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Parameter-Erklarung (Glossar)

Parameter Erklarung
Mit dem ,,ControlWord“ wird der Greifer angesteuert.
ControlWord Das ,,ControlWord“ ist bitexclusiv, was bedeutet, dass maximal nur ein Bit im ,Word“ aktiv sein
darf. Der Wert ,NULL" ist ebenfalls zulassig.
. Der ,,DeviceMode* dient zur Auswahl von Greifprofilen und den zusétzlichen vorhandenen
DeviceMode

Hilfsmodi im Greifer.

Workpiece-No.

Mit diesem Parameter kdnnen die im Greifer hinterlegten Werkstlickrezepturen ausgewahit
oder gespeichert werden.

TeachPosition

Die ,,TeachPosition* ist die eigentliche Werkstuckposition.

WorkPosition

Die ,WorkPosition* ist die innere Backenposition am Greifer. Je nach Anwendung, zum Beispiel
beim Innengreifer, kann dies auch die Ruheposition sein.

GripForce

Mit dem Parameter ,,GripForce” lasst sich die Greifkraft einstellen.

PositionTolerance

Ist das Toleranzfenster fir die ,,TeachPosition“, ,,BasePosition“ und ,WorkPosition“. Der Wert
des Parameters wirkt in beide Richtungen.

BasePosition

Die ,,BasePosition” ist die &uBere ,,BackenPosition“. Je nach Greifprofil kann dies auch eine
Arbeitsstellung sein!

ShiftPosition Die ,,ShiftPosition ist eine Umschaltposition zwischen Vorpositionierung und Greiffahrt.
Das ,,StatusWord“ liefert auf seinen Bits die wichtigsten Informationen tber den Status des
StatusWord . . .
Greifers zurlick an die Steuerung.
. . Sollte ein Fehler anliegen, gibt die ,Diagnosis“ einen Diagnose-Code aus, der mit der
Diagnosis

Fehlerliste verglichen werden kann.

ActualPosition

Der Wert der aktuellen Position des Greifer [1/100 mm)].

Error Fehler, Fehlermeldung

DIR Direction/Zuleitung 24V - Abhéngig vom Greifer, dient dieses Signal zum Bewegen des
Greifers.
Programmieren/Einstellen

Teach/Adjust Mit diesem Signal kann je nach Greifertyp, die aktuelle Position der Greiferbacken als neue

J Werkstlckposition eingelernt werden. ,,Adjust” dient als Kommando dazu, die erreichbaren

Endlagen der Greiferbacken zu definieren.

GND Abklrzung fir ,,Ground“-Masseanschluss

Offset Korrekturwert

Verfahrroutine

Definierter Ablauf flir das Bewegen der Greiferbacken

Verfahrweg

Weg, den die Greiferbacken zurlicklegen
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MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch, Serie HRC-01/-02

1 Mitgeltende Dokumente

Lesen Sie die Montage- und Betriebsanleitung genau durch, bevor Sie das Produkt einbauen!

Die Montage- und Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise fiir 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. Nur die aktuell Uber die Internetseite bezogenen Dokumente besitzen Giltigkeit.

Montage- und Betriebsanleitung

Kataloge, Zeichnungen, CAD-Daten, Leistungsdaten

Informationen zum Zubehor

Technische Datenblatter

Allgemeine Geschéftsbedingungen mit den Festlegungen zum Gewéhrleistungsrecht

1.1 Hinweise und Darstellungen der Montage- und Betriebsanleitung

Die einzelnen Gefahrenstufen, Hinweise und Warnungen sind mit Signalwdrtern gekennzeichnet.

Gefahrenstufen der Warnhinweise

A

Dieser Hinweis warnt vor einer unmittelbar drohenden Gefahr fiir die Gesundheit und das Leben von Personen.
Die Missachtung dieser Hinweise fuhrt 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.

A

Dieser Hinweis warnt vor einer méglichen gefahrlichen Situation fiir die Gesundheit von Personen. Die

Missachtung dieser Hinweise flihrt 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

A

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation flr Personen oder Sach- und Umweltschaden.
Die Missachtung dieser Hinweise fihrt 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 niitzliche Informationen, jedoch keine

Warnungen vor gesundheitlichen Gefahrdungen.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nutzliche 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.
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2 Sicherheithinweise

VORSICHT:

A

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei Nichtbeachten

Der Einbau, die Inbetriebnahme sowie die Wartung oder Reparatur dirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal
gemanB dieser Montage- und Betriebsanleitung durchgefihrt werden.

Das Produkt ist nach dem aktuellen Stand der Technik gebaut. Es wird an industriellen Maschinen montiert und
dient zur Aufnahme von Werkzeugen.

Gefahren kénnen nur dann von dem Produkt ausgehen, wenn z. B.

* das Produkt nicht sachgerecht montiert, eingesetzt oder gewartet wird.

e das Produkt nicht bestimmungsgemaB verwendet wird.

» die ortlichen geltenden Vorschriften, Gesetze, Verordnungen oder Richtlinien nicht beachtet werden.

Das Produkt darf nur gemaB seiner Bestimmung und technischen Daten verwendet werden. Fir eventuelle
Schéaden bei nicht bestimmungsgemaBer Verwendung, haftet die Zimmer GmbH nicht.

Eine nicht bestimmungsgemaBe Verwendung bedarf einer schriftlichen Genehmigung der Zimmer GmbH.

Stellen Sie sicher, dass die Energieversorgung getrennt ist, bevor Sie das Produkt montieren, umristen oder
warten.

Die Zimmer GmbH empfiehlt Wartungs-, Umbau- oder Anbauarbeiten nach Mdglichkeit auBerhalb des Gefahren-
bereiches der Maschine zu erledigen.

Stellen Sie sicher, dass bei der Inbetriebnahme oder auch beim Testen kein versehentliches Betatigen des
Produktes erfolgen kann.

Veranderungen an dem Produkt, wie z. B. zusétzliche Bohrungen oder Gewinde duirfen nur mit vorheriger
Genehmigung der Zimmer GmbH erfolgen.

Die vorgeschriebenen Wartungsintervalle sind einzuhalten, siehe auch Kapitel Wartung. Bei Einsatz des
Produktes unter extremen Bedingungen muss das Wartungsintervall angepasst werden.

Der Einsatz des Produktes unter extremen Bedingungen, wie z. B. aggressiven FlUssigkeiten, abrasiven Staube,
unterliegt der vorherigen Genehmigung der Zimmer GmbH.

Greifen Sie nicht in den Arbeitsbereich des Produktes!

Hinweise und Handhabungsvorschriften fiir elektrostatisch gefédhrdete Bauelemente

Eletrostatisch gefahrdete Bauelemente sind Einzelbauteile, integrierte Schaltungen oder Baugruppen, die durch
elektrostische Felder oder elektrostatische Entlaung beschadigt werden kénnen.

= Beim Umgang mit elektrostatischen Bauelementen ist auf gute Erdung von Mensch, Arbeitsplatz und
Verpackung zu achten!

= Elektronische Bauelemente dirfen von Personen nur in entsprechend gekennzeichneten Bereichen mit
leitfahigem FuBboden berthrt werden, wenn:

* diese Personen Uber spezielle Armbander geerdet sind.

» diese Personen spezielle Schuhe tragen, die zur Ableitung elektrostatischer Ladungen geeignet und
zugelassen sind.

= Elektronische Baugruppen dirfen nicht mir Kunststoffen und Bekleidungsteilen mit Kunststoffanteilen in
Berlhrung gebracht werden.

= Elektronische Baugruppen dirfen nur auf leitfahigen Unterlagen abgelegt werden.

= Elektronische Baugruppen durfen nicht in der Nahe von Datensicherungsgeraten oder Monitoren angebracht
werden (Monitorabstand > 100 mm).

