegpurkte anzeigen

simustion ()
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L., Meni oben rechts durch Auswahlen offnen und
"Einstellungen" auswahlen.

RE2+QAH

> Einstellungen Aktive URCaps Inaktive URCaps
@ EGH-SCHUNK Remote TCP & Toolpath

System-
Backup

Roboter-
Registrierung
URCap-Informationen
URCap-Name: EGH-SCHUNK A~
Netzwerk Version: 1.0.2
: SCHUNK GmbH & Co. KG
‘www.schunk.com
URCap for SCHUNK EGH Gripper
1t (C) 2020, SCHUNK GmbH & Co. KG, All rights reserved.

Fernsteue...

Aktualisieren

Copyright (c) 2020, SCHUNK GmbH & Co. KG
AllTights reserved. (16.09.2020)

v
Redistribiition and use in source and binary forms with or without

Geschwindigke!t —— 100% ° 0 O Euw,ﬂrtim.

5. Schaltflache "System" im linken Menii auswahlen.
= Ein Untermeni offnet sich.

6. Schaltflache "URCaps" auswahlen.

7. Schaltflache "+" auswahlen.

. Softwarebaustein "SCHUNK Greifer" auswahlen.

. Schaltflache "Offnen" auswahlen.

= Der Softwarebaustein wird hinzugefiigt und im
Explorerfenster angezeigt.

10. Schaltflache "Neustart" auswahlen, um die Installation
abzuschliel3en.

= Ein Neustart wird ausgefuhrt.

o
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Netzwerkeinstellungen 1.

konfigurieren

10

2.

3.

Menti oben rechts durch Auswahlen offnen und
"Einstellungen" auswahlen.

Schaltflache "System" im linken Menii auswdhlen.
= Ein Untermeni o6ffnet sich.
Schaltflache "Netzwerk" auswadhlen.

= Im rechten Explorerfenster werden die
Netzwerkeinstellungen angezeigt.

RE24eQQM

> Einstellungen Netzwerk
Wie méchten Sie den Roboter mit Inrem Netzwerk verbinden?
V System QOpHer

System- (@) Statische P-Adresse

Backup O Netzwerk deaktiviert

URCaps

Roboter- @ Netzwerk ist verbunden

Registrierung  Netzwerk - Detaillierte Einstellungen:

(a2, P-Adresse 192.168.1.101]
Netzwerk Ubnetzmasice: 255.255.255.0)
Aktualisieren Standard-Gateway: 0.0.0.0

RevorzLioter DNS-Server [ 0.0.0.0|

Alternativer DNS-Server [ 0.0.0.0

O stromabschaltung Geschwindigkeir (—) 100% ° 0 O

u.

Verbindung per "Statische IP-Adresse" einstellen.

HINWEIS
SCHUNK empfiehlt die folgenden Angaben fiir eine fehlerfreie
Kommunikation zum Produkt.

5‘

Im Eingabefeld "IP-Adresse" eine IP-Adresse fiir die
Robotersteuerung eingeben, z. B. 192.168.1.101.

Im Eingabefeld "Subnetzmaske" die Subnetzmaske des
Netzwerks eingeben, z. B. 255.255.255.0.

Schaltfliche "Ubernehmen" auswihlen.

Im linken Menti Schaltflache "Abbrechen" auswdhlen, um die
Netzwerkeinstellungen zu schlieBen.
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3.1 Softwarebaustein deinstallieren

1. Meni oben rechts durch Auswahlen offnen und
"Einstellungen" auswahlen.

2. Schaltflache "System" im linken Meni auswahlen.
= Ein Untermeni offnet sich.

3. Schaltflache "URCaps" auswadhlen.
Softwarebaustein "SCHUNK Greifer" auswahlen.

5. Schaltflache "-" auswahlen.

6. Schaltflache "Neustart" auswahlen, um die Deinstallation
abzuschlielRen.

= Ein Neustart wird ausgefiihrt.
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4 Softwarebaustein konfigurieren
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.

