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1 Mitgeltende Dokumente

Lesen Sie die Montage- und Betriebsanleitung durch, bevor Sie das Produkt einbauen bzw. damit arbeiten.

Die Montage- und Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise fir Ihre personliche Sicherheit. Sie muss von allen
Personen gelesen und verstanden werden, die in irgendeiner Produktlebensphase mit dem Produkt arbeiten oder

zu tun haben.
Die folgenden aufgeflihrten Dokumente stehen auf unserer Internetseite www.zimmer-group.com zum Download
bereit:

* Montage- und Betriebsanleitung

* Kataloge, Zeichnungen, CAD-Daten, Leistungsdaten
e Informationen zum Zubehdr

¢ Technische Datenblatter

* Allgemeine Geschéaftsbedingungen (AGB), unter anderem Informationen zur Gewahrleistung.
= Nur die aktuell Uber die Internetseite bezogenen Dokumente besitzen Gultigkeit.

~Produkt” ersetzt in dieser Montage- und Betriebsanleitung die Produktbezeichnung auf der Titelseite.

Y

.1 Hinweise und Darstellungen in der Montage- und Betriebsanleitung

Dieser Hinweis warnt vor einer unmittelbar drohenden Gefahr fir die Gesundheit und das Leben von Personen.
Die Missachtung dieser Hinweise fiihrt zu schweren Verletzungen, auch mit Todesfolge.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur die Gesundheit von Personen. Die
Missachtung dieser Hinweise flhrt zu schweren Verletzungen oder gesundheitlichen Schaden.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

VORSICHT

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur Personen oder Sach- und Umweltschaden.
Die Missachtung dieser Hinweise fuhrt zu leichten, reversiblen Verletzungen, Schaden am Produkt oder der
Umwelt.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Allgemeine Hinweise enthalten Anwendungstipps und besonders nitzliche Informationen, jedoch keine
Warnungen vor gesundheitlichen Gefahrdungen.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nitzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren
Nichtbeachtung flhrt zu keinen Schaden am Produkt. Diese Informationen enthalten keine gesundheits- und
arbeitsschutzrelevanten Angaben.

IN
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2 BestimmungsgemaéaBe Verwendung

Das Produkt ist nur im Originalzustand, mit originalem Zubehdr, ohne jegliche eigenméchtige Verdnderung und
innerhalb der vereinbarten Parametergrenzen und Einsatzbedingungen zu verwenden.

Eine andere oder darliber hinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemas.
» Betreiben Sie das Produkt nur unter Beachtung der zugehdrigen Montage- und Betriebsanleitung.

» Betreiben Sie das Produkt nur in einem technischen Zustand, der den garantierten Parametern und
Einsatzbedingungen entspricht.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgemaBen Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

Das Produkt ist fir die Installation und den Betrieb auf dem Roboterbedienteil Denso IPC Control Unit der Roboter-
steuerung RC8A vorgesehen.

3 Personenqualifikation

Montage, Inbetriebnahme und Wartung dirfen nur von geschultem Fachpersonal durchgefliihrt werden. Voraussetzung
hierfir ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben.
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4 Produktbeschreibung

Das Smart Communication Module (SCM) dient als Gateway zwischen den Greifern und der Robotersteuerung. Das SCM
kann Uber die HMI-Software oder die MATCH Comfort App konfiguriert. Uber die MATCH Comfort App auf dem Roboterbe-
dienteil kdnnen die Greifer gesteuert werden.

Die Abbildung zeigt vereinfacht den Aufbau des gesamten Systems. Alle Teile zur elektrischen Verbindung eines Greifers
mit dem Roboter sind enthalten oder sind als optionales Zubehor bei der Zimmer GmbH erhéltlich.

0
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0000000

LAN-Verbindung
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SCM-Ausgang
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= 70 obotereingang — [D =
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= 29 D od! =
10-Link 5 DIO Robotersteuerung

v

SCM-Eingang

A

Y] Roboterausgang

5 Funktionsbeschreibung

Die MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil zur Steuerung von Greifern verwendet.

