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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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Begriffsdefinition
"Produkt"

Abkiirzungen

1 Aligemein

1.1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthdlt Informationen zum SCHUNK
Softwarebaustein fuir Yaskawa und dessen Verwendung in der
Roboter-Steuerungsoberflache.

Die Software dient zur einfachen Integration und zur
Ansteuerung folgender Produkte:

e EGU El: mit EtherNet/IP™M-Schnittstelle
e EGK El: mit EtherNet/IP™M-Schnittstelle
e EZU El: mit EtherNet/IP™M-Schnittstelle

"Produkt" ersetzt in dieser Anleitung die oben aufgefiihrten
Produktbezeichnungen.

Die Anleitung beschreibt die Softwareumgebung an einem
Yaskawa Roboter mit der Steuerung "YRC1000micro" und dem
Programmierhandgerdat "Smart Pendant".

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente
unter » 1.5 [[1 6].

Folgende Abkiirzungen werden verwendet:

e GPE: Greifkraft- und Positionserhaltung
Produkte der Variante "M" verfligen liber eine Greifkraft- und
Positionserhaltung (GPE). Bei diesen Produkten kann beim
Senden von Steuerbefehlen angegeben werden, ob
Werkstiicke und Positionen durch die Antriebsregelung oder
durch die GPE gehalten werden sollen.

e SG: Single Gripper

e DG: Double Gripper

e TCP: Tool Center Point (Werkzeugmittelpunkt)
e (OM: Center of Mass (Schwerpunkt)
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1.2 Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich an Roboter-Integratoren, die
einfache mechanische und elektrische Schulungskenntnisse
besitzen und die auRerdem mit elementaren
Programmierkonzepten vertraut sind.

Inbetriebnahme und Stérungsbehebung diirfen ausschliel3lich
von Fachpersonal mit geeigneter Ausbildung ausgefiihrt werden.

Folgende Kenntnisse sind erforderlich:
* Robotik-Grundkenntnisse
¢ [Kenntnisse im Umgang mit YASKAWA-Robotern

Elektrische Installation darf ausschlieBlich von einer
Elektrofachkraft mit geeigneter Ausbildung ausgefiihrt werden.

1.3 Symboldefinition
In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:
B Voraussetzung einer Handlung
1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2
= Zwischenergebnis
= Endergebnis
» 1.3 [[) 5]: Kapitelnummer und [Seitenzahl] in Querverweisen

1.4 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 flihren.
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Allgemein

ACHTUNG

Sachschaden!
Informationen zur Vermeidung von Sachschdden.

1.5 Mitgeltende Unterlagen

* Montage- und Betriebsanleitung des Produkts:
— Elektrischer Universalgreifer EGU *
— Elektrischer Kleinteilegreifer EGK *
— Elektrischer Zentrischgreifer EZU *

e Inbetriebnahmeanleitungen:
- EGU mit EtherNet/IP™-Schnittstelle *
- EGK mit EtherNet/IP™-Schnittstelle *
- EZU mit EtherNet/IP™-Schnittstelle *

e Betriebsanleitung des Yaskawa-Roboters

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

Der Softwarebaustein erleichtert den Betrieb und die
Applikationserstellung fiir SCHUNK Produkte auf einem
kollaborativen Yaskawa-Roboter.

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

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

e Grip: Beim Werkstiick-Greifen (einfache Greiffahrt) wird ein
Werkstiick ohne Angabe der Werkstiickposition mit einem
angegebenen Greifkraftwert gegriffen

e Grip workpiece at expected position: Beim Werkstiick-Greifen
an erwarteter Position wird durch eine kombinierte Greiffahrt
ein Werkstiick an der angegebenen Werkstiickposition mit
dem angegebenen Greifkraftwert gegriffen.

¢ Release: Beim Werkstiick-Freigeben flihrt das Produkt eine
relative Positionsfahrt aus. Dabei wird ausgehend von der
aktuellen Position eine definierte Strecke entgegengesetzt zur
Greifrichtung verfahren.

¢ Jog mode: Beim Tipp-Betrieb wird eine Bewegungsfahrt nach
auBen oder innen ausgefuhrt.

e Absolute Position: Absolutes Positionieren der Greiferfinger
e Relative Position: Relatives Positionieren der Greiferfinger

e Acknowledge: Quittieren von anliegenden Warnungen und
Fehlern

e Stop: Kontrolliertes Anhalten
¢ Fast Stop: Bewegungen abbrechen

e Test Brake: Test der Bremse durchfiihren (nur bei Produkten
der Variante "M" und mit Firmware Version 5.2 oder héher)

Weiterfiihrende Informationen siehe » 9 [[) 35].
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3 Produkt an Robotersteuerung anschlieRen

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, konnen sich Bauteile unerwartet bewegen

und schwere Verletzungen verursachen.

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

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

A VORSICHT

Verletzungsgefahr durch Stromschlag bei Beriihrung
spannungsfiihrender Teile!

e 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. iiber 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 anschliefSen

Anschlussschema

RI45 -Stecker

Spannungs-
versorgung
Leitung

@I

* (bei Verwendung eines TURCK-Netzteils
gemédB SCHUNK-Zubehdrliste)

Kommunikation

Steuerung

Netzteil 24V DC

L-poliger
718" -Stecker *

Anschlussschema fiir ein Produkt

Kommunikation

Spannungs-
versorgung
Leitung
e | |

RJ45 -Stecker

Steuerung

Ethernet-
S Switch
Kommunikation
_ 4-poliger
0 o 7/ Seder
Leitung -
Netzteil 24V DC
* (bei Verwendung eines TURCK-Netzteils
geméRB SCHUNK-Zubehdrliste)
Anschlussschema fiir zwei Produkte
Signal Litzenfarbe Pin
Kabel 7/18" Stecker
Spannungsversorgung am Netzteil
V_LOG Braun 1
GND_PWR Weild 3
GND_LOG Blau L
V_PWR Schwarz 2
n.c. - -

Tab.: Pinbelegung 4-poliger 7/8" Stecker (bei Verwendung eines TURCK-Netzteils gemdf3

SCHUNK-Zubehdrliste)
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HINWEIS

TURCK-Netzteile mit einer Ausgangsspannung von 24V und einem
Eingangsspannungsbereich von 100V — 240V sind abgestimmt auf
die Leistungsversorgung des Produkts und als Zubehor bei
SCHUNK erhaltlich. Weitere Informationen siehe
Katalogdatenblatt des Produkts.