HINWEIS

Direkt nach dem Hochfahren des Roboters bzw. nach dem ersten
Einschalten des Produkts muss im Installationsknoten die
Meldung "FAST STOP" zwei Mal quittiert werden. Hierbei handelt
es sich um eine interne Sicherheitsfunktion, die das Produkt erst
nach dem kompletten Hochfahren des verwendeten
Steuersystems freigibt. Auch bei Deaktivierung der Software
"URCap" wird das Produkt in den Sicherheitszustand versetzt und
der "FAST STOP" muss bei erneuter URCap-Aktivierung zwei Mal
quittiert werden.

1. Schaltflache "Installation" in der Kopfzeile auswahlen.
2. Schaltflache "URCaps" auswdhlen.

= Ein Untermeni offnet sich.
3. Schaltflache "SCHUNK EGH Greifer" auswahlen.

= Im Explorer-Fenster sind die zu konfigurierenden
Einstellungen und ein Bild des Produkts zu sehen.

eeeee

} P Adrosce 192.168.137.252

Koordi
‘ reifr Schizsiete
|
|

> Feldb
erbinden | [ Tremnen |
\/ URCaps
SCHUNK ect Grioper B
EGH Greifer
Max. Hub: 38,48 mm
R
[ Rererarasren | [ Aubmessang | [ 7o ] ﬁ

LED Band

LED Band Blaues Kabel 3 \a'
| LED Band Rates Kabel 4 ]

W OK

L. Konfiguration durchfiihren.
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4.1

L.2

403

Folgende Angaben konnen konfiguriert werden:
e |P-Adresse, » 4.1 [[113]

e Greifer Interface, » 4.2 [0 13]

e Autoconnect, » 4.3 [[113]

e Referenzierung des Greifers, » 4.4 [[0 14]

e Digitale Ausgange, » 4.5 [[115]

IP-Adresse konfigurieren

1. Produkt an einen freien Port des Turck FEN20-4I0L 10-Link-
Masters anschlieRen.

2. Voreingestellte IP-Adresse eintragen: 192.168.1.253

Fiir weitere Konfigurationen Software-Angebot der Firma TURCK
beachten, www.turck.de/de/productgroup/Downloads

Greifer Interface

e Port des Turck FEN20-4I0L I0-Link-Masters, an den das
Produkt angeschlossen wurde, im Dropdown-Meni
auswahlen.

Autoconnect

Der Greifer kann mit der Autoconnect-Funktion automatisch mit
der Steuerung verbunden werden. Nach einer einmaligen
Konfiguration von IP-Adresse und Port des I10-Link-Masters kann
die Autoconnect-Funktion durch eine Checkbox aktiviert werden.
Bei folgenden Neustarts der Steuerung wird der Greifer
automatisch mit der Steuerung verbunden.

HINWEIS

Damit ein Greifer nach dem Autoconnect automatisch in einem
Programm verwendet werden kann, muss im Vorprogramm zwei
mal mit einer kurzen Verzogerung ein Fehler quittiert werden.
AnschlieBend sollte der Greifer noch referenziert werden.
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4

4.4 Referenzierung des Greifers konfigurieren

HINWEIS

Die Referenzierung des Produkts nimmt einige Zeit in Anspruch.
Wahrend dieser Zeit wird empfohlen, keine weiteren Operationen
am Produkt und Roboter durchzufiihren.

HINWEIS

Eine Hubmessung sollte durchgefiihrt werden, wenn der Hub der
Grundbacken eingeschrankt ist, z. B. durch spezifische
Greiferfingerformen. Die Hubmessung findet entgegen der
Referenzierrichtung statt. Wird keine Hubmessung durchgefiihrt,
wird ein hinterlegter Default-Wert fiir einen Hub von 40 mm pro
Grundbacke verwendet.

B Alle Werkstiicke wurden entnommen.

B Grundbacken sind bis zum Endanschlag in
Referenzierrichtung freigangig.