Abhangig von Konfiguration und verwendeter Verbindung stehen verschiedene Roboterauftrége fur die Interaktion
zwischen Robotereingdngen und Roboterausgangen mit dem Greifer zur Verfligung.

Die Namen der dynamisch erstellten Roboterauftrage bleiben unverandert. Dadurch muss bei Konfigurationsédnderungen
oder Neuverteilung der Robotereingédnge und Roboterausgdnge das Basisprogramm nicht ge&ndert werden.

6 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenem oder autorisiertem Zubehor, kann die
Funktion des Produkts nicht gewahrleistet werden. Das Zubehdr der Zimmer GmbH ist speziell auf die einzelnen
Produkte zugeschnitten.

» Entnehmen Sie Informationen zu optionalem und im Lieferumfang befindlichem Zubehdr unserer Internetseite.
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7 Installation
7.1 MATCH Comfort App installieren

INFORMATION
Die MATCH Comfort App besteht aus zwei Hauptteilen:

e ZimmerComfortApp.pns: Hauptbildschirm zum Einstieg in den Mapping-Modus. Alle Bedienfelder, Kopfzeilen
und Programmdateien flir die visuelle Adresszuordnung kdnnen angewendet und die Greifereinstellungen fr
die Verwendung gespeichert werden.

* GripperSettings.pcs: Greifereinstellungen fur die Verwendung.

» Offnen Sie Ihr WincapslIl-Roboteranwen- e i
dungsprojekt. 0 8 -

Make on boot setting of program fles
Program Encryption
Program Lock

ProgDefines.h | =) RobotAddressPoolocs| =) GlobaFunctions.pc-’ =] GripperSettings.pcs |

» Klicken Sie in der Menlleiste auf Project.
» Klicken Sie auf Add Existing File.

» Wahlen Sie die gewlinschte Projekt-
quelldatei im Ordner //Setup Source Files:

* Header-Datei (*.h) ot 0ra

Parameter...

Folder
Create Macro Definttion Fle
Import Macro Definition Fie

Command buider... culB

Program Temphte...

Check Grammar

¢

egez, intlype as Integer) as Integer

» ZimmerComfortApp.pns ==
e GripperSettings.pcs

Project win... [Model tree | Arm operat... 139

Smart View | Get Positon - g ump

| 2] B[ AL Ne sae =

0 0 0 o 0

0 0 0o 0 1

0 0 0 0 2 pus Daten, Bit0 )

0 0 0o o, 3 System input Daten, Bit1 £

i LIJ 0 [System input | Daten, Bit2 SINS. -

Program It | Output | Search result Type 1| Type P [ TypeJ | Jd - . e o >
Add exsting fie to the project. Programmer Offine UF NUM &

Die MATCH Comfort App verwendet public Variablen der Robotersteuerung.
» Initialisieren Sie die public Variablen der Robotersteuerung.
» Fihren Sie den Aufruf ZG_ComfortApp_Inizialize() im Automatikbetrieb aus.
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8 Inbetriebnahme

» Schalten Sie den Roboter an, um die MATCH Comfort App nutzen zu kénnen.

8.1 Vorhandene Einrichtung gefunden

Der folgende Bildschirm wird nur angezeigt, wenn ein bestehendes Setup flr zwei Greifer gefunden wird.

Wenn das vorhandene Setup nur flr einen Greifer gefunden wird, wird dieser Bildschirm nicht angezeigt. In diesem Fall
wird direkt der nachste Bildschirm angezeigt.

> Tippen Sie auf den Button des gewlnschten i e T Ll _lolx|
Greifers. ' EMG PRTCT
\w’ I_fD . ' / AUTOEHM DS

= Der Bildschirm Manual control fir die
lle St ird igt. o . »
manuefie steuerung wird angezeig How many gripper in configuration M “ TC H

Gripper 1 Gripper 1 and 2

[%HII—‘I'+LANLEL ] far beenden

Im Bildschirm Manual control ist es mdglich, # HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter_Ap
den Greifer manuell zu bedienen und den ' EME  PRTOT
v . ' / AUTOEN DS

Status anzuzeigen.