= An elektronischen Baugruppen darf nur gemessen werden, wenn:
* das Messgerat geerdet ist (z. B. Uber Schutzleiter)
* vor dem Messen bei potentialfreiem Messgerat der Messkopf kurzzeitig entladen wird.
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3 BestimmungsmaBe Verwendung

Das Produkt ist nur im Originalzustand, mit originalem Zubehor, ohne jegliche eigenméchtige Veranderung und
innerhalb der vereinbarten Parametergrenzen und Einsatzbedingungen zu verwenden. Eine andere oder dartiber
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 Einsatzbedi-
ngungen entspricht.

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

Das Produkt ist ausschlieBlich fir den elektrischen Betrieb innerhalb der vereinbarten Parametergrenzen und Einsatzbedin-
gungen mit 24 V DC konzipiert.

Das Produkt wird bestimmungsgemaB in geschlossenen Raumen fir das zeitlich begrenzte Greifen, Handhaben und
Halten eingesetzt.

Es ist nicht fir das Spannen von Werkstlicken wahrend eines Bearbeitungsprozesses und nicht fiir den direkten Kontakt mit
verderblichen Gutern geeignet.

Der direkte Kontakt mit verderblichen Gitern/Lebensmitteln ist nicht zugelassen.

4 Personenqualifikation

Jeder Eingriff ist unzulassig und kann zu schweren Verletzungen fuhren.
= Haftungsausschluss

Die Montage, Inbetriebnahme und Wartung dirfen nur von geschultem Fachpersonal durchgefihrt werden.

Voraussetzung hierfir ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden
haben.

Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - R, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com 7

DE / 10.01.2022

DDOC00416 / ¢



DE / 10.01.2022

DDOC00416 / ¢

]
ZIMMER MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch, Serie HRC-01/-02
Qroup

5 Produktbeschreibung
VORSICHT

Reduzierung der Greifkraft
Beim Greifen elastischer Teile reduziert sich die Greifkraft des Greifers.

Eine reduzierte Greifkraft kann zu Personen- oder Sachschaden flihren, da die gegriffenen Teile nicht mehr
sicher gegriffen und transportiert werden kénnen.

A Damit es nicht zu einer Verspannung der Greiferbacken kommt, ist darauf zu achten, dass die Einstellung der
Greifkraft und die Auswahl der Greifbackenlange korrekt ist.

¥ Eine falsche Einstellung oder Auswahl kann zu einer Funktionsstérung fihren.

5.1 Einsatzméglichkeiten

Innengreifen:

Der Greifer ist flr das Greifen von innen
einsetzbar.

AuBengreifen:

Der Greifer ist fir das Greifen von auBen
einsetzbar.

5.2 Krafte und Momente
INFORMATION

Informationen zu Kraften und Momenten sind unserer Internetseite zu entnehmen.
Bei weiteren Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfligung.

5.3 Typenschild

Am Gehéuse des Produktes ist ein Typenschild angebracht. (XXX

Auf dem Typenschild ist die Artikel- und Seriennummer abgebildet. XX-XXXXXX

» Die Seriennummer sollte dem Projekt zugeordnet sein. Q?[{F"_"g o
= Artikelnummer: % &'é‘:'ﬂ z
= Seriennummer: Sats Zzimmer-group.com

INFORMATION

Die Seriennummer sollte im Schadens- bzw. Reklamationsfall angegeben werden.
Bei Fragen wenden Sie sich bitte an den Zimmer-Kundenservice.
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5.4 Kriterien fiir den Einsatz in kollaborierenden Applikationen

Nachfolgend aufgefiihrte Kriterien begrtiinden
die Eignung des Greifers flr den Einsatz in
kollaborierenden Applikationen:

Siehe nebenstehendes Bild, Abbildung und
:

Der Greifer wurde nach den Spezifikationen der
ISO/TS 15066 konstruiert.

Die Kraft des Motors, in Verbindung mit der
Getriebeauslegung und den vormontierten
Greiferbacken, ist nicht ausreichend, um eine
Greifkraft >140 N an gefahrdeten Kérper-
bereichen zu erzeugen.

= Dies gilt nur flr die Serie HRC-02.

= Die Serie HRC-01 verfligt Gber eine hdhere
Greifkraft.

Beim Greifen von nachgiebigen Gegenstéanden
entstehen deutlich reduzierte Greifkrafte, da der
dynamische Kraftanteil abgedampft wird. Die
Einhaltung der maximal zuléssigen Greifkraft
wurde mit einem geeigneten Messgerat
Uberpruft.

Der Greifer besitzt eine inharent sichere
Konstruktion sowie abgerundete Kanten und
Formen, durch die Quetsch- und Scherstellen
vermieden werden.

Automatisierungs-Zelle Koexistenz

Getrennte Arbeitsrdume Aufenthalts-Erkennung

Kooperation KoIIaboration

Eingriffszonen Gemeinsame Arbeitsraume
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6 Funktion

Das durch den Elektromotor erzeugte Drehmoment wird Uiber ein Getriebe auf die Greiferbacken transformiert. Das Resultat
ist die Bewegung der Greiferbacken als auch die Entwicklung der Greifkraft.

e Einfacher Datenaustausch mit Gibergeordneter Steuerung durch 10-Link

* Blurstenloser DC-Servomotor mit absolutem Gebersystem

* Die Greiferbacken laufen auf parallel nebeneinander angebrachten Fihrungsschienen
¢ Die Greiferbacken sind miteinander mechanisch gekoppelt

6.1 HRC-01
Abb. 1: Greifer der Serie HRC-01 ,,oben”
Ansteuerung
Adapterflansch
Befestigung und Positionierung
(@) |LED-Anzeige
MRK-Gehause
(6) |Notentriegelung

{

_(_
I((((b‘«

S
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6.2 HRC-02

Der Greifer ist mit einer Schmelzsicherung ausgeristet, die bei Uberstrom die Stromzufuhr zum Motor unterbricht und
somit eine Uberschreitung der zuldssigen Greifkraft gemaB ISO TS 15066 verhindert.

IO-Link-Anschluss

Adapterflansch

Befestigung und Positionierung
(4) |LED-Anzeige

MRK-Gehause

(6) |Notentriegelung

Greifbacken

Schmelzsicherung

(9 |Befestigung MRK-Gehause
Montageschrauben MRK-Gehause

Abb. 3: Greifer der Serie HRC-02 ,,Molex-Stecker*

O

2)

Qroup

Abb.1: Greifer der Serie HRC-02 ,,oben*
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Abb. 4: Greifer der Serie HRC-02 ,,.Schmelzsicherung*

6.3 Elektrische Spezifikationen
INFORMATION

Entnehmen Sie die elektrischen Spezifikationen bitte unserer Internetseite www.zimmer-group.com.

Diese variieren innerhalb der Baureihe konstruktionsbediaengt.
Bei Fragen wenden Sie sich bitte an den Zimmer-Kundenservice.
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6.4 Abgesicherte Konfiguration
INFORMATION

Informationen zur abgesicherten Konfiguration sind unserer Internetseite zu entnehmen.
Bei weiteren Fragen steht lhnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfligung.

6.5 Schutzklasse

Der Greifer erreicht die Schutzklasse IP40 in allen montierten Einbaulagen.

6.6 LED-Anzeige
Die Farben des LED-Rings spiegeln den Zustand des Greifers wieder. Der LED-Ring ermoglicht eine 360° Statusanzeige.

Zustand Funktion

,TeachPosition“

Aktuell nicht belegt

,BasePosition“

Aktuell nicht belegt

Der Greifer hat eine Stérung

Keine 10-Link-Verbindung verfligbar

Greifer befindet sich in undefinierter Position

Aktuell nicht belegt

7 Technische Daten

INFORMATION
Die Technischen Daten sind unserer Internetseite zu entnehmen.
Diese variieren innerhalb der Baureihe konstruktionsbedingt.