1. Im Dropdown-Meni die Referenzierrichtung der Grundbacken
nach "Innen" oder nach "AuRen" einstellen.

2. Schaltflache "Referenzieren'" wahlen

= Produkt fahrt in eingestellter Richtung bis zum
mechanischen Endanschlag, Nullposition wird festgelegt.

3. Schaltflache "Hubmessung" wadhlen.
= Maximaler Hub wird bestimmt
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4.5 Digitale Ausgange fiir das Lichtband konfigurieren

HINWEIS

Die Steuerung des Lichtbands ist nur liber die separaten digitalen
Zuleitungen moglich. Wenn das Lichtband deaktiviert ist, werden
die digitalen Ausgdange im Programm nicht genutzt.

1. Lichtband an die Robotersteuerung oder den TURCK 10-Link-
Master anschlieRen.

2. Im Dropdown-Meni das Lichtband deaktivieren bzw.
auswadhlen, ob das Lichtband am Turck FEN20-4I0L 10-Link-
Master oder an der Robotersteuerung angeschlossen ist.

= Die Eingabefelder "DO - blaues Kabel" und "DO - rotes
Kabel" sind nun aktiv.

3. Im Eingabefeld die entsprechenden Ports des TURCK [0-Link-
Masters bzw. die digitalen Ausgange der Robotersteuerung
eintragen.

L. Im LED-Programmknoten entsprechende Farbe auswdhlen
und Konfiguration ggf. testen, » 5.4 [[) 21].

SCHUNK empfiehlt bei Nutzung der Robotersteuerung die
Verwendung der digitalen Ausgange der Gruppe "Digital-E/A" fiir
allgemeine Zwecke zur Ansteuerung des Lichtbands. Die
einzustellende Ausgangsadresse bezieht sich auf die
Nummerierung der oben dargestellten Ports.

Salety Remole Power | [G Inputs Configurable Culputs Digial Inpuls Digital Outputs Analog
N 24v || [12v |H| PWR|E| 24v |H|[24v |H ov |H||[ov |H| [24v |H|[24v |H||ov [H||ov |H AG |H
ﬁ EI0 || |GND|IM| |GND || |Clo (H||Cl4 |H| |cO0|M||cO4 || |Dio |I||Di4 || D00 | |[DO4 | E. A0 (I
E, 24v |H| [ON |H| [24v |H| 24v |H|[24v |H ov |H|(ov |H| [24v |H|[24v |H|jov H||ov |H E AG (H
E EN M| [oFF || |ov || |[c1 [l||CI5 |l| |co1|M|(co5|H| (D1 |M|[DI5 || |pO1 M |[DO5 | g A1 |l

24v | 24v |H||24v |H| |ov |H||ov || [24v [H|[24v |[H||ov [H||ov |H AG |H
Zlsi0 (M cl2 (H||ce |H||co2|H||cos|H| (D2 |l||Dis || |Do2 | ||Dos |l gm ]
% 24v | 24v (H|(24v |H ov (H{|ov |H| |24V (H|(24v (H|jov (H|| oV (H % AG |H
d(sn M Ci3 (H||ci7 |l |co3|M||co7|M| |Di3 || |Di7 || |0o3|H|[Do7 (M z |A01 |

Empfohlene Verwendung der digitalen Ausgédnge zur Ansteuerung des
Lichtbands

4.6 Info-Button

Beim Driicken des Info-Buttons werden allgemeine
Informationen wie Soft- und Hardware-Version des Greifers
angezeigt. Das Auslesen der Daten dauert mehrere Sekunden.
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5 Roboterprogramm erstellen

Nach der Installation des Softwarebausteins "SCHUNK EGH URCap"
konnen URCap-Aktionen in ein Roboterprogramm eingefiigt
werden.

st
= 0 &

default*

SCHUNK EGH Greifer

on
on

> fehle
) Fortgeschritten
1 v Roboterprogramm

WV URCaps

Variablen

Aktion des Greifers wahlen.