» Tippen Sie auf den Button delete. Gripper 1. Manual control. M »‘ TC H

Grip Release
Reset | MotorOn | Homing WE_Bit0 WP_Bit1 | WP_Bit2 | WP_Bit3
& IsClosed 3 IsReleased i IsGripped e OnUndefinedPos
] Error o MotorOn
o Act_WP_Bit0 o Act_WP_Bit1

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

L ]
I I I I N .

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

= Die bestehende Einrichtung ist geléscht. ’ ’
) ) ) i . . ) '94 Are you sure? The assignmet will be deleted!
= Die Bildschirmabfolge zum Konfigurieren neuer Greifer wird 3

angezeigt. [

o]
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8.2 Greiferkonfiguration erstellen

8.2.1 Anschlusstyp wahlen

» Tippen Sie auf Gripper, wenn Sie einen
Greifer angeschlossen haben.

» Tippen Sie auf MATCH, wenn Sie einen
MATCH-Greifer angeschlossen haben.

» Tippen Sie auf den Button next.

8.2.2 Anschlusstyp Gripper

8.2.2.1 Anzahl der Greifer wahlen

» Tippen Sie auf die gewlinschte Anzahl an
Greifern, die Sie in Ihrer Roboteranwendung
haben wollen.

» Tippen Sie auf den Button next.

Zimmer GmbH ¢

Select SCM gripper connection type

Gripper

Qroup

YE0B7AL A

MZTCH

Ve®ae/ =

MAN IJ

How many gripper in configuration

# HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter Apps)De

ALUTOEH

:'HT':’T VS087A4A AchsW 0T O 1%
‘DEw )

MZ&TCH

Gripper 1

Gripper 1 and 2

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

EISh
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8.2.2.2 Greifertyp wahlen

» Tippen Sie auf den entsprechenden S m
Greifertyp_ ﬁ, 3 o ' / ®AUTOEN D SW MEEHLoRAA e i
» Tippen Sie auf den Button next. . .
PP Gripper 1. Select a gripper type. M ’« TC H
— JAWS — —— VACUUM ——

ZIMM SCHMALZ

QLR T

[SHFT+CANCEL] fir beenden

hack next

8.2.2.3 Greiferserie wahlen

INFORMATION

Basic und Advanced bezeichnen verschiedene Klassen von Greifern der Zimmer GmbH.

» Tippen Sie auf die Klasse Ihres Greifers. # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter. Apps|\Den: ol x|
» Tippen Sie auf den Button next. 4 mNeN
Gripper 1. Select a gripper series. M 'J TC H
BASIC ADVANCED
GEP2x0xxIL GEHExxxIL
GEPS300dL GED6xxxIL
GEDS300dL HRC-01
GPPS300dIL HRC-02
GPD5xxxIL
HRC-03
HRC-04
HRC-05

[SHIFT+CANCEL] far beenden

I I T e e

10 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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8.2.2.4 Manuelle Steuerung

Der Funktionstest setzt voraus, dass die Verdrahtung zwischen Roboter und SCM vorhanden ist und dass
Roboter, SCM und Greifer eingeschaltet sind.

Sie konnen die Funktionalitat des Greifers testen und bedienen, sowie dessen Status im unteren Bereich des Bildschirms
ansehen.