Es liegt keine Energieversorgung an.

Produkt ist am Roboter montiert. Passende Adapterplatten
sind bei SCHUNK erhaltlich, siehe Katalogdatenblatt.

Anschluss eines Produkts: Kabel fiir Kommunikation mit
RI45-Stecker an Robotersteuerung anschliel3en.

Anschluss zweier Produkte: Kabel fiir Kommunikation pro
Produkt an Switch anschliel’en. Kabel vom Switch mit RI45-
Stecker an Robotersteuerung anschlielRen.

Bei Verwendung eines TURCK-Netzteils: 7/8" Stecker an Kabel
flr Spannungsversorgung montieren. Pinbelegung siehe
vorherige Tabelle. ACHTUNG! Da der Kabeldurchmesser zu
gering ist, kann der Stecker nicht ausreichend abgedichtet
werden. Daher garantiert SCHUNK am Netzteil keine IP-
Schutzklasse!

Netzteil anschlieBen.
Logik- und Leistungsspannung anschlieRen.
= LED "Power" leuchtet griin.
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L Softwarebaustein installieren

USB Stick vorbereiten

Softwarebaustein
installieren

HINWEIS

SCHUNK empfiehlt vor der Installation die Softwareversion
Controllers und des Programmierhandgerats zu uberpriifen und
diese ggf. auf einen aktuellen Stand zu bringen.

ACHTUNG

Beschdadigungen am Produkt moglich!

Das Produkt oder der Roboter konnen beschddigt 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 FAT-Format
e Bezeichnung des Wechseldatentrdagers: "SCHUNK EGX"

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

B Aktuelle Softwareversion ist auf dem Controller und
Programmierhandgerat installiert.

1. Aktuelle Version des Softwarebausteins unter schunk.com/
downloads-software herunterladen und auf den USB-Stick
kopieren.

Robotersteuerung einschalten.

3. USB-Stick an das Programmierhandgerdt anschlieBen. Die
USB-Schnittstelle befindet sich an der Unterseite des
Programmierhandgerats.

= Die Robotersteuerung wird gestartet.
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"Meni" > "System Settings" > "Packages" wadhlen.

‘T Home

Job List

urrent Job

/O & Variables »

Robot Settings »

Safety Settings »

General
Controller

onfiguration

Development

Classic Interface

elp / Support »
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Softwarebaustein installieren

5. Schaltflache "INSTALL" wahlen.
6. SCHUNK Softwarebaustein auswahlen und installieren.
= Softwarebaustein wird installiert.

<  Package Management

Packages Extensions Presets

Name Wersion Vendor Location

There are no packages installed.

(To install packages, updates or presets, insert a USB drive containing the files and click
{INSTALL} above.)

= Nach erfolgreicher Installation wird der Softwarebaustein
in der Liste angezeigt.
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SCHUNK Produkte HINWEIS

konfigurieren Vom Softwarebaustein werden maximal zwei Produkte

unterstitzt.

B SCHUNK Softwarebaustein ist installiert.
1. "Meni" > "System Settings" > "1/0 Configuration" wadhlen.

= Alle bereits konfigurierten Produkte werden in einer Liste
angezeigt.
2. Schaltflache "NEW ALLOCATION" > "SCHUNK Gripper" wahlen.
3. Gewiinschtes Produkt auswahlen.

| O NEW ALLOCATION |

< 1/0 Configuration

List Input Table Output Table
Name Type Input Size Output Size Egc’:cnl'n%fr?).
ASF31(PNP) Terminal Block 0 bytes 0 bytes -
EtherNet/IP CPU EtherNet/IP Status 1 bytes 1 bytes -
EGK25 EtherNet/IP Scanner 16 bytes 16 bytes 192.168.125.222
EGU70 EtherNet/IP Scanner 16 bytes 16 bytes 192.168.125.201 ﬁ

4. Name eingeben.
HINWEIS: Unter diesem Namen wird spater im
Softwarebaustein das Produkt ausgewahlt.
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5. IP-Adresse des Produkts eingeben.
HINWEIS: Die IP-Adresse des Produkts kann mit dem
Inbetriebnahmetool SCHUNK Control Center vergeben und
angezeigt werden. Die IP-Adresse muss im Adressbereich des
Controllers liegen.

6. Start-Gruppen fiur Ein- und Ausgabe eingeben. In den Start-
Gruppen sind die einzelnen Bits des Datenrahmens
hinterlegt. Die Start-Gruppen werden miissen so gewahlt
werden, dass 16 Bytes zusammenhdngend belegt werden.
HINWEIS: Bei Eingabe bereits belegter Start-Gruppen erscheint
eine Fehlermeldung. Eine grafische Anzeige belegter und
freier Bytes ist unter "Input-Table" und "Output-Table"

moglich.
Settings - EtherNet/IP Scanner '
Name IP Address
EGU70 | [192168.125.201 |
. Starting 1/0 Range External Range
Instance Id  Size (bytes) Group # (bits) (Vaskawa)

Input: 100 16 633-760 #20800-#20957

Output: 130 16 633-760 #30800-#30957

Configuration: 3 0 (words)
Instance # Size RPI Target->Criginator Connection Type
2 Byte 7 20 ms Exclusive Qwner v
RPI Originator-=Target Connection Timeout
20 ms 4 tries B4

7. Optional weiteres Produkt hinzufligen und konfigurieren.
8. USB-Stick abziehen.
9. Robotersteuerung neu starten.

= Ein Neustart wird ausgefuhrt.
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4.1 SCHUNK Control Center — App Mechatronische Greifer

Uber das SCHUNK Control Center kann die Applikation
Mechatronische Greifer gestartet werden. Diese App ermoglicht
eine schnelle Inbetriebnahme und Parametrierung des Moduls.