SCHUNK

EGH Greifer
Vergang
Q areifen O Fehler Bestatigen
Q Loslassen QO schnelihalt m
Q Rreterenzieren O Anhaten

i b

Q rostionstanrt O Licntbana
Q) Relativrahrt
Zapostin @ [o mm
Kraft Grenzwert % Greifrichtung
Warten bis Vorgang abgeschlossen ist [1
LED-Band Farbe

OK.
] v

1'

2.

Schaltflache "Programm" in der Kopfzeile wahlen.

= Im Explorer-Fenster ist das Roboterprogramm und eine
Kurzbeschreibung zur Erstellung des Programms zu sehen.

Schaltflache "URCaps" > "SCHUNK EGH Greifer" wahlen.

= Im Explorer-Fenster werden die Aktionen des Plug-Ins
angezeigt.

Folgende Aktionen konnen im Explorer-Fenster ausgewahlt
werden:

16

EGH Befehle

- Anhalten

— Schnell Anhalten

— Referenzieren

— Quittieren

EGH Greifen (bzw. EGH Loslassen)

EGH Positionsfahrt (bzw. EGH Relativfahrt)
EGH Farbe Lichtband
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5.1 EGH Befehle

:
\/ URCaps

SCHUNK
EGH Greifer

> Fortgeschritten
1 v Roboterprogramm
SSi

= EGH Berehle

Q - Grafik Variablen

SCHUNK EGH Greifer

Altion des Greifers wahlen

Vorgang

Q areifen O Fehler Bestatigen

O Loslassen QO schnelinalt m

QO Referenzieren () Anhalten
3

O Positionsfahrt O Lichtband

Q Relativfanre

Zieppostion @ 0 mm

Kraft Grenzwert % Grelfrichtung

Warten bis Vorgang abgeschiossen ist []

LED-Band Farbe

OK
v |
; Smulation ()

Befehl
Anhalten

Schnell
anhalten

Referenzieren

Quittieren

Beschreibung

Der Greifer wird geregelt in Stillstand versetzt.
Dabei wird die Greifkraft erhalten.

Die elektrische Energieversorgung wird sofort
unterbrochen und der Greifer wird ungesteuert
angehalten. Eine quittierungspflichtige
Fehlermeldung wird erzeugt.

ACHTUNG! Sachschaden am Werkstiick moglich!
Sicherstellen, dass alle Werkstiicke entnommen
wurden und die Grundbacken bis zum
Endanschlag in Referenzierrichtung freigangig
sind.

Der Greifer fahrt in die konfigurierte
Referenzierrichtung bis zum mechanischen
Endanschlag, » 4.4 [[114].

Wurde ein Fehler behoben, wird der Greifer vom
Fehlerzustand in den normalen Betriebszustand
versetzt. Der Aktor bliebt bis zum ndchsten Befehl
unbestromt. Bei einem zu quittierenden Fehler
wechselt die erste der drei Indikator-LEDs am
Greifer von griin nach rot.

1. Einen Befehl auswahlen.

= Die Aktion wurde zum Roboterprogramm hinzugefligt.
2. Schaltflache "Ausfiihren" auswadhlen, um die Aktion zu

testen.
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5.2 EGH Greifen

Bei der Aktion "Greifen" wird die eingestellte Greifrichtung bis
zum Anschlag gefahren und das Werkstlick mit festgelegter Kraft
(25/50/75/100%) gehalten. Vor Erreichen der eingegebenen
Zielposition wird der Motorstrom und somit auch die
Geschwindigkeit der Grundbacken reduziert. So wird das
gegriffene Werkstiick vor Beschadigungen geschiitzt.

