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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

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



n
BEDIENUNGSANLEITUNG: MATCH Comfort App fiir Universal Robots GuideZ for Laptop fiir SCM-F/SCM-C Z|MMER
Qroup

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 fur die Installation und den Betrieb auf dem Roboterbedienteil 3PE der Robotersteuerung OEM 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.

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

PolyScope
]
r—
HMI-Software
LAN-Verbindung =

R
UNIVERSAL ROBOTS

‘ MATCH Comfort App

SCM-Ausgang (9] (9]

# — o o 0 0O 0 O O
! Robotereingang lm Q

% UNIVERSAL ROBOTS HQH H H H H H H HH

IO-Link g DIO EH (000D

> Robotersteuerung
SCM-Eingang
<
Roboterausgang

5 Funktionsbeschreibung

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

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

Die Namen der dynamisch erstellten Roboterauftrédge bleiben unverdndert. Dadurch muss bei Konfigurationsdnderungen
oder Neuverteilung der Robotereingdnge und Roboterausgdnge das Basisprogramm nicht ge&ndert werden.

6 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenem oder autorisiertem Zubehdr, 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.

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany * RL +49 7844 91380 « WWw.zimmer-group.com
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7 Installation
7.1 MATCH Comfort App installieren
Die MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil installiert, um so die direkte Steuerung der Greifer zu
ermdoglichen.
» Laden Sie Uber den im digitalZ-Dokument angegebenen Referenzlink oder QR-Code im Ordner UR_Comfort_App die

Datei zimmerDigital-urcap herunter.
» Kopieren Sie die Datei zimmerDigital-urcap auf einen USB-Speicher.
» Achten Sie darauf, dass das Roboterbedienteil bereits mit der Robotersteuerung verbunden ist.
» Schalten Sie die Spannungsversorgung am Tool-l/O des Roboters tber den Not-Aus-Taster aus.
» Stecken Sie den USB-Speicher mit den Installationsdateien fiir die MATCH Comfort App in das Roboterbedienteil.
» Tippen Sie in der Kopfzeile auf den Button =.
» Tippen Sie auf Settings.

? Help
i About
LI) Shutdown Robot
» Tippen Sie im MenU auf System.
» Tippen Sie im MenUpunkt System auf
R ) L e

U CapS Active URCaps Inactive URCaps

» Tippen Sie auf den Button +. O Remare e
_ - Restart
simuiaton (]

» Navigieren Sie zur Datei zimmerDigi- R 2P QK

tal-urcap.
» Wahlen Sie die Datei Z_UR_Comfor- P o xBrlE B

tApp_X.X.X. ':" C4 gl ol pe b
» Tippen Sie auf den Button Open.

B Z_UR_ComfortApp_1.3.0

Filename: Filter:

zimmerDigital-1.1.3.urcap URCap Files -
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» Tippen Sie auf den Button Restart, um die
Firmware zu aktivieren.

= Das Roboterbedienteil fihrt einen Neustart
durch.

| 2 UberprUfen Sie nach dem Neustart, ob die
MATCH Comfort App korrekt installiert ist.

= Die MATCH Comfort App wurde korrekt
installiert, wenn der griine Haken im Bereich
Active URCaps zu sehen ist.

RE2Z+QH

Z_Gripper_C
> Password O 2 Grpper_

System
Backup

URCaps

Robot
Registration

Remote URCap Information

Control 'URCap name: Z_Gripper_C
Version: 1.1.3

Developer: Zimmer Group

Contact Info: Im Salmenkopf 5, 77866 Rheinau, Germany

Network
Update

License:

Example:
Copyright (c) ,
Allrights reserved.

Redistribution and use in source and binarv forms. with or without

I -]

Description: ZmmerGripperDigiral URCap is a URCAP for controlling the Zimmer Digital URCap
Copyright: Copyright (C) 2018-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved

Inactive URCaps
=) Remote TCP & Toolpath

The changes require a restart to take effect. | | ~

O Power off

simuiation (]

<unnamed>

default

Z_Gripper_C

System
Backup

URCaps

Robot
Registration

Remote URCap Information

Control 'URCap name: Z_Gripper_C
Version: 1.1.3

Developer: Zimmer Group

Contact Info: Im Salmenkopf 5, 77866 Rheinau, Germany

Network

Update

License:

Example:
Copyright (c) ,
Allrights reserved.

Redistribution and use in source and binarv forms. with or without.