Die Software kann unter schunk.com/downloads-software
heruntergeladen werden.
Funktionsumfang der App Mechatronische Greifer
e [Konfiguration und Inbetriebnahme:

- Anzeige von Statusinformationen

- Ausfiihren von Greif- und Bewegungsbefehlen

— Andern der IP-Adresse

— Anzeigen und Speichern von Fehlermeldungen

— Ausfiihren von Firmwareupdates

— Speichern und Einlesen von Konfigurationsdateien
e Qautomatische und manuelle Suche nach Modulen im Netzwerk
e optisches Anzeigen des verbundenen Moduls
e [Konfiguration und Steuerung tiber Computer moglich
e Zurlicksetzen auf Werkseinstellung
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Software starten

HINWEIS

Damit die App Mechatronische Greifer mit dem Modul Uber ein
Ethernet-Netzwerk kommunizieren kann, muss sichergestellt
sein, dass die Kommunikation nicht durch eine Firewall oder
eine andere Netzwerk-Technologie unterbunden wird.

1.

Modul ist elektrisch am Netzteil angeschlossen.
SCHUNK Control Center ist installiert.

Computer direkt liber Ethernet mit dem Modul verbinden.
ODER:

Computer mit dem Netzwerk verbinden, in dem das Modul
eingebunden ist.

SCHUNK Control Center offnen.
= Startbildschirm wird angezeigt.

SCHUNK ‘e

Y& Meine Favoriten

ine lieblings SCHUNK
m scl

hneller auf sie

Startbildschirm
3. App Mechatronische Greifer wahlen.

= Es wird automatisch nach Modulen gesucht, die sich im
Netzwerk befinden.

= Gefundene Module werden im Auswahlfenster der
Kommunikationsschnittstellen angezeigt.
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# SCHUI er - o

& Zurick = Menii
SCHUNK ' Hand in hand for tomorrow

£ Einstellungen ) S certegefunden
via Ethernet

Kommunikation

QO Modbus a‘ "“
O can

O 10-Link
L EGK 40-E-M-B EGK 40-PN-N-B

10.49.56.128 - Kaise2 10.49.56.180 - NoBrakeToday
Optionen 5.2.0.81896 - Operator 5.3.0.92854 - Operator

Demo Gerite anzeigen

Nur unterstiitzte Geréte

— ‘ -

EGU 50-EI-M-B EGU 80-PN-M-B
10.49.56.188 10.49.56.190 - EGU-80-Asher
5.3.0.92911 - Operator $.3.0.84978 - Operator

Auswahlfenster Kommunikationsschnittstellen
4. Gewiinschtes Modul auswdhlen.
= Die App verbindet sich mit dem Modul.
= Der Zugriff auf die Funktionen des Moduls ist moglich.

SCHUNK /37 ot st

Funktionsumfang
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Softwarebaustein installieren

4.2 Softwarebaustein deinstallieren
1. Robotersteuerung einschalten.
= Die Robotersteuerung wird gestartet.
2. "Menu" > "System Settings" > "Packages" wahlen.
3. SCHUNK Softwarebaustein auswahlen.
4. Papierkorb-Symbol wahlen.

& Package Management () INSTALL @

Packages Extensions Presets
Name Version Vendor Location

@ EGU 0.1.0 SCHUNK ’ H/ il

5. Robotersteuerung neu starten.
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5 IP-Adresse einstellen

Das Produkt wird standardmadRig mit der IP-Adresse 0.0.0.0
ausgeliefert. DHCP ist aktiviert.

Die IP-Adresse muss vor der Inbetriebnahme gedndert werden
und im Adressraum der Robotersteuerung liegen.

B Produkt ist mit einem PC verbunden.
B SCHUNK Control Center ist installiert, » 4.1 [ 16].

1. SCHUNK Control Center 6ffnen und App Mechatronische Greifer
auf der Startseite wahlen.

SCHUNK /&

#*

2. Schaltflache "Gerdte suchen" wdhlen.
= Produkte werden angezeigt.
= Falls das Produkt nicht in der Liste angezeigt wird:
- Firewall-Einstellungen uberpriifen und Ausnahme fiir
SCHUNK Control Center hinzufuigen.
— DHCP fur den Netzwerkadapter aktivieren.

& Back {88 Setings = Menu

EGK 40-E-M-B EGU 80-PN-M-B
10.49.56.167 - Kaise2 56.185 - DanielsEG 10.49.56.190 - EGU-80-Asher
5.20.81896 3. 5.3.0.84978

EGK 50-EI-M-B G EGU 60-EFN-B
1049.56.228 192168125205

49.56.221 192 92.168.12!
5.3.0.83097 5.20.81896
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3. Greifer auswdhlen und im Quick Select Mendi (--*)
"Einstellungen > Netzwerkeinstellungen" wahlen.

L. Werte fir IP-Adresse und Subnet Mask eintragen.

Network settings

IP address

192.168.125.202

Subnet mask

255.255.255.0

Default gateway
0.0.0.0

Primary DNS
0.0.0.0

Secondary DNS

0.0.0.0

Host name

DHCP enabled
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SCHUNK Utility

22

6 Aligemeine Bedienhinweise

Nach erfolgreicher Installation des Softwarebausteins stehen
folgende Meniis zur Verfligung:

e SCHUNK Utility
e SCHUNK im Job-Editor

Unter "SCHUNK Utility" konnen Produkte parametriert und
getestet werden.

Aufruf: "Mend" > "Utility" > "SCHUNK Gripper"

=P RANA 3

SCHUNK EGU/EGK/EZU Utility X

Dashboard | Configure |  Test ‘ About 0 SCHUNK '°

ADD GRIPPER: GRIPPER1

gripper2 v Connected 1P: 192.168125.202

% Gripper Type:  EGK 25-EI-M-B Serial-Nr.: BBKT3207 @

Brake/GPE: available Firmware: 5.3.0.99141
Max. Stroke:  53.0 mm Input Group: 40
Max. Gripforce: 50.0 N Output Group: 40

/N OxEF:ERROR_COMMUNICATION_LOST @)||Position: 16.8 mm |

—

® 0O 6 O

SCHUNK Utility
Pos. Bezeichnung Beschreibung
1 Menii In verschiedenen Meniipunkten konnen
SCHUNK  Produkte dem Softwarebaustein zugewiesen,
Utility parametriert, getestet und
Herstellerinformationen angezeigt werden.
2 (i) Hilfe-Buttons kénnen neben Eingabefeldern,
o Schaltflachen oder Kontrollkdstchen platziert
sein. Bei Auswahl 6ffnet sich ein Popup-
Fenster mit zusatzlichen Informationen.
3 Status Folgende Symbole zeigen den aktuellen

Zustand des Produkts an.
\/ Das Produkt ist betriebsbereit.