HINWEIS

Beim ersten Greifvorgang wird der komplette Hub mit reduzierter
Geschwindigkeit und mit reduziertem Strom gefahren. Die
Position des letzten erfolgreichen Greifens wird als erwartete
Werkstiickposition fiir den ndchsten Greifbefehl angenommen.
Die erwartete Werkstiickposition wird nach Referenzierung,
Hubmessung sowie nach einer Positionierung auf Blockade
zuruckgesetzt.

v Roboterprogramm _
> i P SCHUNK EGH Greifer
Beim Greifenwird in Greifrichtung bis zum Anschlag gefanren und das Werksttick

gehatten
SCHUNK
EGH Greifer

Vorgang

@ oreifen O Fetler Bestétigen i

Q Loslassen Q schnelinalt m |
! Q Referenzieren O Anhalten

Q rostionstanrt O Lichtband

QO Reltivfanrt

|
Zielposition . 0.0 mm
Kraft Grenzwert % Greifrichtung
Warten bis Vorgang abgeschlossen ist []
LED-Band Farbe
= OK
t8sox#pEz ¥

Geschwindigkeit Co—g) 100% ° 0 O 5mﬂaf,mn.

Greifparameter Wert Bemerkung

Greifrichtung Innengreifen Die Grundbacken bewegen sich
von innen nach auf3en. Das
Werkstiick wird von innen
gegriffen. Bei dieser Einstellung
fahrt der Greifer beim Loslassen
die Grundbacken zusammen.

AulRengreifen  Die Grundbacken bewegen sich
von aufden nach innen. Das
Werkstiick wird von aul3en
gegriffen. Bei dieser Einstellung
fahrt der Greifer beim Loslassen
die Grundbacken auseinander.
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Greifparameter Wert Bemerkung

Greifkraft 25%, 50%, 75% Prozentualer Anteil der
oder100% maximalen Greifkraft, die flir den
aktuellen Griff verwendet wird.
Zielposition zwischen 0.0 Die Zielposition gibt an, bis

und max. Hub  wohin der Greifer gedffnet bzw.

geschlossen werden soll. Der
maximale Hub kann bei der
Referenzierung des Greifers
bestimmt werden, » 4.4 [[714].

1. "Greifen" oder "Loslassen" auswadhlen.

2. Greifparameter festlegen.

= Die Aktion wurde zum Roboterprogramm hinzugefligt.

3. Schaltflache "Ausfiihren" auswdahlen, um die Aktion zu
testen.

5.3 EGH Positionsfahrt

ACHTUNG

Sachschaden am Werkstiick moglich!

Diese Aktion ist nicht zum Greifen geeignet, da die Bewegung
immer mit maximaler Geschwindigkeit stattfindet.

e Zum Positionieren auf einen Endanschlag die Befehle
"Greifen" und "Loslassen" wahlen.

HINWEIS

Wird die Aktion "EGH Positionsfahrt" durch eine Blockade
unterbrochen, schaltet der Antrieb ab und es wird eine
quittierpflichtige Fehlermeldung erzeugt. Der Aktor bleibt bis zum
ndchsten Fahrbefehl unbestromt.
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- defa Ne Sifen.. 5
} AR Q - Grafik  Variablen
> Fortgeschritten 1 [¥] Rewor
oboterprogramm SCHUNK EGH Grei
; reifer
> Assistenten 2 = EGH Posttionsfanrt: 10.0 mm
V URCaps Der Greifer fahrt auf die unter "Zielposition" angegebene Position
SCHUNK
EGH Greifer
| Vorgang
|
Q areifen Q) Feler Bestatigen
Q Loslassen QO schnelhatt m
Q Referenzieren () Anhalten
] 3
@ posttionstahrt Q) Lichtband
Q Rektivfahrt
i Zielposition —. 10.0 mm
Kraft Grenzwert % Greifrichtung
Warten bis Vorgang abgeschiossen ist [
LED-Band Farbe

tyo-oxmpoz
Ges —_— 00% Simulaticn .

indigkeit

Befehl Beschreibung
Positionsfahrt  Die Grundbacken bewegen sich zu der Position, die

unter "Zielposition" festgelegt wurde.