Bei weiteren Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfligung.
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8 Montage

8.1 Sicherheitshinweise

Verletzungsgefahr bei unerwarteten Bewegungen der Maschine oder Anlage, in die der Greifer eingebaut
{ f S werden soll.
» Energieversorgung der Maschine vor allen Arbeiten ausschalten.
» Maschine vor unbeabsichtigtem Einschalten sichern.

» Maschine auf eventuell vorhandene Restenergie prifen.

VORSICHT

Verletzungsgefahr bei unerwarteten Bewegungen des Greifers bei Anschluss der Energieversorgung.
A » Energieversorgung des Greifers vor allen Arbeiten ausschalten.

» Energieversorgung vor unbeabsichtigtem Einschalten sichern.

» Energieversorgung auf eventuell vorhandenen Restdruck prifen.

Vor Montage-, Installations- und Wartungsarbeiten ist die Energieversorgung auszuschalten.

8.2 Allgemeine Montageinformationen

Der Greifer muss nach den Vorgaben fur Ebenheit an einer entsprechenden Anschraubflache montiert werden.
= zuldssige Unebenheit 0,03

* Montageschrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.

* Festigkeitsklasse der Montageschrauben = 8.8 (DIN EN ISO 4762)

* Anzugsmomente der Montageschrauben beachten.

Die Zimmer GmbH empfiehlt die zuladssige Belastbarkeit der benétigten Schraubverbindungen nach VDI 2230 zu
Uberprifen.

4

* Genaue Montagepositionen sind dem Technischen Datenblatt auf unserer Internetseite zu entnehmen.
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8.3 Montage des Produkts ,,HRC-01“ und ,,HRC-02“

Der Greifer wird mit Hilfe des Adapterflanschs (2) am
Roboterarm montiert.

Beispielshafte Darstellungen eines Greifers:

e HRC-01-101670

¢ HRC-02-093390

Folgende Arbeitsschritte sind bei der Montage zu beachten:
» Losen der Gewindestifte (12) .

» Adapterflansch (2) mit den Montageschrauben
entfernen.

» Adapterflansch (2) mit dem Zylinderstift 1) am
Roboterarm positionieren.

» Adapterflansch (2) mit den Montageschrauben
montieren.

» Greifer (14 wieder in den Adapterflansch (2) schieben.

» Greifer (14 mit den Gewindestiften (12) am Adapterflansch
montieren.

Abb. 1: Greifer der Serie HRC-02

Abb. 2: Greifer der Serie HRC-01

Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - ¥, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com
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8.4 Montage des Produkts ,,Adapterflansch

Der Greifer wird mit Hilfe des Adapterflanschs (2) , Adapters und der Anschlussplatte am Roboterarm montiert.
Beispielshafte Darstellung eines Greifers: HRC-02-093677
Folgende Arbeitsschritte sind bei der Montage zu beachten:

» Losen der Gewindestifte (12) .
» Adapterflansch (2) mit den Montageschrauben (15 entfernen.
» Adapter (17) und Anschlussplatte (16) Idsen und entfernen.
» Anschlussplatte (16 mit den Montageschrauben (13) am Roboterarm montieren.
» Adapter (17) und Adapterflansch (2) mit den Montageschrauben (15 wieder an der Anschlussplatte (16) montieren.
» Greifer (14 wieder in den Adapterflansch (2) schieben.
» Greifer (14 mit den Gewindestiften (12) am Adapterflansch (2) montieren.
iB)
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8.5 Montage Energiezufiihrung
8.5.1 Montage Verkabelung

» Versorgungskabel am Greifer und der Steuerung
anschlieBen.

= Die passenden Versorgungskabel finden Sie auf unserer
Internetseite.

()

(1

i l((((Q(_q((-_ _y

¢

INFORMATION

Die von der Zimmer GmbH eingesetzten Kabel besitzen einen minimalen Biegeradius von 10 x AuBendurch-
messer.

Dieser Biegeradius darf nicht unterschritten werden!

= Alle IO-Link Kabel, die in den Greifern verbaut werden, besitzen einen AuBendurchmesser von 5 mm und
damit einen Biegeradius von 50 mm.

= Frei hangende Kabel missen fixiert werden, um GbermaBige Bewegungsbelastung oder Quetschungen zu
vermeiden.

Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - ¥, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com
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8.5.2 Montage ,,10-Link*

PIN-Belegung der Versorgungsleitung:

PIN Farbe Funktion Erkldrung
1 Braun + 24V DC Sensor | Versorgung der 10-Link-Kommunikation

. - 3
2 WeiB + 24V DC Aktor | Versorgungsspannung Aktor
3 Blau GND Sensor Versorgungsspannung 0 V DC Sensor 1 rd
4 Schwarz | C/Q [O-Link Kommunikation
5 Grau GND Aktor Versorgungsspannung 0 V DC Aktor

Fiar die Inbetriebnahme bzw. Montage des Greifers mit IO-Link sind folgende Schritte durchzufiihren:
» Den Greifer mit dem IO-Link-Master verbinden.

» Die Spannungsversorgung sicherstellen.

= Bei Port Class A zusétzliche Versorgung Uber Y-Kabel.

8.5.3 Montage ,,STO“

PIN-Belegung der Versorgungsleitung:

PIN Farbe Funktion Erkldrung
4
1 Braun STO 1 Signalleitung Kanal 1
2 - - Nicht belegt!
1 3
3 Blau GND Sensor Versorgungsspannung 0 V DC Sensor
4 Schwarz |STO 2 Signalleitung Kanal 2 5

Die Sicherheitsfunktion STO (Save Torque OFF) bewirkt ein sicheres Abschalten der Momente am Antrieb des Greifers.

Die Sicherheitsfunktion muss bei Ausldsung aller Schutzeinrichtung in der Umgebung der Mensch-Roboter-Kollaborationen
wirksam werden.

Die Sicherheitsfunktion STO wird durch die integrierte Motorsteuerung realisiert.

INFORMATION

Nach dem Auslésen der Sicherheitsfunktion STO kann der Greifer nur mit einem sogenannten ,Kaltstart”
wieder in Betrieb genommen werden! Dazu missen die Stromversorgungs- sowie die Kommunikationsleitungen
kurzzeitig getrennt und wieder verbunden werden.

Far die Durchfihrung des ,Kaltstarts“ empfehlen wir folgende Routine:

» Die Ausldsung einer Schutzeinrichtung in der Umgebung der Mensch-Roboter-Kollaboration muss durch eine bewusste
Handlung (Betétigung eines Schaltelementes) quittiert werden.

» Diese Quittierung muss in einer externen Schaltung die Trennung und erneute Verbindung der Versorgungsund
Kommunikationsleitungen zum Greifer realisieren.

» Das sichere Halten des Greifgutes wahrend der Spannungs- und Kommunikationsabschaltung wird durch die Selbsthal-
tungseigenschaften des Getriebes im Greifer sichergestellt.

» In der externen Programmierung muss sichergestellt werden, dass der Greifer bei Wiederkehr aller Signale seinen
letzten Status Ubermittelt bekommt und eventuell im Greifer befindliches Greifgut nicht ausgeworfen wird.
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A

8.5.4 Montage ,,Molex-Stecker,,
PIN-Belegung der Versorgungsleitung:

» Unfallgefahr durch Erschrecken

Beim ,Kaltstart” muss programmtechnisch sichergestellt werden, dass der Greifer keine gefahrbringenden
Bewegungen ausfiihren kann.