Eine Warnung liegt an.
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Job-Editor

Pos. Bezeichnung Beschreibung

A
“ (@)

5 Position

6 Schaltflache

-n
n

ACK

Ein Fehler liegt an.

Die Bremse (GPE) ist aktiv, nur bei Produkten
mit GPE verfligbar.

Die aktuell angefahrene Position wird
angezeigt.

Abhdngig vom aktuellen Zustand des Produkts
wechselt die Anzeige zwischen "FS" und "ACK".

Bei Auswahl "FS" wird der Greifer sofort
gestoppt. Ein Fast-Stop wird ausgefuihrt.

Bei Auswahl von "ACK" werden
quittierungspflichtige Fehler bestatigt.

HINWEIS

Abhdngig von den ausgewadhlten Produkten kann die Anzeige in

den verschiedenen Menipunkten variieren.

e So erscheint z. B. das Symbol "Bremse aktiv'" nur bei
Produkten der Variante "M" (mit GPE).

e Ebenso sind die Greifkraft-Modi "StrongGrip" bzw. "SoftGrip"
(» 10.1 [[) 45]) sowie Greifkraft- und
Geschwindigkeitsanzeigen von Produkt und BaugroRe

abhadngig.

Im Job-Editor befindet sich in der FuRzeile eine Schaltflache
"SCHUNK". Bei Auswahl wechselt die Anzeige in den
Programmiermodus der Robotersteuerung. Hier konnen Befehle
in ein Roboterprogramm hinzugefiigt werden, » 9 [[) 35].

Aufruf: "Meni" > "Job List" > "SCHUNK"

TEST/RUN JOB I

Fuf3zeile im Job-Editor
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Produkt hinzufiigen

24

7 Produkt parametrieren und testen
A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Bauteile konnen sich unerwartet bewegen und schwere
Verletzungen verursachen.

Bei der Inbetriebnahme alle auf der Software-0Oberflache
eingeblendeten Warnhinweise beachten.

Sicherheitsabstand einhalten und geeignete
Schutzausriistung tragen.

Roboter ist eingeschaltet.

SCHUNK Softwarebaustein ist installiert.

SCHUNK Produkte wurden konfiguriert.

"Meni" > "Utility" > "SCHUNK Gripper" wahlen.

= Das Menu "SCHUNK Utility" erscheint.

Schaltflache "Dashboard" wahlen.

= Konfigurierte SCHUNK Produkte werden angezeigt.
Gewiinschtes Produkt auswahlen.

o— ! T — .
e me 3 t elopment ) e
——_ MENUPTN¢ 0 Jey Lﬁ ime L il Bvelopment \/!fo I;‘{—Dht Qel

SCHUNK Utility X

2 pn'uar]t h-.,,_”o; PVel‘nn,\,’Er.
De

2nt = ; Sy :
~=velopment Naai-. t Develonmant ~_. MMent Devalan

SCHUNK ¢

Dashboard ‘ Configure

Grippers found in Configuration: 2

ADD GRIPPER: EGU60 ADD GRIPPER: EGU70

u.

= Sobald das Produkt hinzugefligt wurde, erscheint eine
Anzeige mit allen konfigurierten Parametern. Dieser
Vorgang kann bis zu 20 Sekunden dauern.

Falls der Roboter zwei SCHUNK Produkte unterstiitzen soll:
Weiteres Produkt hinzufiigen.
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Produkt 1.
parametrieren 2

3.

Schaltflache "Configure" wahlen.

Gewdlinschtes Produ

kt auswahlen.

= Test-Befehle und die entsprechenden Parameter werden

angezeigt.

Parameterwerte eingeben. Weitere Informationen zu den
Parameter siehe dazu folgende Tabelle oder durch Auswabhl

des Hilfe-Buttons.

Gewlinschte Schaltflache wahlen, um den Befehl mit den
gewdhlten Parameterwerten zu testen.

=ww G

SCHUNK EGU/EGK/EZU Utility

Dashboard | Configure

Grip: —> <

Grip Prehold Time 0.000
Grip Pre-Position Delta 5.0 mm

Grip Position Margin 2.0 mm

SCHUNK '*

@ gripperl O gripper2

Distances:

<=3

Min Position 0.0 mm i TEST MIN
i _ 0.0 mm_ .

Zero Offset 0.0 mm [l TEsTzeRO

Max Position  79.0 mm i TEST MAX

Release: TEST RELEASE

Workpiece Release Distance 5.0 mm

Waorkpiece Lost Distance 2.0 mm

\/ Operational

Bezeichnung

Grip Prehold Time e

Grip Pre-Position e
Delta

Beschreibung

Mit dem Parameter kann die Zeitspanne
des Nachgreifens parametriert werden.
Die maximale Zeitspanne fiir das
Nachgreifen betragt 60000 ms (1 Minute).

Im StrongGrip-Modus betragt die
maximale Nachgreifzeit 2000 ms.

Mit dem Parameter kann die
betragsmadRige Positionsdifferenz
zwischen Werkstiickpositionsfenster und
Vorposition festgelegt werden, siehe
folgenden Abschnitt

"Vorposition", » 7 [[1 28].
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Bezeichnung

Grip Position
Margin

Workpiece Release
Distance

Min Pos

Zero Offset

Max Pos

Workpiece Lost
Distance

Use Brake

Stop Program on
Error
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Beschreibung

Mit dem Parameter kann der Wert
parametriert werden, aus dem sich die
Minimal- und Maximalposition des
Werkstlickpositionsfenster berechnen,
siehe folgenden Abschnitt "Minimal-
und Maximalposition", » 7 [[) 27].

Mit dem Parameter kann die Strecke
parametriert werden, die das Produkt
beim Freigeben relativ verfahrt.

Mit dem Parameter wird die
Positionsgrenze festgelegt, innerhalb
derer Bewegungen zuldssig sind. Der
Wert des Parameters entspricht dem
kleinsten Positionswert, der angefahren
werden kann.

Mit dem Parameter kann
vorzeichenbehaftet die Strecke
parametriert werden, um die der
Nullpunkt verschoben wird.

Mit dem Parameter wird die
Positionsgrenze festgelegt, innerhalb
derer Bewegungen zuldssig sind. Der
Wert des Parameters entspricht dem
groRten Positionswert, der angefahren
werden kann.