> Tippen Sie auf den Button Customizing 10s. # HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EPD02895_Roboter_ App
. . . ] EMG PRTCT
= Der Bildschirm Select command connection ! o B e 4 tay

fUr die Wahl der Befehlsanschliisse wird

angezeigt. Gripper 1. Manual control. M o TC H

Grip Release
Reset | MotorOn | Homing WP_Bit0 WP_Bit1 | WP_Bit2 | WP_Bit3
& IsClosed 3 IsReleased i IsGripped e OnUndefinedPos
] Error ] MotorOn & HomingOk
O Act_WP_BitD O Act_ WP_Bitl O Ac WP_Bit2 o Act WP_Bit3

[SHIFT+CANCEL] fur beenden

) P e e e s e
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8.2.2.5 Befehlsanschliisse wahlen

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der MATCH Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tberein-
stimmen.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.
» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Um auf die Standardwerte zuriickzusetzen, bearbeiten Sie die Werte oder gehen Sie zurlick zur Auswahl der
Anzahl der Greifer (siehe Kapitel ,,Anzahl der Greifer wahlen®).

P Stellen Sie die Korrespondenz der Roboterausgangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Sie kdnnen die Standardzuordnu ng # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:Projects'EPO02895_Roboter_Apps'trunk:Comfort... [Il[=] E3
tbernehmen oder &ndern. Yo VA Y —— —
o ALUTOEN 2 S

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen. _ _ M p T C H
. Gripper 1. Select command connection. «

Befehlsanschluss bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten Grip (HOUTL) WWP_BitD) (HOUTE) @ routt | @ woutr | @ wouts
Signals.
o 7 B.Release Release (HOUTZ) WP_Bitl (HOUT7) & Houtz O wHouts | @ uouts

» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang. Reset (HOUT3) WP_Bit2 @ vHouts | ) uoutt | O uwoutr
e z. B.HOUT7 _

= Der Ausgang wurde dem Signal e B @ o | @ uourz | @ uoute
zugewiesen. Homing (HOUTS) @ Houts ) uouT3

= Der Button des Signals wird um den -
Ausgang erganzt. @ Houte | 3 uouT4

* z.B.Release (HOUT?7) — ) |

» Tippen Sie auf den Button next. [SHIFT+CANCEL] fur beenden ( (7] Shortout ]

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

= Der Bildschirm Select status connections fir Statusverbindungen -
wird angezeigt. i@l Do you accept default assignment?

e =]

12 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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» Stellen Sie die Ubereinstimmung der Robotereingangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.

» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

Befehlsanschluss bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten
Signals.

e z. B.Release
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z. B.HOUT?

= Der Ausgang wurde dem Signal
zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt.

ez B. Release (HOUT7)
» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

# HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter Aj

¥V ®uoe/ ™

1o ALUTOEN

Gripper 1. Select statuses connection.

IsClosed (HIN1) Act_WP_Bit0 (HING) @ =M o Hw7 UINS

IsReleased (HINZ) Act_WP_Bit1 (HIN7) . HINZ . HING 5, UING

IsGripped (HIN3) Act_WP_Bit2 @ Hms ) um ) umz

OnUndefinedPos (HIN4) Act_WP_Bit3 . HIN4 B UINZ 5, UINS
Error (HINS) MotorOn (HING) @ Hms .} um3
HomingOk @ Hme O ume

[SHIFT+CANCEL] fiur beenden

Default assignment

.Sh

I I I

.g. Do you accept default assignment?

Ja

‘ ‘ Mein ‘
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8.2.2.7 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manual control fir die
manuelle Steuerung wird angezeigt.

» Entnehmen Sie weitere Informationen dem
Kapitel ,,Manuelle Steuerung”.

» Tippen Sie auf den Button next.

4

Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme
wurden erzeugt und stehen zur Program-
mierung zur Verfigung.

i HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP0O02895_Roboter_Apps) = IEIILI

A O et e
Gripper 1. Manual control. M 'J TC H

Grip Release
Reset | MotorOn | Homing WP_Bit0 WP_Bit1 | WP_Bit2 | WP_Bit3
& IsClosed 3 IsReleased i IsGripped e OnUndefinedPos
] Error ] MotorOn & HomingOk
o Act_WP_Bit0 o Act_WP_Bit1 it ] Act_WP_Bit2 & Act_WP_Bit3

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

14 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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8.2.3 Anschlusstyp MATCH

8.2.3.1 Manuelle Steuerung

Der Funktionstest setzt voraus, dass die Verdrahtung zwischen Roboter und SCM vorhanden ist und dass
Roboter, SCM und Greifer eingeschaltet sind.

