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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-URCapX fur
UR-Roboter und dessen Verwendung.

URCapX dient zur einfachen Integration und Ansteuerung
folgender Produkte in UR-Applikationen:

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

HINWEIS

Die Kompatibilitat des Produkts zum Roboter ist abhdngig von
der Strombelastbarkeit, Kompatibilitatsiibersicht siehe unter Link
Kompatibilitatsiibersicht.

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

Die Anleitung beschreibt die Softwareumgebung an einem UR-
Roboter. Hierzu Anleitung des Roboters beachten.

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

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

Folgende Abkilirzungen werden verwendet:

e GPE: Greifkraft- und Positionserhaltung

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 UR-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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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 *
— EGU mit PROFINET-Schnittstelle *
— EGK mit PROFINET-Schnittstelle *
- EZU mit PROFINET-Schnittstelle *

e Betriebsanleitung des UR-Roboters

e Katalogdatenblatt des Produkts *

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

1.6 Marken

e EtherNet/IP™ ist eine eingetragene Marke der ODVA, Inc.

* PROFINET ist eine eingetragene Marke der PROFIBUS
Nutzerorganisation e.V.

e UR st eine eingetragene Marke der Universal Robots A/S
(D@nemark).
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2 Funktionsbeschreibung

Der Softwarebaustein erleichtert den Betrieb und die
Applikationserstellung fiir SCHUNK Produkte auf einem UR-
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 bei
der Programmierung der Greiferfunktionen.

Folgende Funktionen sind im Softwarebaustein verfiigbar und
konnen im SCHUNK URCapX verwendet werden:

e Grip: Beim Werkstiick-Greifen (einfache Greiffahrt) wird ein
Werkstiick ohne Angabe der Werkstlickposition 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 Werkstlick-Freigeben fiihrt das Produkt eine
relative Positionsfahrt aus. Dabei wird ausgehend von der
aktuellen Position eine definierte Strecke entgegengesetzt zur
Greifrichtung verfahren.

e Jog mode: Beim Tipp-Betrieb wird eine Bewegungsfahrt nach
aullen oder innen ausgefiihrt.

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
e 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)

¢ Prepare for Shutdown: Beim kontrollierten Abschalten des
Moduls werden fiir den Betrieb notwendige Daten dauerhaft
abgespeichert. Meldet das Modul zurlick, dass es zum
Abschalten bereit ist, kann die Logik-Versorgungsspannung
abgezogen oder softwareseitig ein Neustart angestolRen
werden.

Weiterfiihrende Informationen zum Einfligen der Befehle in den
Programmecode siehe Tabelle Befehle.
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3 Produkt am Roboter befestigen
Fur die Montage des Produkts an Robotern stellt SCHUNK Roboter-
Adaptionspakte als Zubehor zur Verfligung. Diese Pakete
enthalten passende Schrauben, Zentrierstifte und Zentrierbund
fir die Befestigung an den gewiinschten Roboterflansch. Fur
weitere Informationen siehe Katalogdatenblatt unter
schunk.com.

Einzelgreifer (SG)

EGU-S5G: Montage am Roboter
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EZU-SG: Montage am Roboter

1. Zentrierstift (7) in Roboterflansch (6) einsetzen.

2. Zentrierbund (5) mit Schraube (10) an Adapterplatte (&)
montieren.

3. Adapterplatte (&) mit Schrauben (3) und ggf. mit
Unterlegscheiben an Roboterflansch (6) befestigen.

L. Kabel Funktionserde (8) mit Schraube und Zahnscheibe an
Adapterplatte (4) montieren.

5. Zentrierhiilsen (9) in Adapterplatte (&) einsetzen.

6. Produkt (2) mit Schrauben (1) an Adapterplatte (4) befestigen.

Hinweis: Platine (11) und Kabel Funktionserde (8) miissen sich
auf derselben Seite befinden.

7. Kabel Funktionserde (8) an den Potentialausgleich des
Produkts mit Schraube und Zahnscheibe anschlieRen.

Doppelgreifer (DG)

Hinweis: Bei Einsatz als Doppelgreifer kann eine Abblasduse

montiert werden. Dabei reinigt die austretende Luft aus der

Abblasdiise das Werkstilick von Spanen oder anderen
Verunreinigungen.