Relativfahrt Die Grundbacken bewegen sich zu einer Position,

die durch den relativen Abstand zur aktuellen
Position der Grundbacken bestimmt wird. Der
relative Abstand wird im Feld "Zielposition"

definiert.
Warten, bis Ist der Befehl ausgewadhlt, wird die gesamte Fahrt
Befehl abgewartet, bevor die nachste Aktion im
ausgefiihrt Roboterprogramm ausgefiihrt wird.
wurde Ist der Befehl nicht ausgewahlt, wird die nachste

20

Aktion ausgefiihrt, bevor die Fahrt zu Ende ist.
Beispielsweise wird dann der Roboterarm bewegt,
wahrend die Grundbacken in Position gefahren
werden.

Es sollten keine anderen Greifbefehle im direkten
Anschluss folgen. Ansonsten wird der
entsprechende Folge-Greifbefehl ausgefiihrt,
bevor die Fahrt zu Ende ausgefiihrt wurde.

"Positionsfahrt" oder "Relativfahrt" auswahlen.

Gewdlinschten Wert in das Eingabefeld "Zielposition"
eintragen.

Ggf. "Warten, bis Befehl ausgefiihrt wurde" auswadhlen.
= Die Aktion wurde zum Roboterprogramm hinzugefligt.

Schaltflache "Ausfiihren" auswahlen, um die Aktion zu
testen.
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5.4 EGH Farbe Lichtband

> Basis-Befel - Grafik Variablen
‘ Q
| > Fortgeschritten | NN

> Assistenten 2 = EGH Farbe Lichtband Aus SCHUNK EGH Greifer
\ URCaps Farbselektion des Lichtbands

SCHUNK
EGH Greifer

Vorgang

Q Greifen (O Fehler Bestétigen

Q Loslassen O schnelinatt m

Q Referenzieren () Anhalten
3

Q Postionstaht @ Lichtband

QO Reltivfanrt

zieposton @ |00 m

Kraft Grenzwert % Greifrichtung

Warten bis Vorgang abgeschlossen ist []

LED-Band Farbe |Aus -

[Aus

3o xBBED T o
(GRUN
O - e )

GELB

e Im Dropdown-Meni die gewiinschte Farbe auswahlen bzw.
"AUS" wahlen, um das Lichtband zu deaktivieren.
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6 Greiferstatus abfragen

Die Software "URCap" bietet Funktionen, mit denen der
Ausfiihrungszustand eines laufenden Befehls oder der
Greiferstatus im Allgemeinen abgefragt werden kann.

test
o e e
Zuweisung Quelle [Ausdruci N

Welst der ausgew/sniten Variablen den Wert des ALsarucks zu.

Variablen

# 1 v Roboterprogramm
2 - <joors
o 3 4 Thread 1
force0 ~

Variable Ausdrucic

loet_tcp_forcel) for 1 < - ‘

Integer to_binry, list(<integer>)

oinary list_to_integer(<lst>)

ld2r(<deg>)

| Jr2di<rad>)

Iread_port_bit(<adcress=)

Iread_port_register(<address>)
H False (LO) ‘

ISCHUNK Gripper - SCHUNK GmbH & Co. KG

oL _ger_act_pos()

10L_ger_state() r xor not 7 8 9
0L I siccess()

101 Is_referenced() ) < > ! l: 4 5 6
0L is_blackedt)
s
a te : ' L

1. Schaltflache "Programm" in der Kopfzeile auswdhlen.

2. Schaltflache "Basis-Befehle" im linken Menl auswadhlen.
= Ein Untermeni offnet sich.

3. Basis-Befehl auswahlen.
= Im Roboterprogramm erscheint der Befehl.

L. Befehl im Explorer-Fenster weiter spezifizieren.

5. Funktion auswadhlen, die dem Befehl zugeordnet werden soll.
= Es offnet sich das Dropdown-Meni "<Funktion>".

= Im Dropdown-Meni werden die verschiedenen
Funktionen gezeigt.