ZIMMER

Qroup

PIN Farbe Funktion Erklérung

1 Braun +24VDC IO-Link Versorgungsspannung

2 WeiB +24VDC Zuséatzliche Versorgungsspannung
3 Blau GND IO-Link

4 Schwarz |C/Q IO-Link Kommunikation

5 Grau GND Zuséatzliche GND

6 Braun STO 1 Signaleleitung Kanal 1

7 Blau STO GND STOO0V

8 Schwarz |STO 2 Signaleleitung Kanal 2

UL UL [

\TTLLITL

Fur die Inbetriebnahme bzw. Montage des Greifers sind folgende Schritte druchzufihren:

» Den Greifer mit der Spannungsversorgung verbinden.

» Die Spannungsversorgung sicherstellen.

= Bei Port Class A zusétzliche Versorgung Uber Y-Kabel.

Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - ¥, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com
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8.6 Statische Aufladung

Durch die Bewegung der Greiferbacken entstehen geringe Spannungen infolge der statischen Aufladung. Diese Ladungen
kdénnen nicht abgebaut werden, wenn der Greifer auf einer isolierenden Flache montiert und eine Entladung tber das
Werkstlck ebenfalls nicht mdglich ist.

Ein Nichtbeachten kann zu Sachschéaden fiihren

Sollten ESD-sensible Teile mit dem Greifer in Beriihrung kommen, empfiehlt sich eine Erdung der Greiferbefes-
tigung/Greiferbacken.

Die Erdung kann nur tUber Greiferbacken erfolgen!

8.7 Warmeableitung

Bei hohen Umgebungstemperaturen muss der Greifer auf warmeableitenden Materialien montiert werden.

Wird der Greifer dauerhaft unter sehr hohen Umgebungstemperaturen und mit schnellen Taktzyklen betrieben, kann sich
die Lebensdauer moglicherweise reduzieren.

8.8 Montage Zubehor

Vor der Montage des Zubehdrs ist zu priifen, ob dieses flr den Einsatz der gewéahlten Variante passend ist.
Informationen zum kompletten Zubehdr sind unserer Internetseite zu entnehmen.
Bei weiteren Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfligung.
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9 Inbetriebnahme

9.1 Inbetriebnahme IO-Link

9.1.1 Prozessdaten

ZIMMER

Qroup

Es besteht die Mdglichkeit, den Greifer einzig mit den in jedem Zyklus Ubertragenen Prozessdaten zu steuern.
AUSGABEN: PROZESSDATEN VOM IO-LINK-MASTER ZUM GREIFER!

Name Datentyp
ControlWord UINT 16
DeviceMode UINT 8

Workpiece-No. UINT 8
Reserve UINT 8
PositionTolerance UINT 8
GripForce UINT 8
DriveVelocity UINT 8
BasePosition UINT 16
ShiftPosition UINT 16
TeachPosition UINT 16
WorkPosition UINT 16

Steuerung

Eingang

Ausgang

Produkt

Name Datentyp
StatusWord UINT 16
Diagnosis UINT 16
ActualPosition UINT 16
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9.1.2 10DD Import

» Importieren der IODD (Geratebeschreibung) in die Steuerung.

= Aufrufen unserer Internetseite | www.zimmer-group.com

= Den gewlinschten Greifer auswahlen und Gber den ,,Download IODD“ Link das entsprechende ,,.zip File“ herunterladen.
= Das ,.zip File* wird fir das Importieren in der Steuerung bengtigt.

Ist die Hardware-Konfiguration abgeschlossen und die |O-Link-Verbindung zum Greifer aufgebaut, missen in den Prozesse-
ingangsdaten einige Daten zu sehen sein.

= Einige Steuerungen verlangen hier noch einen Byte-Swap (Byte-Tausch), um diese Prozessdaten in eine sinnvolle
Reihenfolge zu bringen.

» Um festzustellen, ob ein Byte-Swap notwendig ist, kann im ,StatusWord" das Bit 6 (GripperPLCActive) betrachtet
werden.

» Hierzu muss festgestellt werden, ob das Bit 6 im ersten oder im zweiten Byte des ,,StatusWord“ aktiv ist.

= Ist das Bit 6 im ersten Byte aktiv, dann haben die Bytes schon die richtige Reihenfolge und es kann mit der weiteren
Inbetriebnahme fortgefahren werden.

= Ist das Bit 6 im zweiten Byte aktiv, dann muss hier noch ein Byte-Swap angewendet werden.
= Informationen hierzu entnehmen Sie dem Kapitel ,,StatusWord*.

INFORMATION

Es ist unbedingt eine Prifung der Prozessdaten durchzufiihren!

Die Steuerung des Greifers erfolgt Gber IO-Link, mittels den zyklischen Prozessdaten sowie den azyklischen Servicedaten
mit einer Zykluszeit von 10 ms.

9.1.3 Verfahren der Datentlibertragung ,,Handshake*

Alle Prozessdaten, die dem Greifer Uibergeben werden und in den nachfolgenden Kapiteln beschrieben werden, missen
mit dem ,,Handshake*” Ubertragen werden.

INFORMATION

Dieses Verfahren nennt man ,,Handshake*, da es eine ,saubere” Ubergabe ermoglicht.
Die Ubergabe der Prozessdaten erfolgt sozusagen von ,Hand zu Hand*“ - Steuerung zu Greifer.

Folgende Schritte sind fiir den ,Handshake* erforderlich:

» Die Dateniibertragung beginnt mit dem Senden des =» ,,ControlWord“ = 0x01 =» an den Greifer.

» Danach muss die Antwort des Greifers (iber das =» ,Statusbit“ 12 = TRUE =» gepriift werden (Datenilibertragung OK).

» Die Datenlibertragung ist beendet, wenn der Greifer das =» ,Statusbit“ 12 = ,DatatransferOK" = FALSE = zurlicksendet.
= Siehe Beispiel im Kapitel ,Grundparameter Quickstart”.
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9.2.1 Parameter ,,ControlWord*
Im Parameter ,ControlWord“ darf immer nur ein einzelnes Bit gesetzt sein. Nur die in nachfolgender Tabelle
gelisteten Werte sind gultig:

Parameter Dezimalwert Hexadezimalwert

Datatransfer 1 0x1

WritePDU 2 0x2

ResetDirectionFlag 4 Ox4

Teach 128 0x80

MoveToBase 256 0x 100

MoveToWork 512 0x 200

JogToWork ,,+“ 1024 0x 400

JogToBase ,-“ 2048 0 x 800

Name »ControlWord*

Datenformat UINT16

Berechtigung Schreiben

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 0 ... 65535
Aufbau des ,,ControlWord*“:

Bit 15 Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
Byte 1 | Error Reset |- - - ~JogToBase* ~JogToWork“ | ,MoveToWork" | ,,MoveToBase*
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

Byte0 | ,Teach* |- - - ; ;E‘;if;girec' ,WritePDU“ | ,Datatransfer*

Bit 0: ,,Datatransfer”

» Durch Setzen dieses Bits Ubernimmt der Greifer die in den Prozessdaten Ubertragenen Daten.

Bit 1: ,WritePDU*“

» Durch Setzen dieses Bits teilt man dem Greifer mit, dass er die aktuellen Prozessdaten in die angew&hlte Werkzeu-

grezeptur schreiben soll.

Bit 2: ,,ResetDirectionFlag”

» Durch Setzen dieses Bits teilt man dem Greifer mit, dass der Richtungsmerker zurtickgesetzt werden soll.

» Somit ist ein wiederholtes Fahren auf eine Position mdglich.
» Beim Umschalten der Werkstlickrezeptur ist dies sinnvoll.

Bit 7: ,,Teach”

» Durch Setzen dieses Bits teilt man dem Greifer mit, dass in der gewéahlten ,WorkpieceNo*“ die aktuelle Position als
»reachPosition“ gespeichert werden soll.

Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - ¥, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com
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INFORMATION

Diese funktioniert nur, wenn keine ,,0“ in der Werkstliicknummer tibergeben wird!

Bit 8: ,,MoveToBase*

» Durch Setzen dieses Bits teilt man dem Greifer mit, dass er zur ,,BasePosition“ fahren soll.