Abblasdiise und Kabelhalter sind als Zubehor bei SCHUNK
erhaltlich, siehe Katalogdatenblatt unter schunk.com.

01.00 | EGU / EGK / EZU fiir Universal Robots | Inbetriebnahmeanleitung | de | 1656615 m 9



10

EZU-DG: Montage am Roboter
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Zentrierstift (7) in Roboterflansch (6) einsetzen.

ISO-Flansch (12) mit Schrauben (13) an Roboterflansch (6)
befestigen.

Zentrierstifte (13) in ISO-Flansch (12) einsetzen.

L. Winkeladapter (14) mit Schrauben (1) an ISO-Flansch (12)

lagerichtig befestigen.
Zentrierstift (15) in Winkeladapter (14) einsetzen.

6. Zentrierbund (5) mit Schraube (10) an Adapterplatte (&)

10.

1.

12.

13.

14.

montieren.

Adapterplatte (4) mit Schrauben (3) und ggf. mit
Unterlegscheiben an Winkeladapter (14) befestigen.

Kabel Funktionserde (8) mit Schraube und Zahnscheibe an
Adapterplatte (4) montieren. Dabei beachten, dass das
Kabel Funktionserde (8) nach auRen zeigt.

Zentrierhiilsen (9) in Adapterplatte (&) einsetzen.

Produkt (2) mit Schrauben (1) an Adapterplatte (4) befestigen.
Hinweis: Platine (11) und Kabel Funktionserde (8) miissen sich
auf derselben Seite befinden.

Kabel Funktionserde (8) an den Potentialausgleich des
Produkts mit Schraube und Zahnscheibe anschliefRen.

Zweiten Greifer (18) analog an den Winkeladapter (14)
montieren.

Optional: Abblasdiise (16) mit beiliegendem 0-Ring in die Z-
Achse des Winkeladapter (14) mit fllissiger, mittelfester
Schraubensicherung einkleben (Anzugsdrehmoment 1 Nm).
Winkelverschraubung (17) in Winkeladapter (14) einschrauben.

Optional: Kabelhalter (19) mit beiliegender Schraube an
Winkeladapter (14) befestigen.
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4 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, 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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Anschlussschema

Produkt anschlieRen

RIu5 -Stecker Netzwerkkabel
PC

Kommunikation Ethernet-
Switch *

Robot
= Netzteil * oboter=
@ [ | Steuerung

Spannungs-

versorgung
Leitung

Anschlussschema fiir ein Produkt (* optional)

RJu5 -Stecker Netzwerkkabel
Kommunikation PC

I
h
|
Ethernet
Switch *

—— Roboter-
—| Netzteil * Steuerung
E—
H
H
Spannungs-
versorgung
Leitungen

Anschlussschema fiir zwei Produkte (* optional)

*

Ethernet-Switch und Netzteil sind optional; Auslegung und
Beschaffung erfolgen kundenseitig. Alternativ sind passende
Produkte bei SCHUNK verfiigbar.

Anstelle des Netzteils kann zur Versorgung des Greifers auch die
Spannungsversorgung des Roboters verwendet werden. Dabei
muss kundenseitig auf die Auslegung geachtet werden.

Es liegt keine Energieversorgung an.
Produkt ist am Roboter montiert.

Greiferfinger sind montiert. Kabel sind am Produkt
angeschlossen (siehe Montags- und Betriebsanleitung des
Produkts).

Kommunikationskabel mit RJ45-Stecker anschlieRen
a) am kundenseitigen Ethernet-Switch oder
b) am freien Steckplatz der Robotersteuerung.
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4

Spannungsversorgungsleitungen am Roboter entlang verlegen
und befestigen, z. B. liber einen Kabelschlepp.

Spannungsversorgungsleitungen am Netzteil oder an der
Robotersteuerung anschlieRen.

Logik- und Leistungsspannung am Produkt anschliel3en.
= Am Produkt leuchten die LEDs "LOG" und "PWR" griin.
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Softwarebaustein installieren

5 Softwarebaustein installieren

Installieren B Produkt ist montiert und an der Robotersteuerung
angeschlossen.