Mit dem Parameter kann die Strecke
parametriert werden, welche die
Greiferfinger nach dem Verlust des
Werkstiicks verfahren diirfen, bevor ein
Werkstlickverlust erkannt wird.

Diese Funktion ist nur bei Produkten der
Variante "M" verfiigbar. Wird die
Checkbox aktiviert, fallt die Bremse des
Produkts standardmadRig nach jedem
Bewegungsbefehl ein, wenn nichts
anderes im Befehl konfiguriert ist.

Wird die Checkbox aktiviert, stoppt das
Roboterprogramm automatisch, wenn
die maximale Wartedauer bei
konfiguriertem Parameter "Wait for
Complete" erreicht wird.



Minimal- und
Maximalposition

Mit dem Parameter <grp_pos_margin> kann der Wert
parametriert werden, aus dem sich die Minimal- und
Maximalposition des Werkstiickpositionsfenster berechnen.

HINWEIS

e Die Minimalposition des Werkstiickpositionsfenster berechnet
sich nach: Werkstiickposition - <grp_pos_margin>.

e Die Maximalposition des Werkstlickpositionsfenster berechnet
sich nach: Werkstiickposition + <grp_pos_margin>.

Maximalposition des | <grp_pos_margin> <grp_pos_margin>
- — - _POS_ < <
Werksttickpositionsfensters -

-

Minimalposition des

Werkstuickpositions-
fensters

Werkstlick

] Werksttickpositionsfenster
Greifbereich richtiges Werkstiick

Werkstuickposition

I Positionsparameter
min. Position

max. Position

»
|

)

Modul

Minimal- und Maximalposition des Werkstiickpositionsfensters

06.00 | EGU / EGK / EZU fiir Yaskawa Cobots | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1528633 m 27



Vorposition
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Mit dem Parameter <grp_prepos_delta> kann die betragsmadRige
Positionsdifferenz zwischen Werkstlickpositionsfenster und
Vorposition parametriert werden.

HINWEIS

Die Vorposition wird berechnet von der Minimal- oder
Maximalposition des Werkstlickpositionsfensters in
Abhdangigkeit von der Richtung, aus der ein Werkstiick
gegriffen wird.

Die Vorposition beim Innengreifen berechnet sich nach:
Minimalposition Werkstiickpositionsfenster -
<grp_prepos_delta>.

Die Vorposition beim AuRBengreifen berechnet sich nach:
Maximalposition Werkstlickpositionsfenster +
<grp_prepos_delta>

Vorposition

Maximalposition

Werkstlckpositionsfenster
<grp_prepos -t -t - <grp_prepos
_delta> _delta>

\J

Vorpositionierungsbereich

Werkstiick ] Werkstlckpositionsfenster

Greifbereich richtiges Werkstlick

I Positionsparameter

min. Position

max. Position

o
L |

A

Modul

Vorpositionierungsbereich fiir das Aufiengreifen

06.00 | EGU / EGK / EZU fiir Yaskawa Cobots | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1528633



Produkt testen Folgende Befehle konnen getestet werden:
e Tippbetrieb "JOG -" und "JOG+"
e Werkstiick greifen "Inside oder Qutside GRIP" im Modus
BasicGrip lber die Schaltflachen "<- ->" oder "-> <-"
e Werkstlick freigeben "RELEASE"
e Bewegung beenden "STOP"
e Absolute Positionsfahrt "ABS P0OS"

e Bremsentest "BRAKE TEST"(nur bei Produkten der Variante "M"
und mit Firmware Version 5.2 oder hoher)

1. Schaltflache "Test" wadhlen.

2. Gewiinschtes Produkt auswahlen.

3. Greifkraft und ggf. Position sowie Geschwindigkeit eingeben.
Kontrollkastchen "Brake/GPE" aktivieren, wenn die
Greifkraft- und Positionserhaltung verwendet werden soll.
Hinweis: StandardmdRig werden Werte angezeigt, die zuletzt
eingegeben wurden.

L. VORSICHT! Verletzungsgefahr durch bewegte Bauteile!
Gewdinschte Schaltflache wahlen, um den Befehl zu testen.

= Aktivierte Bits werden durch griin leuchtende LEDs angezeigt.
= Befehl wird ausgefiihrt.

S Oy 8 ®

SCHUNK EGU/EGK/EZU Utility X

Dashboard | Configure About SCHUNK "

o gripperl @ gripper2

- - - Gk
JoG - JOG + ABS POS
Brake/GPE

(i)
Pos. Reached
WP Gripped
Wrong WP
No WP Gripped
WP Lost

Not Feasible

Force 0% Warning
T Error
Position 0 mm Cmd. Toggle

Regrip Started

Cmd. Success

Velocit BRAKE
Yy 0 mm/s ] Brake/GPE STOP

" Operational (@) Paosition: 16.8 mm

Herstellerinformation e Schaltfliche "About" wihlen.

anzeigen = Detailierte Informationen zum Softwarebaustein werden

angezeigt.
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30

8 Tool Center Point (TCP), Schwerpunkt und

Gewicht einstellen

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

1. "Meni" > "Robot Settings" > "Tools" wdhlen.

2. Passende Werte fiir Greifergewicht, TCP-Werte und
Schwerpunkt aus nachfolgenden Tabellen entnehmen und in
die Eingabefelder eintragen.