Bit 9: ,,MoveToWork*

» Durch Setzen dieses Bits teilt man dem Greifer mit, dass er zur ,WorkPosition“ fahren soll.

Bit 10: ,,JogToWork*“

» Mit Setzen dieses Bits im ,,ControlWord*, befindet sich der Greifer im Tippbetrieb und fahrt langsam in Richtung der
,WorkPosition“. Setzt man das Bit zurlick, bleibt der Greifer stehen.

Bit 11: ,,JogToBase*

» Mit Setzen dieses Bits im ,,ControlWord*, befindet sich der Greifer im Tippbetrieb und fahrt langsam in Richtung der
,BasePosition“. Setzt man das Bit zuriick, bleibt der Greifer stehen.

9.2.2 Parameter ,,DeviceMode*

Name ,DeviceMode*
Datenformat UINT8
Berechtigung Schreiben
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 0...256

»Basis-Kommandos*

Mit diesen Modi werden die grundlegenden Aktionen des Greifers gesteuert.

,DeviceMode* Aktion »ControlWord“
0 Wird nicht an die Motorsteuerung geleitet dc
1 Idle/Leerbefehl 0x1
2 Greifer-Reset 0x1
3 Motor einschalten 0x1
5 Motor ausschalten/Greifbewegung stoppen 0x1
10 Starte ,Homing“ (nur notwendig, wenn der Greifer ohne Spannungsversorgung ox1
bewegt wurde)
11 Tippbetrieb (Jog) aktivieren 0x400/0x800

24 Zimmer GmbH - Am Glockenloch 2 -Q 77866 Rheinau, Germany - R, +49 7844 9138 0 - +49 7844 9138 80 - www.zimmer-group.com



MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch, Serie HRC-01/-02

A

ZIMMER

Qroup
9.2.3 Fahrprofile
9.2.3.1 ,,PositionProfile“
DriveVelocity [%]
-
0-Point BasePosition [1/100 mm)] WorkPosition [1/100 mm]

Mit diesem Modus fahrt der Greifer im ,,PositionProfile”.

Die Verfahrgeschwindigkeit wird mit dem Parameter ,,DriveVelocity“ eingestellt.

Die ,TeachPosition” hat in diesem Modus keine Bedeutung, da immer die ,,BasePosition” oder die ,,Workposition“ genau
angefahren werden.

Fahrt der Greifer in diesem Modus wéhrend der Bewegung auf ein Hindernis, so bleibt er stehen und meldet einen Fehler.

Der Greifer kann wieder vom Hindernis in die Ausgangslage gefahren werden, wenn im ,ControlWord“ das Kommando

umgeschaltet wird.

In diesem Modus kénnen keine definierten Greifkrafte erzeugt werden. Somit ist ein kraftschllssiges Greifen mit diesem
Modus nicht zulassig.

»DeviceMode* Aktion »ControlWord*
50 Fahre auf ,BasePosition 0x100
50 Fahre auf ,WorkPosition* 0x200
Fahre auf ,BasePosition”

51 Spezielles Fahrprofil flr eine schnellere Bewegung des Greifers. Der Grei-fer darf nie 0x100
verklemmt sein, d. h. weder am Endanschlag stehen noch ein Werkstick gegriffen
haben.
Fahre auf ,,WorkPosition“

51 Spezielles Fahrprofil fur eine schnellere Bewegung des Greifers. Der Grei-fer darf nie 0x200
verklemmt sein, d. h. weder am Endanschlag stehen noch ein Werkstick gegriffen
haben.
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9.2.3.2 ,ForceProfil*

HRC-01

A

TeachPosition
GripForce [%]

> -

PositionTolerance

0-Point BasePosition [1/100 mm]

In diesem Modus fahrt der Greifer im ,ForceProfile“ auf das Werkstlick.

= Mit dem Parameter ,,GripForce® wird die gewlnschte Greifkraft eingestellt.

= Mit dem Parameter ,, TeachPosition*“ wird die Position des Werkstiicks definiert.

o

WorkPosition [1/100 mm)]

Da typischerweise nur in eine Richtung gegriffen werden soll, werden die beiden Modi-Gruppen ,,69“ und ,, 79

unterschieden.

= In der Modi-Gruppe ,,69“ fahrt der Greifer im ,ForceProfile“ mit dem ,,ControlWord“-Kommando ,,0x200“ von der
~BasePosition” Richtung ,WorkPosition“ auf das Werkstiick.

= Wird in der Modi-Gruppe ,,69“ das ,,ControlWord“-Kommando ,,0x100“ geschrieben, so fahrt der Greifer vom Werkstick
weg, auf die ,BasePosition“ im ,,PositionProfile“, ohne dass der Anwender dies einstellen muss. Hierbei wird mit der im
Parameter ,,DriveVelocity” eingestellten Geschwin-digkeit verfahren.

= In der Modi-Gruppe ,, 79 ist er umgekehrt. Somit wird die Modi-Gruppe ,,69“ fir ein AuBengreifen und die Modi-Gruppe
» 79" fur ein Innengreifen genutzt.

Gruppe ,,69“ - typisch fiir ein AuBengreifen

,DeviceMode* Aktion »ControlWord“
69 Fahre Richtung ,,WorkPosition®, bis diese oder das Werkstuck erreicht ist. 0x200
69 Fahre Richtung ,BasePosition“, zum Offnen des Greifers. 0x100
Gruppe ,, 79" - typisch fiir ein Innengreifen

»DeviceMode“ Aktion »ControlWord*
79 Fahre Richtung ,,BasePosition, bis diese oder das Werkstlck erreicht ist. 0x100
79 Fahre Richtung ,WorkPosition®, zum Offnen des Greifers. 0x200
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HRC-02

A

TeachPosition
GripForce [%]

|< PositionTolerance >|

[ >

0-Point BasePosition [1/100 mm] WorkPosition [1/100 mm)]

In diesem Modus fahrt der Greifer im ,ForceProfile“ auf das Werkstlick.
= Mit dem Parameter ,,GripForce® wird die gewlnschte Greifkraft eingestellt.
= Mit dem Parameter ,, TeachPosition*“ wird die Position des Werkstiicks definiert.

Da typischerweise nur in eine Richtung gegriffen werden soll, werden die beiden Modi-Gruppen ,,62“ und ,, 72
unterschieden.

= In der Modi-Gruppe ,,62“ fahrt der Greifer im ,ForceProfile“ mit dem ,,ControlWord“-Kommando ,,0x200“ von der
~BasePosition” Richtung ,WorkPosition“ auf das Werkstiick.

= Wird in der Modi-Gruppe ,,62“ das ,,ControlWord“-Kommando ,,0x100“ geschrieben, so fahrt der Greifer vom Werkstick
weg, auf die ,BasePosition“ im ,,PositionProfile“, ohne dass der Anwender dies einstellen muss. Hierbei wird mit der im
Parameter ,,DriveVelocity” eingestellten Geschwin-digkeit verfahren.

= In der Modi-Gruppe ,,72* ist er umgekehrt. Somit wird die Modi-Gruppe ,,62“ fiir ein AuBengreifen und die Modi-Gruppe
» 72 fur ein Innengreifen genutzt.

Gruppe ,,62% - typisch fiir ein AuBengreifen

»DeviceMode* Aktion »ControlWord“
62 Fahre Richtung ,,WorkPosition®, bis diese oder das Werkstuck erreicht ist. 0x200
62 Fahre Richtung ,BasePosition“, zum Offnen des Greifers. 0x100

Gruppe ,, 72" - typisch fiir ein Innengreifen

»DeviceMode* Aktion »ControlWord“
72 Fahre Richtung ,BasePosition“, bis diese oder das Werkstick erreicht ist. 0x100
72 Fahre Richtung ,WorkPosition“, zum Offnen des Greifers. 0x200
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9.2.3.3 ,,PrePosition-ForceProfile“

HRC-01

A

DriveVelocity

GripForce

TeachPosition

|< PositionTolerance >|

@ ® -~

0-Point  BasePosition ShiftPosition WorkPosition

Dieser Modus ist eine Erweiterung des ,,ForceProfile“, d. h. bis zur ,ShiftPosition” erfolgt ein typisches schnelles Vorposi-
tionieren.