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

2. USB-Stick am Teach Pendant anschlieRen.
3. Schaltflache "System Manager" wahlen.

— sy Program name
= Testarip =
b © e 55
oo

Applicatic & setting

&
' Reload o, .9 T
A Move
0 S
O shutdown - Vo =

Program g i B

@ Mounting Frames Grids End Effectors Mation Profiles T

n otation, Tt osition, references

{1 O e o

Application Variables Communication Safety Smart Skills Sidebar

Variables configuration bigital, Analog, 105 Safety Planes, 10s, Joint Configuration and setup Sidebar configuration

g B

L. Schaltflache "URCaps" -> "+URCap" wdhlen.

3 system Manager

]
" univERSAL ROBOTS URCaps

Name

[ Programs 8 EGU/EGK/EZU-Plugin

B vicense

) scriptiles

5. URCapX "SCHUNK ...." auswdhlen und bestatigen.

= Softwarebaustein wird installiert. Dies kann einige
Minuten dauern.

= Der Roboter flihrt einen Neustart aus.

= Am Teach Pendant erscheint unter "Applications" das
URCap "SCHUNK EGU/EGK/EZU", » 8 [[) 22].
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Softwarebaustein installieren

6. ROS2-Service aktivieren: "Settings" -> "Services" wdhlen und
ROS2 aktivieren.

& settings
Update: Services

Vv password Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

Operational Mode -
) cecondary Client interface Ports: 30002, 30012

Safety
) RealTime Client interface Ports: 30003, 30013

Admin
¥ @I () RealTime Data Exchange (RTDE) Port: 30004

Network ( ) Interpreter Mode Socket Port: 30020

) Modbus TCP Server

) Etherne/[P Adapter

( ) Profinet Device
pa——

©=. o

5.1 SCHUNK Control Center = App Mechatronische Greifer

Uber das SCHUNK Control Center (SCC) kann die Applikation
Mechatronische Greifer gestartet werden. Diese App dient zur
Inbetriebnahme, Konfiguration, Uberwachung und Diagnose von
mechatronischen Greifern.

Download SCC 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 automatische und manuelle Suche nach Modulen im Netzwerk
e optisches Anzeigen des verbundenen Moduls
e [Konfiguration und Steuerung tiber Computer moglich
e Zuriicksetzen 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.

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

1. Computer direkt liber Ethernet mit dem Modul verbinden.
ODER:
Computer mit dem Netzwerk verbinden, in dem das Modul
eingebunden ist.

2. SCHUNK Control Center offnen.

= Startbildschirm wird angezeigt.

SCHUNK ‘e

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.

= Falls das Produkt nicht in der Liste angezeigt wird:
— Firewall-Einstellungen ulberpriifen und Ausnahme fiir
SCHUNK Control Center hinzufligen.
— DHCP fiir den Netzwerkadapter aktivieren.
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IP Adresse einstellen und Greifer verbinden

1. Greifer auswahlen und im Quick Select Menii (++*)
"Einstellungen > Netzwerkeinstellungen" wahlen.

& SCHUNK Control Center - .

Zuriick = Menii
SCHUNK “®"  tan i hand for tomorrow <

£3 Einstellungen a 5 Gerite gefunden
via Ethernet

Kommunikation

Ethernet 3
O Modbus %
Q can

Q 10-Link
~ EGK 40-EI-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

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 5.3.0.84978 - Operator

Auswahlfenster Kommunikationsschnittstellen

2. Werte fir IP-Adresse und Subnet Mask eintragen. Hinweise
zur IP-Adresse beachten, » 5.1 [0 19].

Network settings
IP address

192.168.125.202

Subnet mask

Default gateway
0.0.0.0

Primary DNS

0.0.0.0

Secondary DNS

0.0.0.0

Host name

DHCP enabled

3. Im Auswahlfenster Kommunikationsschnittstellen
"Verbinden" wahlen.

= Die App verbindet sich mit dem Modul.
= Der Zugriff auf die Funktionen des Moduls ist maglich.
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SCHUNK /% ot st e

Funktionsumfang

Hinweise zur IP-Adresse

Das Produkt wird standardmadRig mit der IP-Adresse 0.0.0.0

ausgeliefert. DHCP ist aktiviert.

e Die IP-Adresse des Greifers muss im Adressbereich des
Roboter-Controllers sein.