I -]

Description: ZmmerGripperDigiral URCap is a URCAP for controlling the Zimmer Digital URCap
Copyright: Copyright (C) 2019-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved

Inactive URCaps
=) Remote TCP

~

Restart

Simulation (]

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



n
BEDIENUNGSANLEITUNG: MATCH Comfort App fiir Universal Robots GuideZ for Laptop fiir SCM-F/SCM-C Z|MMER
Qroup

8 Inbetriebnahme

» Montieren Sie den Greifer am Roboter.
» Schalten Sie den Roboter an.

» Tippen Sie in der Menlileiste auf Installation.

» Tippen Sie im Menl URCaps auf Zimmer.
8.1 Vorhandene Einrichtung gefunden

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

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

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten
Greifers.

> General Zimmer

= Der Bildschirm Manual control fur die

X . How many grippers are in configuration? »
manuelle Steuerung wird angezeigt. M «TC H

\/ URCaps

Zimmer

Fun___Program linstaltion| _uiove

Gripper 1 Gripper 1 and 2

- nex
ORedu(ed { ° 0 O simuation ()

Im Bildschirm Manual control ist es mdglich, R

den Greifer manuell zu bedienen und den T

Status anzuzeigen.
Gripper 1: Manual control M OTC H
» Tippen Sie auf den Button delete.

\/ URCaps

Zimmer

Grip Release

Workplece Number to set:

@ IsClosed @ IsReleased @ IsGripped
® cError

Active Workpiece Number (inputs read): NOT VALID

ORedu(ed — ° 0 O simuation ()
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8.2 Greiferkonfiguration erstellen

Verbindung wahlen

Gripper

Anzahl der Greifer
wahlen

v

Greifertyp wéhlen

JAWS GRIPPER

Y

Greiferserie wahlen

Y

Befehlsanschliisse
wahlen

MATCH

Controller-10 L - ToolHO
\i Y
Anschlusstyp Anschlusstyp
wahlen wahlen
- > MATCH Gripper . -
Greifertyp wéhlen
JAWS GRIPPER | g I > VACUUM
GRIPPER
Y
Greiferserie wahlen
VACUUM
GRIPPER

Y

Statusverbindun-
gen wahlen

v

Manuelle Steue-
rung

Y

Greiferkonfigurati-
on speichern

10

A
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8.2.1 Verbindung wahlen

» Tippen Sie auf den Button Controller-1O,
wenn Sie einen MATCH-Greifer ohne o
integriertes SCM am MATCH-Robotermodul

betreiben wollen Select the connection. M o TCH
'

» Tippen Sie auf den Button Tool-/O, wenn

Zimmer

Sie einen Greifer mit integriertem SCM am contretero Teerte
MATCH-Robotermodul betreiben wollen.

» Tippen Sie auf den Button next.

back next

ORedu(ed { ° 0 O simuation ()

8.2.2 Anschlusstyp wahlen

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

» Tippen Sie auf MATCH, wenn Sie einen

. _ Features Select the SCM to Gripper connection type.
MATCH-Greifer angeschlossen haben. M o TCH

» Tippen Sie auf den Button next.

Zimmer

<unnamed>
default*

GRIPPER MATCH

- e
ORedu(ed { ° 0 O simuation ()
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8.2.3 Anzahl der Greifer wahlen

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

" o
> safety

How many grippers are in configuration?

» Tippen Sie auf den Button next.

\/ URCaps

Zimmer

Gripper 1 Gripper 1 and 2

- e
ORedu(ed { ° 0 O simuation ()

8.2.4 Greifertyp wahlen

» Tippen Sie auf den entsprechenden
Greifertyp.

. . _ Safety

» Tippen Sie auf den Button next. Gripper 1: Selact the gripper type. M OTC H

Zimmer

JAWS GRIPPER VACUUM GRIPPER

- g N
ZIMMER SCHMALZ
S

Qroup

O Reduced

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

Qroup

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

» Tippen Sie auf die Klasse lhres Greifers.