= An der , ShiftPosition“ schaltet der Greifer, ohne den Motor zu stoppen, auf den ,,ForceProfile“ um. Somit muss flr
diesen Modus die , BasePosition“, , ShiftPosition“ und ,WorkPosition“ definiert werden.

= Ebenso mussen die Parameter ,,DriveVelocity“ und ,GripForce” eingestellt werden.
= Die ,TeachPosition“ definiert auch hier die Position des Werkstlicks mit einstellbarer Toleranz.

Wie auch im ,ForceProfile” fahrt der Greifer mit dem ,,PositionProfile” und der mit dem Parameter ,,DriveVelocity*
eingestellten Geschwindigkeit vom Werkstlick weg.

Gruppe ,,89“ - typisch fiir ein AuBengreifen

»DeviceMode* Aktion »ControlWord“
89 Fahre mit v =, DriveVelocity“ bis ,ShiftPosition” und dann mit ,,GripForce” bis das 0x200
Werkstiick oder die ,,WorkPosition“ erreicht ist.
89 Fahre Richtung ,BasePosition“, zum Offnen des Greifers. 0x100
Gruppe ,,99“ - typisch fiir ein Innengreifen
»DeviceMode* Aktion »ControlWord“
99 Fahre mit v =, DriveVelocity“ bis ,ShiftPosition” und dann mit ,,GripForce” bis das 0x100
Werkstiick oder die ,BasePosition“ erreicht ist.
99 Fahre Richtung ,WorkPosition“, zum Offnen des Greifers. 0x200
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HRC-02

A

DriveVelocity

GripForce

TeachPosition

|< PositionTolerance >|

[ - >

0-Point  BasePosition ShiftPosition WorkPosition

Dieser Modus ist eine Erweiterung des ,,ForceProfile“, d. h. bis zur ,ShiftPosition” erfolgt ein typisches schnelles Vorposi-
tionieren.

= An der ,ShiftPosition“ schaltet der Greifer, ohne den Motor zu stoppen, auf den ,,ForceProfile“ um. Somit muss fur
diesen Modus die ,,BasePosition“, , ShiftPosition“ und ,WorkPosition“ definiert werden.

= Ebenso missen die Parameter ,DriveVelocity“ und ,GripForce” eingestellt werden.
= Die ,TeachPosition“ definiert auch hier die Position des Werkstlicks mit einstellbarer Toleranz.

Wie auch im ,,ForceProfile” fahrt der Greifer mit dem ,,PositionProfile” und der mit dem Parameter ,,DriveVelocity*
eingestellten Geschwindigkeit vom Werkstlick weg.

Gruppe ,,82“ - typisch fiir ein AuBengreifen

»DeviceMode* Aktion »ControlWord“
82 Fahre mit v =,DriveVelocity“ bis ,,ShiftPosition” und dann mit ,,GripForce*“ bis das 0x200
Werkstlick oder die ,WorkPosition“ erreicht ist.
82 Fahre Richtung ,BasePosition“, zum Offnen des Greifers. 0x100
Gruppe ,,92“ - typisch fiir ein Innengreifen
,DeviceMode* Aktion »ControlWord“
92 Fahre mit v =, DriveVelocity“ bis ,ShiftPosition” und dann mit ,,GripForce” bis das 0x100
Werkstiick oder die ,BasePosition“ erreicht ist.
92 Fahre Richtung ,WorkPosition®, zum Offnen des Greifers. 0x200
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9.2.4 Parameter ,WorkpieceNo*

Die Werkstlicknummer dient zur Auswahl der bereits hinterlegten Werkstiickdaten als auch zur Auswahl des Datensatzes
~WorkpieceNo*“ in dem die aktuellen Prozessdaten gespeichert werden.

Dieser Datensatz ,,WorkpieceNo*“ bietet die Mdglichkeit, den Greifer auf einzelne Werkstiicke sehr schnell einlernen zu
kdénnen, wenn die Rezepturen nicht auf der Steuerung verwaltet werden.

INFORMATION

Ein Code-Beispiel finden Sie im Kapitel ,,Grundparameter im Quickstart” (Rezepturbeispiele).

= ,Rezeptur abspeichern® und , Rezeptur laden*

Name ~WorkpieceNo*
Datenformat UINT8
Berechtigung Schreiben
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 0..32

Mit einem Wert > 0 wird die entsprechende Werkstuckrezeptur im Greifer geladen.

9.2.5 Parameter ,,PositionTolerance“

Dieser Parameter dient zum Einstellen der Positionstoleranz mit einer Auflésung von 0,01 mm.

Somit kann mit dem Wertebereich von 0 ... 255 eine maximale Toleranz von 2,55 mm in beide Richtungen eingestellt

werden.
INFORMATION
Beispiel:
Wenn die ,TeachPosition* einen Wert von 1500 hat (15,00 mm), dann kann mit einem Wert von 150 im Parameter
»PositionTolerance” eine Toleranz von 1,50 mm in beide Richtungen eingestellt werden.
Somit beginnt das ,TeachPosition“-Fenster bei 13,50 mm und geht bis 16,50 mm.
Name ,PositionTolerance*
Datenformat UINT8
Berechtigung Schreiben
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 0..255
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9.2.6 Parameter ,,GripForce*

Der Greifer kann mit unterschiedlichen Greifkraften, flir einen optimierten Prozessablauf, arbeiten. Die Greifkraft wird als
Prozentwert von der minimalen bis zur maximalen Greifkraft angegeben. Der Anwender kann die bendtigte Greifkraft in
1%-Schritten Gbertragen.

INFORMATION

Ab 100 % Greifkraft schaltet der Greifer auf einen héheren maximal zuldssigen Spitzenstrom um.
Das heifBt, ab 100 ... 130 % kann der Greifer kurzzeitig maximal 7,5 A Strom aufnehmen.

Name ,GripForce*
Datenformat UINT8
Berechtigung Schreiben
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 1...100 %

9.2.7 Parameter ,,DriveVelocity“

Der Greifer kann mit unterschiedlichen Verfahrgeschwindigkeiten, flr einen optimierten Prozessablauf, arbeiten.
Dieser Parameter bestimmt im Modus ,PositionProfile” die Verfahrgeschwindigkeit des Greifers in beide Richtungen.

In den anderen Modi bestimmt er jeweils die Verfahrgeschwindigkeit vom Werkstlick weg.
Im Modus ,,PrePosition-ForceProfile“ bestimmt er die Verfahrgeschwindigkeit bis zur Umschaltposition.

Die Positionsgeschwindigkeit wird als Prozentwert (1 ... 100 %) angegeben. Der Greifer rechnet diese Angaben auf seine

maximale Fahrgeschwindigkeit um.

INFORMATION

Beispiel:
Um eine Verfahrgeschwindigkeit von 75 % einzustellen, muss ein Wert von 75 (,,DriveVelocity“ = 75) Ubertragen
werden.

Name ,DriveVelocity*

Datenformat UINT8

Berechtigung Schreiben

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 1...100 %

9.2.8 Parameter ,BasePosition“

Die ,BasePosition“ muss immer kleiner als die ,, ShiftPosition“ sein.

Der Greifer prift dies und zeigt gegebenenfalls eine Fehlermeldung an.

Befindet sich die aktuelle Position des Greifers innerhalb des Toleranzfensters um die ,,BasePosition“, wird im

»CcontrolWord“ das Bit 8 gesetzt.