6. Gewiinschte Funktion auswahlen.

Funktion Riickgabe- Beschreibung
wert
|0L_get_state() 0 bis 3 Der aktuelle Status des Produkts
wird angezeigt:
0: Fehler

1: AuBerhalb der Spezifikation
2: Wartung erforderlich
3: Betriebsbereit
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Funktion Riickgabe-
wert

IOL_is_referenced() True/ False

I0L_get_act_pos()  Float

IOL_is_end_stop()  True / False

|0L_is_blocked() True / False

I0L_is_success() True / False
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Beschreibung

True: Greifer ist referenziert
False: Greifer ist nicht
referenziert

Hinweis: Innerhalb eines
Programms sollte der Greifer
immer referenziert sein.

Die aktuelle Greiferposition wird
angezeigt. Die Position (in mm)
ist der Abstand einer Grundbacke
zum referenzierten Nullpunkt.

Es wird "True" zurlickgegeben,
wenn der Greifer am
Endanschlag positioniert ist. Der
Endanschlag entspricht der
Position "0.0" + Toleranz oder
""Maximaler Hub" * Toleranz.
Andernfalls wird "False"
zuriickgegeben.

Es wird "True" zurlickgegeben,
wenn die Grundbacken blockiert
sind und sich der Greifer nicht
bewegt, obwohl der Aktor
bestromt ist. Andernfalls wird
"False" zurlickgegeben.

Es wird "True" zurlickgegeben,
wenn ein Befehl erfolgreich
ausgefiihrt wurde. Wird ein
neuer Befehl ausgefiihrt, wird
dieser Befehl auf false
zuriickgesetzt. Wurde der Befehl
nicht erfolgreich ausgefiihrt, wird
"False" zurlickgegeben.

Hinweis: Die Abfrage ist auf alle
Befehle anwendbar. Fiir eine
addquate Uberpriifung empfiehlt
SCHUNK die anderen Funktionen.
Weitere Informationen enthalt
das Softwarehandbuch "SCHUNK
Greifer mit 10-Link", » 1.4 [D) 5].

D -



24

Funktion

Riickgabe- Beschreibung
wert

I0L_wait_until_ True / False Ist der Wert "True", wird

complete()

angezeigt, ob das laufende
Programm abwartet bis der
Greifer den Erfolg des letzten
Befehls zuriickmeldet. Danach
wird die nachste Aktion im
Roboterprogramm ausgefiihrt.

I0L_wait_until_ True / False  Ist der Wert "True", wird

referenced()

angezeigt, ob das laufende
Programm abwartet bis der
Greifer zurtickmeldet, dass er
referenziert ist. Danach wird die
ndchste Aktion im
Roboterprogramm ausgefiihrt.

05.00 | Flexibler Greifer EGH fiir Cobot | Softwarehandbuch | de | 1433428



7 Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht
einstellen

HINWEIS
Weitere Informationen zum Tool Center Point (TCP) enthdlt die
Betriebsanleitung des UR-Roboters, » 1.4 [[3 5].

Zur einwandfreien Verwendung des Greifers an einem UR-
Roboter wird empfohlen, den Werkzeugmittelpunkt (TCP) und das
Greifergewicht in den Robotereinstellungen zu hinterlegen.

Ausf istalation Bewegen E/A Protokoll " Peichern.
Werkzeugmittelpunkt TCP-Vis g

TcP
aw -
Montage
E/A- Position
Einstellung X 0.0 mm|
Variablen M 0.0| mm|
Autostart z 1248 mm|
Sanfter
Ubergang Ausrichtung
Forderband...  Finheiten Rotationsveldtor [rad] v
Schrauben RX 0.0000 B
Werkzeug E/A °7 0.0000
Hom 7
> sicherheit Nutzlast und Schwerpunkt Werkzeugflansch
> Koordinatensys Y Y
Nutzlast:  0.92/kg O schwerpunkt
> Feldbus
> URCaps X 0.0 X z
Y 0.0
v4 124.8 # Assistent