» Tippen Sie auf den Button next.

e s
A
Gripper 1: Select the gripper series. M « TC H
Zimmer
BASIC ADVANCED
GEP2xxxIL GEH6xxxIL
GEP5xxxIL GED6xxxIL
GED5xxxIL HRC-01
GPP5xxxIL HRC-02
GPD5xxxIL
HRC-03
HRC-04
HRC-05

ORedu(ed { ° 0 O simuation ()
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8.2.6 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 kbnnen die Standardzuordnung 24 2M
Ubernehmen oder &ndern. >G| IR EEE—
» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie
diEpStandardzuordnung beibehalten wollen. _ Gripper 1: Select the command connection. M OTC H
Befehlsanschluss bearbeiten ‘ e 00D ‘ ‘ o510 009 ‘ .‘ ‘ .‘ ‘ .‘ ‘
> Ti.ppen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ I ‘ ‘ p o 008 ‘ .‘ ‘ .‘ ‘ .‘ ‘
Signals.
28 Release e [ e e = e =]
» Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang. ‘ et ‘ " ‘ " ‘ 0‘ ‘

e z.B.DO7

= Der Ausgang wurde dem Signal
zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den

Ausgang erganzt. (©) reuces S — 000 @
e z.B. Release (DO7)

» Tippen Sie auf den Button next.

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. Default assignment

= Der Bildschirm Select status connections flir Statusverbindungen
wird angezeigt. ﬂ Do you accept the default assignment?

®Yes No

14 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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8.2.7 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
Ubernehmen oder &ndern.

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

<un
default*

Gripper 1: Select the status connection. M o TC H

Statusverbindung bearbeiten [ oo | [ wweono @] w o] w | o« ]

> Ti.ppen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ I ‘ ‘ R ‘ .‘ ‘ .‘ ‘ .‘ ‘
Signals.

» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang. ‘ onundefnedeos (013 ‘ ‘ AL Bt ‘ 0‘ ‘ e

2807 o[ = o[ -]
= Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.
= Der Button des Signals wird um den
; = back . |
Eingang erganzt.
» z.B.IsClosed (DI7) @) revuces T oo Simation
» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. Default assignment

H Do you accept the default assignment?

@ Yes No

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 « @ 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com 15
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8.2.8 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.

Anschlusstyp: Gripper

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

Anschlusstyp: MATCH

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

In dem Drop-down-MenU kénnen Sie zwischen
den Greifern wahlen.

» Tippen Sie auf den Button next.

16

Gripper 1: Manual control
Zimmer
Grip
@ IsClosed @ IsReleased

@ Error

O Reduced

MATCH: Manual control

Release

Workpiece Number to set: |default (0) v

@ IsGripped @ OnUndefinedPos

Active Workpiece Number (inputs read): 1

Release

> Fieldbus
v/ URCaps Basic Gripper
. Basic Gripper
IAdvanced Gripper
Grip Vacuum Gripper
@ IsClosed @ IsReleased

@ Error

Workpiece Number to set: |default (0) v

@ IsGripped @ OnUndefinedPos

Active Workpiece Number (inputs read): 1

| oo | COSSSSSS— | e

O Reduced

° 0 O simuation ()
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8.2.9 Greiferkonfiguration speichern

Die Einstellungen sind temporér.
» Speichern Sie die Einstellungen in der Installationsdatei.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button IR E
Save All oder Save Installation As. T
= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert.
9 gesp Save Installation.
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button
Ok.

= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

The gripper is configured temporary.

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme Please save the gripper configuration
into the Installation file. BS'“ Al
wurden erzeugt und stehen zur Program- ! please press the "Save...” and
. . " i " & save Program As...
mierung zur Verfiigung. the curtent atipper configuration into

the Installation file. ’zsave Installation As...

O Reduced

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 « @ 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com 17
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8.3 URCaps

Unter dem MenUpunkt URCaps kdnnen Sie die ProgramNodes einstellen.

» Tippen Sie in der Mendlleiste auf Program.

» Tippen Sie im Menl URCaps auf Zimmer.

8.3.1 URCaps Zimmer

» Wahlen Sie im Drop-down-Menli Command

den Roboterauftrag, den Sie fur den Greifer
definieren wollen.

> Aktivieren Sie die gewtlinschten
Checkboxen.