Name ~BasePosition“

Datenformat UINT16

Berechtigung Schreiben

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 0,75 ... max. Backenhub des Greifers + 0,75 mm
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9.2.9 Parameter ,ShiftPosition“

Die ,ShiftPosition” muss immer gréBer als die ,,BasePosition“ und immer kleiner als die ,WorkPosition“ sein.
Der Greifer prift dies und zeigt gegebenenfalls eine Fehlermeldung an.

Name ,ShiftPosition*

Datenformat UINT16

Berechtigung Schreiben

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 0,75 ... max. Backenhub des Greifers + 0,75 mm

9.2.10 Parameter ,,TeachPosition*

Die , TeachPosition” definiert die Soll-Lage des Werkstlicks und kann optional genutzt werden.
Ist die aktuelle Position des Greifers innerhalb des Toleranzfensters um die , TeachPosition“, wird im , Status“ das Bit 9

esetzt.
gDie GroBe des Toleranzfensters wird mit dem Parameter ,,PositionTolerance” definiert.
Name ,TeachPosition*
Datenformat UINT16
Berechtigung Schreiben
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 0,75 ... max. Backenhub des Greifers + 0,75 mm

9.2.11 Parameter ,WorkPosition“

Die ,,WorkPosition* definiert den maximalen Verfahrweg des Greifers und muss gréBer als die ,ShiftPosition” sein.

Im Modus ,,PositionProfile” wird diese Position exakt angefahren, da der Greifer im Positionsbetrieb ist.

In den Modi ,PrePosition-ForceProfile“ oder ,ForceProfile” wird ab dieser Position der Greifer gestoppt. Der Greifer wird die
~WorkPosition* etwas Uberfahren.

= Je nach Verfahrgeschwindigkeit und Greifbackenmasse maximal 2 mm).
Bei ,,DeviceMode* 70/90 gilt das gleiche fur die ,,BasePosition“.

Name ,WorkPosition*

Datenformat UINT16

Berechtigung Schreiben

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 0,75 ... max. Backenhub des Greifers + 0,75 mm
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Ausgaben: Prozessdaten vom Greifer zum I0-Link-Master!
9.2.12 Parameter ,,StatusWord“
Aufbau des ,,StatusWord*:

Bit 15 Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8

,ControlWord“ |, ControlWord“ « | »UndefinedPo- | ,WorkPo- ,TeachPo- ,BasePo-

Byte 1 | Error 0x200 0x100 »DataTransferOK sition” sition” sition® sition”

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

,Control- | ,Gripper- ~JogWork- ~JogBaseActive“ ~Movement- L « | »HomingPo-
B lerError* | PLCActive“ Active® ,+“ Complete“ »InMotion »MotorON sition“ OK

Bit 0: ,HomingPosition“ OK

» Der Greifer hat seine Referenz.
» Dieses Bit ist zwingend erforderlich.

» Sollte die Referenzfahrt ,FALSE" sein, muss mit dem Parameter ,,DeviceMode“ = 10 bzw. 14, 16 oder 17 (Dezimal) eine

~Homing“-Fahrt durchgefuhrt werden.

Bit 1: ,,MotorON*

» Dieses Bit wird aktiv, wenn der Motor durch den Parameter ,DeviceMode“ = 3 (Dezimal) einge-schaltet wird.

» Bei einer ,Homing“-Fahrt (,DeviceMode® = 10 (Dezimal)) wird der Motor automatisch einge-schaltet.

Bit 2: ,,InMotion“

» Dieses Bit ist wahrend der Fahrt aktiv.

Bit 3: ,MovementComplete“

» Dieses Bit ist nach vollendeter Bewegung aktiv.

Bit 4: ,,JogBaseActive* -

» Rickmeldung wahrend der ,Jog“-Fahrt Richtung ,BasePosition®.

Bit 5: ,,JogWorkActive* ,+*

» Rickmeldung wahrend der ,Jog“-Fahrt Richtung ,WorkPosition*.

Bit 6: ,,GripperPLCActive*

P Dieses Bit wird aktiv sobald der Greifer nach dem Kaltstart hochgefahren ist. Dieses Bit kann zur Uberpriifung eines

»Byte-Swap*“ genutzt werden.

Bit 7: ,,ControllerError*

» Fehler im Regler.

Bit 8: ,,BasePosition*

» Dieses Bit ist aktiv, wenn der Greifer auf ,,BasePosition” steht.

Bit 9: ,,TeachPosition*

» Dieses Bit ist aktiv, wenn der Greifer auf ,TeachPosition“ steht.

Bit 10: ,,WorkPosition*

» Dieses Bit ist aktiv, wenn der Greifer auf ,WorkPosition“ steht.
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Bit 11: ,,UndefinedPosition*

» Dieses Bit ist aktiv, wenn der Greifer auf keiner der Position , TeachPosition“, , WorkPosition“ oder ,BasePosition“ steht.

Bit 12: ,,DataTransfer“ OK

» Dieses Bit wird zur Dateniibertragung mit dem ,,Handshake® verwendet.

» Sobald Daten vom Greifer durch den Parameter ,,ControlWord“ = 1 (Dezimal) im Greifer ibernommen wurden, wird
dieses Bit aktiv.

Bit 13: ,,ControlWord“ 0x100

» Dieses Bit ist ein Richtungsmerker und ist aktiv, wenn der letzte Fahrauftrag in Richtung ,,BasePosition” erfolgte.

Bit 14: ,,ControlWord“ 0x200

» Dieses Bit ist ein Richtungsmerker und ist aktiv, wenn der letzte Fahrauftrag in Richtung ,,WorkPosition“ erfolgte.

Bit 15: ,Error“

» Fehler im Greifer.
» Ist dieses Bit aktiv, kann Uiber den Parameter ,Diagnosis” die Fehlermeldung bestimmt werden.

9.2.13 Parameter ,,Diagnosis“

Der in diesem Parameter zuriickgelieferte Wert entspricht dem Fehler-Code (Siehe Kapitel ,,Fehlerdiagnose®).

Name »,Diagnosis*
Datenformat UINT16
Berechtigung Lesen
Ubertragung Zyklisch
Wertebereich 0 ... 65535

9.2.14 Parameter ,,ActualPosition*

Der Parameter ,ActualPosition” entspricht der gegenwartigen Position der Greiferbacken, bezogen auf den Ge-samthub.
Der Wert wird mit einer Genauigkeit von 0,01 mm angegeben.

Name »ActualPosition*

Datenformat UINT16

Berechtigung Lesen

Ubertragung Zyklisch

Wertebereich 0 ... max. Backenhub des Greifers

INFORMATION
Zur Uberpriifung, ob ein Werkstiick korrekt gegriffen wurde, sollte das ,StatusWord“ des Greifers verwendet
werden.

= Die Aufldsung der Positionsmessung betragt: 0,01 mm
= Die Genauigkeit der Positionsmessung betragt: 0,1 mm

Verwendet man den Parameter ,ActualPosition” zur Erkennung des Werkstlcks, so missen bei der
Inbetriebnahme Schwankungen um den exakten Wert beachtet werden!
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9.3 ,Kaltstart“

Fir eine ordnungsgemaBe Funktion empfehlen wir die getrennte Einspeisung von Aktor- und Sensorspannung.
Pin 1 und 3 sind fir die Sensorversorgung und missen zuerst eingeschaltet werden.

Sobald der Greifer mit der SPS kommuniziert kann die Versorgungsspannung tber Pin 2 und 5 zugeschaltet
werden.