1. Schaltflache "Installation™ in der Kopfzeile auswahlen.

2. Schaltflache "Allgemein" im linken Meni auswahlen.
= Ein Untermeni offnet sich.

3. Schaltflache "TCP" auswadhlen.

4. Im Bereich "Werkzeugmittelpunkt" in die Felder X, Y und Z
die folgenden Werte eingeben:

= X=0.0 mm
= Y =0.0 mm
= Z=124.8 mm + Ldange der Greiferfinger

5. Im Bereich "Nutzlast und Schwerpunkt" in das Feld "Nutzlast"
das Greifergewicht von 0.95 kg eingeben.

HINWEIS

Wird ein Werkstiick mit bestimmtem Gewicht gegriffen, ldsst sich
die Gesamtnutzlast innerhalb des Roboterprogramms unter
"Programm" > "Basis-Befehle" > "Einstellen" dynamisch
anpassen.
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8 Beispiel fiir ein Roboterprogramm

Das folgende Programm demonstriert ein einfache Pick&Place-
Anwendung mit einem EGH-Greifer unter Verwendung der vom
URCap bereitgestellten Funktionalitdaten.

24 QH

Bewegen

I4=4=8

v VorStart A ~
= EGH Bestdtigen
= EGH Referenz

= EGH Bestdtigen

1
Wegpunkt 2
3
4

Warten 5 @ ¢ FahreAchse
6
7
8
9

Richtung

el

® Start_Robot_Pos
v Roboterprogramm
=/ EGH Farbe Lichtband Aus

Einstellen

Meldung
= EGH Positionsfahrt: 15.0 mm

10 ¢ ¢ FahreAchse

artL ® Pickk Robot Pos .

Ordner 12 = EGH Greifen B

Nutzlast 13 ¢ b If 10L_is_success()L True and IOL_is_end_stop()= True

festlegen 14 = EGH Farbe Lichtband GRUN |

16 Q Place Robot Pos ‘

19 = EGH Farbe Lichtbend ROT
20 = EGH Posltionsfahrt: 15.0 mm
21 B Meldung: Gripping failed

22 FahreAch v

Halt

Kommentar

us|qeLen

4 8 H o x B B @ =

Programmbaustein A ("VorStart") konfiguriert den Greifer:

e Wenn Roboter und Greifer gerade eingeschaltet wurden, wird
der "FastStop" quittiert, um den Greifer zu aktivieren (Zeile 2).

e Die Referenzierung des Greifers wird durchgefiihrt (Zeile 3).

e Bevor die Programmschleife beginnt, wird der Arm in die
Ausgangsposition - Start_Robot_Pos - gebracht (Zeile 6).

In den folgenden Zeilen wird die Lichtbandfarbe auf gelb gesetzt
(Zeile 8) und die Greiffinger werden vorpositioniert (Zeile 9), um
z. B. in einen engeren Abstand greifen zu konnen.
Wahrenddessen wird der Roboterarm in die Greifposition -
Pick_Robot_Pos (Zeile 11) gefahren. In Zeile 12 erfolgt das Greifen
eines Objektes liber den Programmknoten EGH-Greifen.
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Programmbaustein B und C beinhalten eine If-Else-Konstruktion
zur Abfrage des Greifstatus:

e Wurde ein Objekt gegriffen, gibt die Funktion EGH_is_success()
den Wert TRUE zuriick, wahrend der Endanschlag nicht
erreicht ist (EGH_is_endstop()#TRUE) (Zeile 13).

e Der Erfolg dieser Abfrage wird durch Setzen des Lichtbandes
auf griin (Zeile 14) quittiert.

e Am Ende fahrt der Roboterarm in die Endposition
Place_Robot_Pos (Zeile 16), um das Objekt zu platzieren
(Zeile 17).

Falls kein Objekt gegriffen wurde, wird das Lichtband rot

(Zeile 19). Weitere MaRnahmen sind die Vorpositionierung der
Greiffinger (Zeile 20) und ein Benachrichtigungs-Popup (Zeile 21).
Entscheidet sich der Anwender fiir die Fortsetzung des
Programms, fahrt der Roboterarm in die Ausgangsposition
Start_Robot_Pos (Zeile 23).
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