8.1 Werte fiir EGK

EGK: Tool Center Point, DG: zwei Produkte montiert, SG: ein Produkt montiert

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY X o @  wicht
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [kel

SG: ein montiertes Produkt

EGK 25 - - 90.2 - -1.5 -01 427 0.8
EGK 40 - - o4.5 - -0.5 -0.3 449 1.3
EGK 50 - - 102 - 0.5 -0.2 494 2.1
DG: zwei montierte Produkte

EGK 25 +1M.8 - NL4.6 %45 0 0 64.7 2.3
EGK 40 4.8 - Nn7.6 45 0 0 I 3.3
EGK 50 #31.6 - 137.9 %45 0 0 873 5.3

Tab.: EGK: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir ISO 50- Flansch
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GPL4-Serie

GP7 | GP8-Serie

GP12-Serie

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y i RY X (0% Z wicht
[mm] [mm] [mm] [deg]l [mm] [mm] [mm] [kg]

SG: ein montiertes Produkt
EGK 25 - - 90.2 - -1.6 -0.1 42.6 0.8

EGK 40 - - oL.5 - -0.5 -0.3 444 1.3
Tab.: EGK: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP4-Serie

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY X (0% Z wicht
[mm] [mm] [mm] [deg]l [mm] [mm] [mm] [kg]

SG: ein montiertes Produkt

EGK 25 - - 90.2 - -1.6 -0.1 433 0.8
EGK 40 - - o4.5 - -0.5 -0.3 452 13
EGK 50 - - 102 - 0.5 -0.2 491 2.1
DG: zwei montierte Produkte

EGK 25 +M.8 - M2.7 %45 0 0 64.5 2.3
EGK 40 +114.8 - 1N5.7 £45 0 0 70.5 3.3

Tab.: EGK: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP7 / GP8-Serie

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY X (0% Z wicht
[mm] [mm] [mm] [deg]l [mm] [mm] [mm] [kg]

DG: zwei montierte Produkte

EGK 25 #m8 - 14.6 45 0 0 62.5 2.4
EGK 40 #e8 - 1N7.6  #45 0 0 69.3 3.4
EGK 50 #31.6 - 137.9 #45 0 0 86 5.4

Tab.: EGK: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP12-Serie
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ISO 50

GP7 | GP8-Serie
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8.2 Werte fiir EGU

EGU: Tool Center Point, DG: zwei Produkte montiert, SG: ein Produkt montiert

BaugroBe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY & o @ wicht
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [kg]

SG: ein montiertes Produkt

EGU 50 - - 93.5 - -03 -0.3 479 1.8
EGU 60 - - 19 - 1.6 -0.7 613 33
EGU 70 - - 135.4 - 0.8 -0.8 7.4 5.2
EGU 80 - - 142.9 - 3 -0.2 7.4 8.4
DG: zwei montierte Produkte

EGU 50 =41 - 6.9 45 0 0 75.2 4.2
EGU 60 #43.6 - 149.9 45 0 0 99.7 1.7

Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir ISO 50 Flansch

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY O o @ wicht
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [kg]

SG: ein montiertes Produkt
EGU 50 - - 93.5 - -0.3 -0.3 L8 1.7

EGU 60 - - 19 - 1.7 -0.7 61.2 3.3
Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP7 / GP8-Serie
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GP12-Serie

IS0 50

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y i RY X (0% Z wicht
[mm] [mm] [mm] [deg]l [mm] [mm] [mm] [kg]

SG: ein montiertes Produkt

EGU 50 - - 89 - -03 -03 441 1.7
EGU 60 - - 4.5 - 1.7 -0.8 57 3.3
DG: zwei montierte Produkte

EGU 50 41 - 16.9 45 0 0 73.8 4.3

Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP12-Serie

8.3 Werte fiir EZU

EZU: Tool Center Point, DG: zwei Produkte montiert, SG: ein Produkt montiert

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY o o ( Wicht
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] k&l

SG: ein montiertes Produkt

EZU 30 - - 107 - -0.9 -03 62 2.6
EZU 35 - - 135.5 - 0.5 -0.7 79.2 4.9
EZU 4O - - 156.9 - 0 -0.8 943 8.2
DG: zwei montierte Produkte

EZU 30 #123.7 -  126.5 45 0 0 86.3 5.9
EZU 35 +155.3 - 161.6  *45 0 0 113.4 10.9

Tab.: EZU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir ISO 50 Flansch
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BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y Z R & (¢ ( Wit
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [kel

SG: ein montiertes Produkt

EZU 30 - - 107 - -0.9 -03 625 2.6
EZU 35 - - 135.5 - 0.5 -0.7 79.6 4.9
Tab.: EZU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP7 / GP8-Serie
BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z RY o ¢ (z Wicht
[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [

SG: ein montiertes Produkt

EZU 30 - - 102.5 - -0.9 -0.3 57.7 2.6
EZU 35 - - 131 - 0.5 -0.7 744 4.9
DG: zwei montierte Produkte

EZU 30 #123.7 - 126.5 45 0 0 84 6

Tab.: EZU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht fiir Yaskawa GP12-Serie
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9 Roboterprogramm erstellen

Nach der Installation des Softwarebausteins konnen folgende

Funktionen in ein Roboterprogramm eingefiigt werden:

Funktion

BasicCommands,
»9.1[137]

Grip, » 9.2 [[138]
Release, » 9.3 [[139]
Position, » 9.4 [ 40]
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Beschreibung

e Acknoledge: Quittieren von
anliegenden Warnungen und
Fehlern

e Fast Stop: Sofortiges Abrechen
einer Bewegung

e C(ontrolled Stop: Kontrolliertes
Anhalten einer Bewegung

Werkstiick greifen
Werkstiick freigeben
Position anfahren

35
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Funktion dem Roboterprogramm hinzufiigen
1. "Meni" > "Job List" wahlen.

2. Gewiinschtes Roboterprogramm auswahlen oder neues
erstellen und Schaltflache "Edit" wahlen.

3. Schaltflache "SCHUNK" wadhlen
= Alle verfligbaren Funktionen werden im Menili angezeigt.

—ww Oy o s ] B e =
N T p— s B2 &
1 NOP

2REIRLEVELS!

MOV] VI=10.0@

~

LABEL *LABEL

o

MOVL V=1000.0

o

MOVL V=1000.0

-

MOVL V=1000.0@

o

MOVL V=1000.0
@ TEACH | JOINTMOVE
9 MOVL V=1000.0

10 MOVL V=1000.0 Pl

Basic Commands Release Position SCHUNK [*

Q gripper1 @) gripper2

Grip with preposition Wait until command complete Brake/GPE

Target Force (50.0 to 100.0 %) 100 %
Target Position (0.0 to 53.0 mm) 20.0 mm

Target Velocity (5.0 to 20.0 mm/s) 10.0 mm/s

/ Openational @) Position: 168 mm

L, Weiterfuhrende Informationen zu den einzelnen Funktionen
siehe folgende Abschnitte.
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9.1 BasicCommands

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

1. Schaltflache "Basic Commands" wahlen.

Grip Release Position SCHUNK "

O gripperl @ gripper2

Acknowledge EXECUTE INSERT
Fast Stop EXECUTE INSERT
Controlled Stop [EE=iEe03 INSERT

Brake Test EXECUTE INSERT

[] Brake/GPE

\/ Operational (@) Position: 16.8 mm

SCHUNK

2. Gewiinschtes Produkt auswahlen.

3. VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger bewegen sich.
Schaltflache "EXECUTE" wahlen, um die Funktion zu testen.