e Die IP-Adresse des Roboter-Controllers kann unter "Settings"
-> "Network" eingesehen werden:

© settings
V' General Network
S DHCP @ Static Disabled
Sedste Network is disconnected
v Password Network Detailed Settings
Operational Mode 192.168.125.100 &
Satety 255.255.255.0 &
Admin
192.168.125.1 &
\ Connection
0.0.0.0 &
; ;
0.0.0.0 &
UR Connect
Apply Configuration
v Security
Secure shell
Lock and Close

Der Greifer bendtigt bei der oben dargestellten Konfiguration
eine IP-Adresse im Bereich 192.168.125.xxX
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Softwarebaustein deinstallieren

6 Softwarebaustein deinstallieren
1. Schaltflache "System Manager" wahlen.

e
vy O 3:3
oo
sppiicatic. & Sexting:
¥
' Reload o} r {
1) shutdow: v i_A
Program O o (& .
(%] Mounting Grids Motion Profiles oo
P Rotation, il Joint, Linear, Gptimove
2 e
Opera
{x
X : <« e
T =
Application Variables Communication Safety smart Skills Sidebar
riabies configuration Digital, Anslog, 10 Safety Planes, 10s, oint

Configuration and setup Sidebar configuration

g 2

2. Schaltflache "URCaps" wahlen.

O system Manager

R
" univeRsAL RoBoTS URCaps
Name

[J Programs

&% EGU/EGK/EZU-Plugin

{7 ScriptFiles

3. "EGU/EGK/EZU-Plugin" auswahlen.
L. "Uninstall" auswahlen.
= Softwarebaustein wird deinstalliert.
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7 Softwarebaustein aktualisieren
1. Softwarebaustein deinstallieren, » 6 [[) 20].

2. Neue Version des Softwarebausteins herunterladen und
installieren, » 5 [[7 15].
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8 SCHUNK Application Node

Nach der Installation des URCapX ist die SCHUNK Application Node
am Teach Pendant verfligbar.

SCHUNK App starten e Schaltflache "SCHUNK EGU/EGK/EZU"™ wahlen.

_ e —
= =
= Testscript =]
Application Variables C icati Safety Smart Skills Sidebar ccec
= ca
oo Variables configuratior Digital, Analog. 105 Safety Planes, 105, Joint Configuration and setup Sidebar configuratior
Application e
o+
&
Move
(i}
Program © N —
© vrogram
sructure
»
Operatar Sereen System Infa o
Q f
ui Temperatures
Operator
{x}
URCaps Variabes
SCHUNK
EGU/EGK/EZU
Application N

1. IP-Adresse des Greifers eingeben und "Add-Gripper" driicken.

= Falls die Verbindung erfolgreich ist, erscheint der Greifer
als Karte in der Application Node.

Program name

— B Progr
= =] TestScript >l
" e

g 4 SCHUNK EGU/EGK/EZU @ About ccec
pplication N
IP-Address: [Enter IP Address “

a | J Hove

pppppp

@ Y Max-Stroke: 80 mm IP-Address: 192.168.125.201 aniture

» Max-Velocity: 50 mm/s Serial Nr.: PTPT0513

! Max-Force: 1800 N Firmware Ver: 53.0.102410 o

Q | £ax

““““““““ { Operational | Position: 19.2 mm @

{x}

Variables

= Falls die Verbindung nicht erfolgreich ist, erscheint eine
Fehlermeldung.
2. Kabel prifen.

3. Priifen, ob Geifer IP-Adresse mit parametrierter IP-Adresse
ubereinstimmt. Gegebenenfalls IP-Adresse des Greifers mit
der Inbetriebnahmesoftware (schunk.com/downloads-
software) anpassen.

e Allgemeine Hinweise zur Benutzeroberflache siehe
unter » 9 [[1 23].
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9 Allgemeine Bedienhinweise

Aufruf: Schaltflache U wahlen.

Application.