Sie konnen die Funktionalitat des Greifers testen und bedienen, sowie dessen Status im unteren Bereich des Bildschirms
ansehen.

Uber die Checkboxen kdnnen Sie zwischen den Greifern wihlen.

» Tippen Sie auf den Button Customizing IOs. Youme / EMG R — T m
MAN  ANY - L WALTOEN D |

= Der Bildschirm Select command connection

fur die Wahl der Befehlsanschliisse wird MATCH: Manual control. M ﬁ‘ T C H

angezeigt.
(" Advanced
Grip " Basic Release
® vacuum
Error+tarning | IMatoron Freedrive | WF'_BitDl WP_Bitll

@ PartDetachedthd 3 PatPresenth2) .} FreedriveDesired 4  isReady
& Error &
) Act_WP_BitD W ACt_WP_Bitl

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

hack next
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8.2.3.2 Befehlsanschliisse wahlen

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.
» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Um auf die Standardwerte zuriickzusetzen, bearbeiten Sie die Werte oder gehen Sie zurlick zur Auswahl der
Anzahl der Greifer (siehe Kapitel ,Anzahl der Greifer wahlen®).

» Stellen Sie die Korrespondenz der Roboterausgangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Sie kdnnen die Standardzuordnu ng # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:Projects'EPO02895_Roboter_Apps'trunk:Comfort... [Il[=] E3
Gbernehmen oder &ndern. ° sl 19
‘k I.I'D . ' r/ AUTOEN D EW MENR) s i ] =

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen. _ _ M » T C H
Gripper 1. Select command connection. «

Befehlsanschluss bearbeiten

> Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten Grip (HOUT1) WP _BItD (HOUTE) . HOUT1 . HOUT? ) uouTs
Signals.
e 7 B. Release Release (HOUTZ) WR_Bitl (HOUT?) . HOUT2 .} HouTs ) uouts
» Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang. Reset (HOUT3) WP_Bit2 @ vHouts | ) uoutt | O uwoutr
e z. B.HOUT7 ®
. Maotoron (HOUT4) WP _Bit3 HOLT4 uouT2 uouTs
= Der Ausgang wurde dem Signal © ©
zugewiesen. Homing (HOUTS) @ Houts |y uouTs
= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt. @ Houts | uouts

e z.B. Release (HOUT7)
» Tippen Sie auf den Button next. ) CANC

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

= Der Bildschirm Select status connections fur Statusverbindungen -
wird angezeigt. Ifgﬁ Do you accept default assignment?

‘ Ja ‘ ‘ Mein ‘
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8.2.3.3  Statusverbindungen wahlen

» Stellen Sie die Ubereinstimmung der Robotereingangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.
» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Sie kbnnen die Standardzuordnung ' HMI_Zimmer.WP] - DENSD Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter A
Ubernehmen oder andern.
. . . v x . ' / .f.lir‘l'l:l EH

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie : '

die Standardzuordnung beibehalten wollen. ﬁ

. Gripper 1. Select statuses connection. M J T C H

Befehlsanschluss bearbeiten
| 2 Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten IsClosed (HIN1) Act_WP_Bitd (HING) @ "M & ww Z)  ums

Signals.

e 7. B.Release IsReleased (HINZ) Act_WP_Bit1 (HIN7) . HINZ . HING 5, UING
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang. IsGripped (HIN3) Act_WP_Bit2 @ s O um | O uwz

e z. B.HOUT7

. OnUndefinedPos (HIN4) Act_WP_Bit3 . HIN4 B UINZ 5, UINS

= Der Ausgang wurde dem Signal

zugewiesen. Error (HINS) MotorOn (HINg) @ Hms ) um3
= Der Button des Signals wird um den

Ausgang erganzt. Homlik @ e | O oum

e z.B. Release (HOUT7)
» Tippen Sie auf den Button next. [SHIFT+CANCEL] fur beenden ( (7] Shortout ]

| ot -----
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

.g. Do you accept default assignment?