=

=

=

Acknoledge: Falls quittierungspflichtige Fehler anliegen,
werden diese durch diesen Befehl betatigt.

Fast Stop: Mit diesem Befehl wird die aktuelle Bewegung
sofort abgebrochen und in den Stillstand gezwungen. Ein
quittierungspflichtiger Fehler wird gesetzt.

Controlled Stop: Mit diesem Befehl wird die aktuelle
Bewegung schnellstmoglich bis zum Stillstand geregelt
gestoppt.

Brake Test: Bremse testen (nur Produkten der Variante
"M" und Firmware Version 5.2 oder héher verfiigbar).

4. Optional: Kontrollkastchen "Brake/GPE" aktivieren.

=

Bei Produkten der Variante "M" wird nach einem
kontrollierten Stop die Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

5. Schaltflache "INSERT" wahlen, um die Funktion dem
Programm hinzuzufligen.

=

Die gewadhlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefiigt.
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9.2 Grip

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

1. Schaltflache "Grip" wahlen.

BasicCommands Release Position SCHUNK '*

O gripperl @ gripper2

Grip with preposition Wait until command complete Brake/GPE

Target Force (50.0 to 100.0 %) 100 %

Target Position (0.0 to 53.0 mm)

Target Velocity (5.0 to 20.0 mm/s) 10.0 mm/s

\/ Operational (@) Position: 16.8 mm

SCHUNK

2. Gewiinschtes Produkt auswahlen.

3. Optional: Gewiinschte Optionen durch Aktivieren des
Kontrollkastchens auswahlen.

= Grip with preposition: Beim Werkstlick-Greifen an
erwarteter Position wird durch eine kombinierte
Greiffahrt ein Werkstiick an angegebener
Werkstiickposition mit dem angegebenen Greifkraftwert
gegriffen.

= Wait until command complete: Der nachfolgende Befehl
wird erst ausgefiihrt, nachdem der eingefligte Greifbefehl
komplett abgearbeitet wurde.

= Brake/GPE: Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

L. Greifkraft, Position und Geschwindigkeit eintragen.

5. Greifrichtung auswahlen.

= Inside Grip (<- ->): Durch eine Bewegung der
Greiferfinger nach aufien wird ein Werkstiick von innen
gegriffen werden, daher die Bezeichnung Innengreifen.

06.00 | EGU / EGK / EZU fiir Yaskawa Cobots | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1528633



= Qutside Grip (-> <-): Durch eine Bewegung der
Greiferfinger nach innen wird ein Werkstiick von auflen

gegriffen werden, daher die Bezeichnung AuRengreifen.

6. VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger bewegen sich.
Schaltflache "EXECUTE" wahlen, um die Funktion zu testen.

7. Schaltflache "INSERT" wahlen, um die Funktion dem
Programm hinzuzuftigen.

= Die gewdhlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

9.3 Release

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

1. Schaltflache "Release" wahlen.

Basic Commands Grip Position SCHUNK "°

QO gripper1 @ gripper2

Wait until command complete Brake/GPE

EXECUTE INSERT

/" Openticnal (@) Position: 16.8 mm

SCHUNK

2. Gewiinschtes Produkt auswahlen.
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3. Optional: Gewiinschte Optionen durch Aktivieren des
Kontrollkdstchens auswadhlen.

= Wait until command complete: Der nachfolgende Befehl
wird erst ausgefuihrt, nachdem der eingefiligte Greifbefehl
komplett abgearbeitet wurde.

= Brake/GPE: Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

L. VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger bewegen sich.
Schaltflache "EXECUTE" wadhlen, um die Funktion zu testen.

= Die gewdhlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefligt.

9.4 Position

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

1. Schaltflache "Position" wahlen.

Basic Commands Release SCHUNK "

O gripperl @ gripper2

Wait untill command complete Brake/GPE

@ Absolute O Relative

Target Position (0.0 to 53.0 mm)

Target Velocity (5.0 to 120.0 mm/s) 12.9 mn/s

EXECUTE INSERT

+/ Opentional @) Position: 16.8 mm

SCHUNK

Funktion "Gripper" - bei Auswahl Doppelgreifer
2. Gewiinschtes Produkt auswahlen.
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Optional: Gewiinschte Optionen durch Aktivieren des
Kontrollkdstchens auswadhlen.

= Wait until command complete: Der nachfolgende Befehl
wird erst ausgefuihrt, nachdem der eingefiligte Greifbefehl
komplett abgearbeitet wurde.

= Brake/GPE: Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

Positionierungsart auswahlen.

= Absolute: Beim absoluten Positionieren verfahrt das
Produkt auf den zyklisch libergebenen Positionswert.

Dieser Positionswert bezieht sich auf den parametrierten
Nullpunkt des Moduls.

= Relative: Beim relativen Positionieren Produkt verfahrt
das Produkt von der aktuellen Position um den zyklisch
uibergebenen und vorzeichenbehafteten Positionswert.

Zielposition eintragen.

. Geschwindigkeit eintragen.

VORSICHT! Verletzungsgefahr! Greiferfinger bewegen sich.
Schaltflache "EXECUTE" wahlen, um die Funktion zu testen.

Schaltflache "INSERT" wdhlen, um die Funktion dem
Programm hinzuzuftigen.

= Die gewdhlte Funktion wurde dem Programmcode
hinzugefiigt.
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9.5 Beispiel fiir ein Roboterprogramm

Dieses Beispiel zeigt die Anwendung eines Greifers, um ein
Objekt mit 2 Greifern an vorgegebenen Positionen zu greifen und
abzulegen. Schlagt das Greifen oder Ablegen fehl, wird das
Programm gestoppt.

Greiferkommandos werden generell iiber den Job "SCHUNK-
Gripper" an den Greifer libermittelt. Diesem Job miissen die
sieben in der nachfolgenden Tabelle dargestellten Parameter
tibergeben werden. Beim Einfligen der Greiferkommandos liber
den Softwarebaustein in das Roboterprogramm, werden die
Parameter automatisch gesetzt.