,,,,,,,,

< SCHUNK EGU/EGK/EZU

1P-Address: [Enter IP Address

Max-Stroke: 80 mm

1
ﬁ Max-Velocity: 50 mm/s

Max-Force: 1800 N

P
-
TestScrip! a
DD e =
529
Add Gripper DeleteConfiguration &
ppppppp
IP-Address: 192168125200 | waue
Serial Nr: PTPT0513
Firmware Ver: 5.3.0.102410
£

[@]®

SCHUNK Dashboard

Pos. Bezeichnung
1 About Screen
2 Delete

Configuration

Reload
Parameters

Show Status
Info

Status
Operational
Warning / Not

Feasible

Error

Position

Beschreibung

Informationen zum Softwarebaustein
werden angezeigt.

Entfernt die aktuell hinzugefligten Greifer
aus der Application Node. Dies kann nicht
riickgdngig gemacht werden.

Wurden Parameter des Greifers z. B. im
Control Center gedndert, konnen diese liber
den Button "Reload Parameters" im URCapX
aktualisiert werden.

Zeigt den Zustand der Bits im Statuswort an.

Folgende Meldungen zeigen den aktuellen
Zustand des Produkts an.

Das Produkt ist betriebsbereit.

Eine Warnung liegt an. Der Warnungscode
oder die Not Feasible-Reason werden
angezeigt.

Ein Fehler liegt an. Der Fehlercode wird
angezeigt.

Anliegende Fehler durch Anwahl der
Schaltflache "Acknowledge" quittieren.

Die aktuell angefahrene Position wird
angezeigt.
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Pos.

7

8

Bezeichnung
Schaltflache

Fast Stop

Acknowledge

Sidebar

Beschreibung

Abhdngig vom aktuellen Zustand des
Produkts wechselt die Anzeige der
Schaltflache zwischen "Fast Stop" und
"Acknowledge".

Bei Anwahl von "Fast Stop" wird das
Produkt sofort gestoppt. Die Bewegung wird
sofort abgebrochen.

Bei Anwahl von "Acknowledge" werden
quittierungspflichtige Fehler bestatigt.

Offnet die Sidebar, in der Greiferfunktionen
getestet werden konnen.
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10 Produkt parametrieren
A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch unerwartete Bewegungen!

Bauteile konnen sich unerwartet bewegen und schwere
Verletzungen verursachen.

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

e Sicherheitsabstand einhalten und geeignete
Schutzausriistung tragen.

Das Produkt wird liber das SCHUNK Control Center
parametriert, » 5 [ 15].
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1 Produkt testen

Folgende Befehle konnen in der Sidebar getestet werden:

Produkt testen 1.

3.

Tippbetrieb "Jog negative" @ und "Jog positive" @
Werkstiick greifen "Grip" bzw. Werkstiick an erwarteter
Position greifen "Grip at Position"

Werkstiick freigeben "Release"

Bewegung beenden "Stop"

Absolute Positionsfahrt "Absolute Pos"

Bremse testen "Test Brake" (nur bei Produkten der
Variante "M" verfligbar)

"Prepare for Shutdown"

Schaltflache e wahlen.

Buttons zum Tippbetrieb @ /@ verwenden, um die
Greiferfinger schrittweise zu verfahren.

Greifkraft, Position und Geschwindigkeit eingeben.

Hinweis: Standardmadlig werden die Werte auf 50 % Greifkraft,
0 mm Position und 0 mm/s Geschwindigkeit gesetzt.

Uber "Inside Grip" die Greifrichtung auswahlen. Ist "Inside Grip"
angewahlt, bewegen sich die Backen auseinander.

Uber "Use Brake (GPE)" auswahlen, ob bei Produkten der
Variante "M" die Bremse aktiviert wird. GPE ist aktiv.

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

= Befehl wird ausgefiihrt.

= B testscript

»
[ Ecu-so-erm-B-1
€ SCHUNK EGU/EGK/EZU && Gripper Commands

.
-Address: [192.168.125.202 @ - @
w
- =
S e
[37] » Max-Stroke: 102mm 1P-Address: 192.168.125.202 Srocte
= =
= Max-Velocity: 110 mm/s Serial Nr.: BBMCS856
Max-Force: 300 N Firmware Ver: 5.3.1 (] o
jo3 o | 2w———w 000032000
C [ Operational | Position: 100.0 mm @ ‘ Input Parameters
0
o
Variables

.........