‘ Ja ‘ ‘ Mein ‘
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8.2.3.4 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manua{ control fur die 2 o @ / C IEIr.:iEH : e i m

manuelle Steuerung wird angezeigt. MAN A = s :
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem ﬁ

Kapitel ,,Manuelle Steuerung”. MATCH: Manual control. M J TC H
» Tippen Sie auf den Button next.

. . ) . . (" Advanced

= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen. Grip O Basc Release
= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme & ‘/acuum

wurden erzeugt und stehen zur Program-

mierung zur Verfigung.

Error+tarning | Motoron Freedrive | WF'_BitDl WP_Bitll

@ PartDetachedthd 3 PatPresenth2) .} FreedriveDesired 4  isReady
& Error &
) Act_WP_BitD W ACt_WP_Bitl
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9 Bedienung

9.1 Steuerungsprinzip des Greifers

» Bereiten Sie Advanced Greifer flr die Steuerung vor:

» Fuhren Sie, falls erforderlich eine Referenzfahrt durch (Z_Homing).

Qroup

» Prifen Sie, ob die Referenzfahrt durchgefihrt wurde (Z_IsHomingOk oder Z_IsHomingSuccess).
» Schalten Sie den Motor ein (Z_MotorOn).
» Priifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist (Z_IsMotorOn).

= Der Greifer ist fir die Steuerung vorbereitet, wenn kein Fehler vorhanden ist (Z_IsError).

» Stellen Sie ein mit der HMI-Software ZG_IO_LINK_HMI konfiguriertes Werkstiick ein (Z_ChangeWP(Nummer)), wenn
mehr als ein Werksttick verwendet wird.

» Prifen Sie, ob sich ein Werkstiick gedndert hat (Z_IsWpChanged(Nummer)).
» Greifen (Z_Grip) oder I6sen (Z_Release) Sie das Werkstick.
» Prifen Sie die Position der Greiferbacke (Z_lsOnTeachPos, Z_IsOpened, Z_IsClosed oder Z_IsOnUndefPos).

9.2 Ubersicht der generierten Roboterauftrige

Nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer Gber die HMI-Software ZG_IO_LINK_HMI werden im Roboterbedienteil
Roboterauftrage fur verschiedene Funktionalitdten erzeugt. Die Roboterauftrage kdnnen aus Anwenderauftragen
aufgerufen werden. Die folgenden Roboterauftrage kdnnen mit der MATCH Comfort App erstellt werden.

Nicht alle der Roboterauftrage werden nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer erzeugt. Der Auftrag wird nur erstellt,
wenn der entsprechende Befehl oder Status verdrahtet ist und von dem/den ausgestatteten Greifer(n) verwendet wird.

ZGRIP1
ZGRIP2

ZRELEASE1
ZRELEASE?2

ZMOTORONI1
ZMOTORON2

ZMOTOROFF1
ZMOTOROFF2

ZHOMING1
ZHOMING2

ZRESET1
ZRESET2

ZCHANGEWP1
ZCHANGEWP2

ZISWPCHANGED1
ZISWPCHANGED2

Zimmer GmbH ¢

N —

N —

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

~

: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

WpNumber = Werkstlck-
nummer (1 bis 15)

WpNumber = Werkstlck-
nummer (1 bis 15)

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bWPchanged

= TRUE, wenn Werkstlck aktiv ist

= FALSE, wenn Werkstiick nicht aktiv
ist

bCmdFail

= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt

= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

Im Salmenkopf 5 * Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com

Greifen

Loslassen

Motor einschalten flr
Advanced Greifer.

Motor ausschalten, wenn
Greifer vorhanden.

Referenzfahrt fahren, fir
Advanced Greifer.

Zurlcksetzen, wenn
Greifer vorhanden.

Werksticknummer (n)
setzen, bei Verwendung
mit SCM.