48% ROBOT JOB - NEWJOB2 V74 = 46%

7 LriE M LN

JOB: SCHUNK-GRIPPER
(M

(2)

(@)

(@)

(100)

(@)

3 END g

JOB: SCHUNK-GRIPPER

Argument  Beschreibung

1 Greiferinstanz (integer)
2 Kommando (integer):
1. Fast Stop
2: Quittieren

3: Absolute Positionsfahrt
L: Relative Positionsfahrt
5: Basic Grip
6: Werkstiick greifen mit Vorpositionierung
7: Werkstiick freigeben
3 Gewiinschte Position in pm (integer)
L Gewiinschte Geschwindigkeit in pm/s (integer)
Gewiinschte Greifkraft in % (integer)
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Argument  Beschreibung
6 Flags fiir GPE und Greifrichtung (integer):
0: AuRengreifen, GPE deaktiviert
1: Innengreifen, GPE deaktiviert
2: AuBengreifen, GPE aktiviert
3: Innengreifen, GPE aktiviert
7 Wait until Command Complete (integer)
Tab.: Beschreibung Parameter JOB: SCHUNK-GRIPPER

Beispielprogramm

1 NOP

2 PSTART JOB:GRIPPER-OBSERVER SUBI 1)
3] L Joe:SCHUNK-GRIPPER (1) (2) (@) (@) (1e8) (8) »

4 MOVI PORQ VI=5.00

5 Jo&: SCHUNK-GRIPPER (1) (6) (108) (8) (60) (0) »

& MOV POQ1 VI=5.00

7 JOB:SCHUNK-GRIPPER (2) (5) (@) (108) (70) (3) »

& MOVI POOZ VI=5.00

9 J0&: SCHUNK-GRIFPER (1) (7) (100) (@) (68) (B) »

10 MOVI POO3 VI=5.00

J0B:SCHUNK-GRIPPER (2) (7) (@) (180) (70} (3) »

Y

12 JOB: SCHUNK-GRIPPER (2) (3) (15@) (180) (7@)

J0B: SCHUNK-GRIPPER (1) (4) (-108) (1000) (60) ™

14 END

Beispielprogramm

06.00 | EGU / EGK / EZU fiir Yaskawa Cobots | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1528633 m



Ly

Pos.

12-13

Beschreibung

Parallel zum Hauptprogramm wird der Job "Gripper-
Observer" gestartet, um zu detektieren, ob sich
Greifer1im Fehlerzustand befindet. Falls dies der Fall
ist, wird das Programm gestoppt und ein Alarm
ausgegeben. Input 120 entspricht dabei dem

Bit "Error" im Statuswort von Greifer 1.

Sww § oy b [Cewo ] B @ =
0% ROBOT JOB - GRIPPER-OBSERVER / 533
1 NOP
2 IF (IN#(120)=ON) THEN
3 ABOR
4 SETUALM 8000 "Error in Gripper" 0 {@i}
5 ENDIF

6 END

Fir Greifer 1 werden evtl. anliegende Fehler quittiert.

Der Roboterarm bewegt sich auf Position 0, an der
Greifer 1 ein Werkstiick greifen soll.

Greifer 1 greift das Werkstiick an der erwarteten
Werkstiickposition. Die Geschwindigkeit soll dabei
automatisch vom Greifer ausgewahlt werden, sodass
als Parameter der Wert 0 gewahlt wird.

Der Roboterarm bewegt sich auf Position 1, an der das
zweite Werkstiick gegriffen werden soll.

Greifer 2 greift das Werkstlick mit einer Kraft von 70%
der maximalen Greifkraft.

Der Roboterarm bewegt sich auf die jeweilige Position,
an denen die Werkstilicke abgelegt werden sollen. Die
Greifer geben die Werkstiicke frei.

Die beiden Greifer flihren eine absolute bzw. relative
Positionsfahrt aus, um die Finger flir die Aufnahme
von neuen Werkstiicken optimal zu positionieren.
Dabei kann die Option "Wait until Command
complete" deaktiviert werden, sodass die
Greifbewegung zeitgleich mit einer Bewegung des
Roboters stattfindet.

Tab.: Beschreibung Roboterbeispiel
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10 Anhang

10.1 Definition Greifkraftmodus

BasicGrip

Dieser Greifmodus ist fiir alle Varianten des Produkts verfligbar.
Im BasicGrip wird mit der Nenngreifkraft oder kleiner das
Werkstiick gegriffen. Der Motor wird permanent bestromt,
dadurch ist ein dauerhaftes Nachgreifen der Werkstiicke moglich.

Hinweis: Abhdngig von der eingestellten Greifkraft dndert sich
die Greifgeschwindigkeit.

SoftGrip
Dieser Greifmodus ist fur alle EGK-Varianten verfligbar.

Der SoftGrip-Modus kann verwendet werden, um empfindliche,
fragile oder bruchempfindliche Werkstiicke wie z. B.
Elektroniken, Glaser, Keramiken schonend zu greifen.

Um beim SoftGrip Einfluss auf den Kraftimpuls zu nehmen, muss
ein Greifgeschwindigkeitswert libergeben werden. Dieser
Greifgeschwindigkeitswert muss zwischen der minimalen
Greifgeschwindigkeit <min_vel> und der berechneten
Greifgeschwindigkeit, die im BasicGrip—-Modus bei der gleichen
Greifkraft verwendet wird, liegen.

Hinweis: Abhdngig von der eingestellten Greifgeschwindigkeit
andert sich die Greifkraft.

StrongGrip

Dieser Greifmodus ist nur bei EGU und EZU der Variante "M"
verfligbar.

Im StrongGrip-Modus wird mit einer Greifkraft grofRer 100 Prozent
das Werkstiick gegriffen, dadurch ist das Greifen schwerer
Werkstiicke maglich.

In diesem Modus wird kurzzeitig vom Motor eine hohere Leistung
abgerufen, ein Elastomer speichert die hohe Greifkraft. Nach
einer einstellbaren Zeit fallt die Motorbremse ein, das Werkstlick
wird gehalten.

10.2 Marken

e YASKAWA ist eine eingetragene Marke der Kabushiki Kaisha
Yaskawa Denki (Japan).
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