0foe

l Operational | Pos.: 100.0 mm °
@ off — 100% T

HINWEIS
Weitere Informationen zu Befehlen und Bits enthalten die

Inbetriebnahmeanleitungen flir EtherNet/IP™ und PROFINET.
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IS0 50

ISO 80

12 Tool Center Point (TCP) und Greifergewicht
einstellen

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

12.1 Werte fiir EGU

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

BaugroBe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y Z R & o (g Wicht

[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [k

SG: ein montiertes Produkt

EGU 50 - - 93.5 - -0.3 -03 479 1.8
EGU 60 - - n9 - 1.6 -0.7 613 3.3
DG: zwei montierte Produkte

EGU 50 #1141 - 1N6.9 #45° 0 0 75.2 4.2
EGU 60 +143.6 - 149.9 45° 0 0 99.7 1.7
Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht bei 1ISO-Flansch 50

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z R o o g Wicht

[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [k

DG: zwei montierte Produkte

EGU 50 =41 - 120.9 #45° 0 0 .6 L5

EGU 60 +143.6 - 153.9 #45° 0 0 100.2 8
Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht bei ISO-Flansch 80
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ISO 50

ISO 80

28

12.2 Werte fiir EGK

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

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [k&l

SG: ein montiertes Produkt

EGK 25 - - 90.2 - -1.5 -01 427 0.8
EGK 40 - - 94.5 - -0.5 -03 449 1.3
EGK 50 - - 102 - 0.5 -0.2 14941 2.1

DG: zwei montierte Produkte
EGK 25 +111.8 N4.6 *+45° 0 0 6L.7 2.3
EGK 40 +114.8 1M7.6 *45° 0 0 7 3.3

EGK 50 *131.6 137.9 #45° 0 0 87.3 5.3
Tab.: EGK: TCP, Schwerpunkt und Gewicht bei ISO-Flansch 50

Der Anschluss an einen ISO 80-Flansch ist bei EGK nicht moglich.
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ISO 50

ISO 80

12.3 Werte fiir EZU

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

BaugroRe TCP Schwerpunkt Ge-

[mm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [k&l

SG: ein montiertes Produkt

EZU 30 - - 107 - -0.9 -03 62 2.6
EZU 35 - - 15 - 0.5 -0.7 79.2 4.9
EZU 40 - - 1569 - 0 -0.8 943 8.2
DG: zwei montierte Produkte

EZU 30 +123.7 - 126.5 #45° 0 0 863 5.9
EZU 35 #1553 - 161.6 *45° O 0 1.4 10.9
Tab.: EZU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht bei ISO-Flansch 50

BaugroBe TCP Schwerpunkt Ge-

X Y z R o o g Wicht

[nm] [mm] [mm] [deg] [mm] [mm] [mm] [<&l
SG: ein montiertes Produkt
EZU 4O - - 156.9 - 0 -0.8 93,5 8.3
DG: zwei montierte Produkte
EZU 30 +123.7 130.5 #45° 0 0 87.1 6.1
EZU 35 #155.3 165.6 £45° 0 0 ne.5 1.2

EZU 40 +193.4 197.7 +45° 0 0 136.2 19.7
Tab.: EGU: TCP, Schwerpunkt und Gewicht bei ISO-Flansch 80
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Funktionen in den Programmcode einfiigen

13 Funktionen in den Programmcode einfiigen
Die im Folgenden aufgefiihrten Befehle konnen in das
Roboterprogramm eingefiigt werden. Die generierten Sequenzen
werden in URScript Code libersetzt.

HINWEIS

Andert sich die Greiferkonfiguration, muss die alte Konfiguration
im Dashboard iiber die Schaltflache "Delete Configuration"
entfernt und die neue Konfiguration tiber "Add Gripper" angelegt
werden.

e Schaltflache "+" wahlen, um eine neue Node einzufiigen.

— Program name
= = Testscript & Main Program
- R Main Program  Loop Program e Before Start
88
[ & Modules e
O 2 @ 5CHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-E1-N-B-1 Move Absolute (Position: 20mm, Velocity: S0mmys) Move © ClobalFunctions
rrrrr " = + Create New
——
»
jey [
Operator
&
Verabis
@ 0"" v — 0% T
= SCHUNK Befehle sind unter "SCHUNK EGU/EGK/EZU"
verfligbar.