Gibt TRUE aus, wenn
Werkstlicknummer (n)
aktiviert ist.
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ZISOPENED1
ZISOPENED2

ZISCLOSED1
ZISCLOSED2

ZISONTEACHPOSH1
ZISONTEACHPOS2

ZISONUNDEFPOS1
ZISONUNDEFPOS2

ZISERROR1
ZISERROR2

ZISMOTORONT
ZISMOTORON2

ZISHOMINGOK1
ZISHOMINGOK?2

20

N —

N -

N =

N —

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

bOpened
= TRUE, wenn Greifer offen ist
= FALSE, wenn Greifer geschlossen ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bClosed
= TRUE, wenn Greifer geschlossen ist
= FALSE, wenn Greifer offen ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

blsOnTeachPos

= TRUE, wenn Greifer auf TeachPo-
sition ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
TeachPosition ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bUndefPos

= TRUE, wenn Greifer auf Undefined-
Position ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
UndefinedPosition ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bError

= TRUE, wenn Greifer im Fehler-
zustand ist

= FALSE, wenn Greifer nicht im
Fehlerzustand ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bMotorOn
= TRUE, wenn Motor an ist
= FALSE, wenn Motor aus ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bHomeOk

= TRUE, wenn Homing in Ordnung ist
= FALSE, wenn Homing nicht in
Ordnung ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer offen ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer geschlossen ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer auf TeachPo-
sition ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer auf OnUnde-
finedPos ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer im Fehlerzustand
ist.

Gibt TRUE aus, wenn
der Motor des Greifers
eingeschaltet ist.

Gibt TRUE aus, wenn die
Referenzierung des
Greifers in Ordnung ist.
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ZISHOMINGSUCCESS1
ZISHOMINGSUCCESS2

ZERRORWARNINGON1
ZERRORWARNINGON2

ZERRORWARNINGOFF1
ZERRORWARNINGOFF2

ZISPARTDETACHED1
ZISPARTDETACHED?2

ZISPARTPRESENT1
ZISPARTPRESENT2

ZISREADY1
ZISREADY?2

ZMATCHSTARTCHANGE1
ZMATCHSTARTCHANGE2

ZISMATCHCHANGEDONE1
ZISMATCHCHANGEDONE?2

10 Fehlerdiagnose

INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Montage- und Betriebsanleitung des Greifers.

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N —

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N —

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

bHomeSuccess

= TRUE, wenn Befehl ZHOMING
erfolgreich ausgefuhrt

= FALSE, wenn Greifer nach Befehl
ZHOMING im Fehlerzustand ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bPartDetached
= TRUE, wenn Teil getrennt ist
= FALSE, wenn Teil nicht getrennt ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bPartPresent
= TRUE, wenn Teil vorhanden ist
= FALSE, wenn Teil nicht vorhanden ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bReady

= TRUE, wenn Eingang eingeschaltet
ist

= FALSE, wenn Eingang nicht einge-
schaltet ist

bCmdFail

= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bMatchChangeDone

= TRUE, wenn Match geandert wurde
= FALSE, wenn Match nicht gedndert
wurde

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

» Wenden Sie sich bei Fragen an den Zimmer-Kundenservice.

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com

Gibt TRUE aus, wenn die
Referenzierung des
Greifers erfolgreich ist.

Aktiviert Error/Warning
fur Roboter, wenn
Greifer vorhanden.

Deaktiviert Error/
Warning fur Roboter,
wenn Greifer vorhanden.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Part
detached.

B[n] = 0, wenn Teil nicht
getrennt ist.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Part
present.

B[n] = 0, wenn Teil nicht
vorhanden ist.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Ready.
B[n] = 0, wenn Greifer
nicht bereit ist.

Wird ausgegeben, bevor
bei MATCH der Greifer
gewechselt wird.

Bei MATCH B[n] =1,
wenn Greifer erfolgreich
verbunden ist.

B[n] = 0, wenn Greifer
nicht erfolgreich
verbunden ist.
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