18

> Advanced
1 v/ Robot Program

Variables

2 = 2.arp:Groper 1 Zimmer
Ziommer MA&TCH
Gripper Gripper 1 ~[Z]
Command Z_Grip - @

Z Grip

Z Release

5.0 |sec
Z_IsOnTeachPos

Z_IsClosed
Z_IsOpened
Z Reset

Z_IsError

495 XEBHEm

educed

> Advanced
1 v Robot Program
> Templates 2

Zimmer

Variables

= Z_Grip: Gripper 1

\/ URCaps

Zimmer

MATCH

~[7]
@l

O Block program until gripper is on teach position

Gripper [Gripper 1

Command [z_erip

O Enable timeot for wait loops (1..20 seconds) 5.0 | sec

o Z_Grip: activates Robot Output(s) to grip command.
options:

» "Block program until gripper is on teach position”, if active, the robot
program stays in this node until the gripper has reached the teach position
(i.e. it adds command Z_IsOnTeachPos)

» "Enable timeout for wait loops", f active, allows continue of the robot:
program execuition with a popup message if command is not finished in
time.

» "Set Motoron", if active, it checks the Motoron feedback before the node
command and tums the servo motor on if needed, then waits for
corresponding feedback.

R3S XPHET

O Reduced
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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).
» Schalten Sie den Motor ein (Z_MotorOn).
» Prifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist (Z_IsMotorOn).
= Der Greifer ist fur die Steuerung vorbereitet, wenn kein Fehler vorhanden ist (Z_IsError).

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

» Prifen Sie, ob sich ein Werkstlick geadndert hat (Z_IsWpChanged(Nummer)).
» Greifen (Z_Grip) oder I16sen (Z_Release) Sie das Werksttick.
» Prifen Sie die Position der Greiferbacke (Z_lsOnTeachPos, Z_IsOpened, Z_IsClosed oder Z_IsOnUndefPos).

9.2 Ubersicht der generierten Roboterauftrige

ZIMMER

Qroup

Nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer Uber die HMI-Software ZG_IO_LINK_HMI werden im Roboterbedienteil
Roboterauftrage fur verschiedene Funktionalitdten erzeugt. Die Roboterauftrdge kénnen 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.

Z_Grip1
Z_Grip2

Z_Release1
Z_Release?

Z_MotorOn1
Z_MotorOn2

Z_MotorOff1
Z_MotorOff2

Z_Homing1
Z_Homing2

Z_Reset1
Z_Reset?2

Z_ChangeWP1
Z_ChangeWP2

Z_IsWpChanged1
Z_IsWpChanged?2

1:
2:

N -

N —

N —

Greifer 1 ansprechen
Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

WpNumber = Werkstick-
nummer (1 bis 15)

WpNumber = Werkstick-
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

Greifen

Loslassen

Motor einschalten flr
Advanced Greifer.

Motor ausschalten, wenn

Greifer vorhanden.

Referenzfahrt fahren, fir

Advanced Greifer.

Zurticksetzen, wenn
Greifer vorhanden.

Werksticknummer (n)

setzen, bei Verwendung

mit SCM.

Deaktiviert Error/
Warning fur Roboter,

wenn Greifer vorhanden.

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com
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Z_IsOpened1 1
Z_lsOpened?2 2

Z_|IsClosed1 1

Z_|IsClosed2

Z_IsOnTeachPos1 1
Z_IsOnTeachPos?2 2
Z_1sOnUndefPos1 1

Z_1sOnUndefPos2

Z_IsErrori 1
Z_IsError2 2
Z_IsMotorOn1 1
Z_IsMotorOn2 2

20

Greifer 1 ansprechen

: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: 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

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.
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10 MATCH Comfort App deinstallieren

| 2

v

>

>

4

Tippen Sie in der Kopfzeile auf den
Button =.

Tippen Sie auf Settings.
Tippen Sie im MenU auf System.

Tippen Sie im Menlpunkt System auf
URCaps.

Tippen Sie im Bereich Active URCaps auf
Z_Gripper_C.

Tippen Sie auf den Button -.

Die Deinstallation wurde abgeschlossen.
Tippen Sie auf den Button Restart, um die
Firmware zu aktivieren.

Das Roboterbedienteil flhrt einen Neustart
durch.

11 Fehlerdiagnose

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

Inactive URCaps
Remote TCP

Z_Gripper_C

System
Backup

URCaps

Robot

Registration

oo URCap Information

Control 'URCap name: Z_Gripper_C

Version: 1.1.

Developer: Zimmer Group

Contact Info: Im Salmenkopt 5, 77866 Rheinau, German

Network

ki Description: ZmmerGripperDigiral URCap is a URCAP for controlling the Zimmer Digital URCap
Copyright: Copyright (C) 2010-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved
License:
Example:
Copyright (c) ,
AllTights reserved.
Redistribution and use in source and binarv forms. with or without
-

ZIMMER

Qroup

~

Restart

simulation (]

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