Hide deactivated
program nodes
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=]

TestScript ) (@ Main Program

1~ Main Program: Loopin:
- ® 9
83
AAAAAAAAAA . EE
(i} e C
=
=

-
1 = o
:
® ® * -
v Global Functions

3 © SCHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-EL-N-B-1 Move Absolute (Position: 20mm, Velocity: 50mmys) = + CresteNew

Pos. Bezeichnung
1 Greiferauswabhl
2 Kommandoaus
wabhl
3 Settings
L Kommando
ausfiihren

Beschreibung

Greifer, die in der SCHUNK Installation Node
hinzugefligt wurden, konnen im Programm
verwendet werden.

Die flir den ausgewadhlten Greifer
verfligbaren Kommandos konnen
ausgewahlt werden.

Konfiguration des Kommandos, z. B. Kraft-,
Positions- oder Geschwindigkeitsvorgaben,
siehe folgende Tabelle » 13 [[1 31].

Fuhrt das ausgewdhlte Kommando mit den
unter "Settings" gewadhlten Parametern
aus.

Tab.: Mogliche Befehle mit dazugehorigen Parametern (Gx: G1 oder G2 (Greifer 1 oder Greifer 2))

SCHUNK Befehl Typ
* Parameter

Stop
Boolean

e Use Brake (GPE)

* Wait until complete Boolean
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Beschreibung

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

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

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.




SCHUNK Befehl Typ Beschreibung
e Parameter

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

* Wait until complete Boolean Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Acknowledge Falls quittierungspflichtige Fehler anliegen,
werden diese durch diesen Befehl betdtigt.
* Wait until complete Boolean Der nachfolgende Befehl wird erst

ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Grip Beim Werkstiick-Greifen (einfache
Greiffahrt) wird ein Werkstiick ohne
Angabe der Werkstiickposition mit dem
angegebenen Greifkraftwert gegriffen.

* Force [%] Int16 Greifkraft, Grenzwerte siehe
Katalogdatenblatt-

Eingaben sind nurinnerhalb der
Grenzwerte moglich.

e Velocity [mm/s] Float32 Greifgeschwindigkeit, Grenzwerte siehe
Katalogdatenblatt.

Eingaben sind nurinnerhalb der
Grenzwerte moglich.

Hinweis: Nur bei EGK verfiigbar.

* Inside Grip Boolean angewdhlt: Ein Werksttick wird von innen
gegriffen. Die Greiferfinger bewegen sich
auseinander.

Nicht angewdhlt: Ein Werkstiick wird von
auBen gegriffen. Die Greiferfinger bewegen
sich aufeinander zu.

e Use Brake (GPE) Boolean Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

e Wait until complete Boolean Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgeflihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.
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SCHUNK Befehl
e Parameter

Grip at position

e Position [mm
* Force [%]

e Velocity [mm/s]

e [nside Grip

e Wait until complete

Use Brake (GPE)

Release
e Use Brake (GPE)

e Wait until complete

Absolute Position

e Position [mm]

e Velocity [mm/s]

Typ

Float32
Int16

Float32

Boolean

Boolean

Boolean

Boolean

Boolean

Float32
Float32

Beschreibung

Beim Werkstiick-Greifen an erwarteter
Position wird durch eine kombinierte
Greiffahrt ein Werkstlick an angegebener
Werkstlickposition mit dem angegebenen
Greifkraftwert gegriffen.

Werkstiickposition

Greifkraft, Grenzwerte siehe
Katalogdatenblatt

Greifgeschwindigkeit, Grenzwerte siehe
Katalogdatenblatt

Hinweis: Nur bei EGK verfiigbar.

angewdhlt. Ein Werkstlick wird von innen
gegriffen. Die Greiferfinger bewegen sich
auseinander.

Nicht angewdhlt: Ein Werkstiick wird von
auBen gegriffen. Die Greiferfinger bewegen
sich aufeinander zu.

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

Mit diesem Befehl wird das Werkstlick
freigegeben.

Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Beim absoluten Positionieren verfahrt das
Produkt auf den eingegebenen
Positionswert. Dieser Positionswert bezieht
sich auf den parametrierten Nullpunkt des
Moduls.

absolute Zielposition
Bewegungsgeschwindigkeit
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SCHUNK Befehl
e Parameter

e Use Brake (GPE)

e |Wait until complete

Relative Position

e position [mm]
e Velocity [mm/s]
e Use Brake (GPE)

e Wait until complete

Brake Test

e |Wait until complete

Prepare for Shutdown

34

Typ

Boolean

Boolean

Float32
Float32
Boolean

Boolean

Boolean

Beschreibung

Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Beim relativen Positionieren verfahrt das
Produkt von der aktuellen Position um den
zyklisch tibergebenen und
vorzeichenbehafteten Positionswert.

relative Zielposition
Bewegungsgeschwindigkeit

Bei Produkten der Variante "M" wird die
Bremse aktiviert, GPE ist aktiv.

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Bei Produkten der Variante "M" und mit
Firmware Version 5.2 oder hoher:

Beim Bremsentest iiberpriift das Produkt
die Haltekraft der Bremse, indem ein
definiertes Moment abwechselnd in beide
Richtungen gegen die eingefallene Bremse
wirkt.

Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.

Beim kontrollierten Abschalten des Moduls
werden fiir den Betrieb notwendige Daten
dauerhaft abgespeichert. Meldet das
Modul zuriick, dass es zum Abschalten
bereit ist, kann die Logik-
Versorgungsspannung abgezogen oder
softwareseitig ein Neustart angestoRen
werden.
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SCHUNK Befehl Typ Beschreibung

Parameter

e Wait until complete Boolean Der nachfolgende Befehl wird erst
ausgefiihrt, nachdem der eingefiigte
Greifbefehl komplett abgearbeitet wurde
oder die maximale Wartedauer von 17
Sekunden erreicht ist.
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14 Beis

piel fiir ein Roboterprogramm

_ pey Program name
= TestScript @ Main Program
o ! YR Mainprogram | Loopprogiam e Before Start
oo
Appikcaton e
& Modules e
[ 2 . SCHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-EL-N-B-1 Acknowledge Rl B o
Program .
3 ¢ Linear Move: P1 base ActiveTCP 5:20% A4 = + Create New
® o
4 @ SCHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-ELN-B-1 Grip at Position (Force: 70% Position: 30mm)
5 & Linear Move: P2 base ActiveTCP S:20% A:4% )
2 ) o
N 6 @ SCHUNK EGU/EGK/EZU: EGK-25-E-N-B-1 Grip (Force: 100%, Velocity: 10mm/s)
perator
7 & Linear Move: P3 base ActiveTCP 5:20% A:4% o
Variab
8 © SCHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-ELN-B-1 Release
9 & Linear Move: P4 base ActiveTCP 5:20% A
0 © SCHUNK EGU/EGK/EZU: EGK-25-ELN-B-1 Release
" @ SCHUNK EGU/EGK/EZU: EZU-40-E-N-B-1 Move Absolute (Position: 50mm, Velocity: 50mm/s)
1z @ SCHUNK EGU/EGK/EZU: EGK-25-EL-N-B-1 Move Relative (Position: 40mm, Velocity: 120mmis)

Beispielprogramm

Pos. Beschreibung

2 Fiir Greifer 1 werden evtl. anliegende Fehler quittiert.

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

L Greifer1 greift das Werkstiick an der erwarteten
Werkstiickposition von 30 mm, mit einer Greifkraft von
70% der maximalen Greifkraft.

5 Der Roboterarm bewegt sich auf Position 2, an der das
zweite Werkstuick gegriffen werden soll.

6 Greifer 2 greift das Werkstiick mit einer Kraft von 100%
der maximalen Greifkraft und einer Geschwindigkeit
von 10 mm/s.

7-10 Der Roboterarm bewegt sich auf die jeweilige Position,
an denen die Werkstiicke abgelegt werden sollen. Die
Greifer geben die Werkstiicke frei.

n-12 Die beiden Greifer filhren eine absolute bzw. relative

Positionsfahrt aus, um die Finger flir die Aufnahme
von neuen Werkstiicken optimal zu positionieren.
Dabei kann die Option "Wait until complete"
deaktiviert werden, sodass die Bewegung der
Greiferbacken zeitgleich stattfindet.

Tab.: Beschreibung Roboterbeispiel
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15 Anhang

15.1 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.
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