Bitte beachten:
Sollte Pin 1 getrennt sein, muss auch Pin 4 (I0-Link) getrennt sein.
9.4 Mindestverfahrweg

Der Greifer bengtigt einen gewissen ,Mindestverfahrweg®, um auf die gewlinschte Greifkraft zu beschleunigen.
Dieser Mindestverfahrweg ist abhéngig von:

e Der gewlinschten Greifkraft
¢ Der Masse der Greifbacken

BaugréBe Mindestverfahrweg
HRC-01 Serie 3 mm
HRC-02 Serie 3 mm

9.5 Referenzierung durch ,,Homing“

Stellen Sie vor jedem ,,Homing-Befehl“ sicher, dass der Greifer leichtgangig ist und er nicht durch die Greifer-
backen oder Stérkanten blockiert werden kann.

Beim Blockieren wird die Referenzposition gesetzt.
Ein ,,Homing-Befehl* ist im gegriffenen Zustand nicht erlaubt.

Es stehen verschiedene ,,Homing-Befehle® zur Verfligung.

»,DeviceMode* Aktion
10 Homing auBen - auf internen Endanschlag des Greifers (siehe Kapitel 8.6.1)
14 Homing innen - auf internen Endanschlag des Greifers (siehe Kapitel 8.6.2)

"DeviceMode" 16 und 17 sind fiir Greifer mit Sicherheitsbacken nicht giiltig!

16 Special Homing auBen - auf externen Anschlag (siehe Kapitel 8.6.3)

17 Special Homing innen - auf externen Anschlag (siehe Kapitel 8.6.4)

Der Greifer hat seine ,Nullposition® erreicht, wenn die Greiferbacken beim Referenzieren (,Homing“ ,DeviceMode“ 10) auf
der abgebildeten Position stehen.

Je nach BaugroBe verfahren die Greiferbacken beim Referenzieren (,Homing“) leicht Gber den Rand des

- © © A\
/

Greifergehauses hinaus.

L/

\_
— © ©

NUEAN
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9.5.1 ,DeviceMode“ 10

Folgende Arbeitsschritte sind fiir das ,,Homing“ zu beachten:

» Weisen Sie dem Parameter ,,DeviceMode* = 10 zu und Ubertragen Sie diesen Wert mit dem ,Handshake” auf den
Greifer.

= Der Motor kann aus- oder eingeschaltet sein.

Verletzungsgefahr durch Bewegen des Greifers

Durch Ubertragen des Wertes ist eine Bewegung des Greifers méglich.

Achten Sie auf einen angemessenen Sicherheitsabstand und greifen Sie nicht in den Arbeitsbereich des
Greifers.

Die Greiferbacken fahren mit niedriger Geschwindigkeit nach auBen, bis sie auf die internen mechanischen Endanschlage
treffen.

Treffen die Greiferbacken auf einen Widerstand, bleiben Sie an dieser Stelle stehen. Dabei wird der Parameter ,,ActualPo-
sition“ auf den Wert 0 referenziert.

= Der Motor ist nun eingeschaltet.
9.5.2 ,DeviceMode“ 14

Bei dem Parameter ,DeviceMode“ 14 ist die Vorgehensweise identisch dem ,DeviceMode* 10.
= Hier weiBt man den ,,DeviceMode® = 14 zu und Ubertragt diesen.

Greiferbacken fahren bei diesem Parameter nach innen!
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Verletzungsgefahr durch erhoéhte Kraft des Greifers beim ,,Homing*
Mit dem neuen ,DeviceMode*“ ist die ,,Homing-Kraft“ sehr hoch.
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P> Es ist sicherzustellen, dass in der Maschine bzw. Anlage, in die der Greifer eingebaut wird, ein externer

Anschlag eingebaut ist.

» Ein hoherer Verschlei3 ist die Folge, wenn der interne Endanschlag des Greifers verwendet wird.

Es ist sicherzustellen, dass vor dem Senden des ,,Homing-Befehls“ die ,DriveVelocity* auf einen niedrigen Wert eingestellt

ist.
= Empfehlung: ,,DriveVelocity” = 10

= Wird eine hdhere Kraft fiir das ,Homing*“ bendtigt, ist der Wert zu erhdhen.

Die folgenden Arbeitsschritte sind zu beachten:
» Weisen Sie dem Parameter ,,DeviceMode" = 3 zu und Ubertragen Sie diesen Wert mit dem ,ControlWord“ = 1 auf den

Greifer.
= Der Motor ist eingeschaltet.

» Ubertragen Sie jetzt die folgenden Werte.

Parameter Value Unit
»DeviceMode* 16

~WorkpieceNo.“ 0

,PositionTolerance* 50 0,01 mm
,DriveVelocity“ 10 %
,BasePosition“ 100 0,01 mm
,WorkPosition“ 4000 0,01 mm
» Ubertragen Sie die Parameter mit einem ,Handshake* auf den Greifer.
= ,,ControlWord“ = 1
= Der Parameter ,,BasePosition” darf nicht kleiner als 75 sein.

» Die Greiferbacken fahren nach innen, bis sie auf die mechanischen Endanschlége treffen. Nach dem Erreichen der

mechanischen Endanschlage Ubernimmt der Greifer den Wert der ,,BasePosition” fiir seine neue ,,ActualPositon®.

Beispielhaft ware das die neue ,,ActualPosition“ = 100 (siehe Tabelle).
= Nach dem ,,Homing* ist der Motor ausgeschaltet.

» Mit dem ,,DeviceMode” = 3 und dem ,,Handshake® kénnen Sie den Motor einschalten, zu Ihrem Fahrprofil wechseln und

starten.

Der Greifer antwortet mit =»  DiagnoseWord“ = 0x00 =» Der Greifer ist bereit.

Verklemmen und Beschéadigen des Greifers
Da die ,ActualPosition” in diesem ,,DeviceMode“ ein Offset besitzt, kennt der Greifer nicht die Position des

internen Endanschlags.

Dadurch ist es méglich, mit hoher Geschwindigkeit gegen den internen Endanschlag zu fahren, was ein

Verklemmen und Beschadigen des Greifers zur Folge haben kann.
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9.5.4 ,DeviceMode“ 17

Mit dem neuen ,DeviceMode*“ ist die ,,Homing-Kraft“ sehr hoch.

» Es ist sicher zu stellen, dass in der Maschine bzw. Anlage, in die der Greifer eingebaut wird, ein externer
Anschlag eingebaut ist.

f Verletzungsgefahr durch erhoéhte Kraft des Greifers beim ,,Homing*

» Ein hoherer Verschlei3 ist die Folge, wenn der interne Endanschlag des Greifer verwendet wird.

Es ist sicherzustellen, dass vor dem Senden des ,,Homing-Befehls“ die ,DriveVelocity* auf einen niedrigen Wert eingestellt
ist.

= Empfehlung: ,,DriveVelocity” = 10

= Wird eine hdhere Kraft fiir das ,Homing*“ bendtigt, ist der Wert zu erhdhen.

Die folgenden Arbeitsschritte sind zu beachten:

» Weisen Sie dem Parameter ,,DeviceMode" = 3 zu und Ubertragen Sie diesen Wert mit dem ,ControlWord“ = 1 auf den
Greifer.

= Der Motor ist eingeschaltet.
» Ubertragen Sie jetzt die folgenden Werte.

Parameter Value Unit
,DeviceMode“ 17
~WorkpieceNo.“ 0
,PositionTolerance* 50 0,01 mm
,DriveVelocity“ 10 %
,BasePosition“ 100 0,01 mm
,WorkPosition“ 4000 0,01 mm
» Ubertragen Sie die Parameter mit einem ,Handshake* auf den Greifer.
= ,,ControlWord“ = 1
= Der Parameter ,WorkPosition*“ darf nicht groBer als der maximale Hub (+75) des Greifers sein.
» Die Greiferbacken fahren nach innen, bis sie auf die mechanischen Endanschlége treffen. Nach dem Erreichen der

mechanischen Endanschlage Ubernimmt der Greifer den Wert der ,WorkPosition“ fiir seine neue ,,ActualPositon“.
Beispielshaft ware das die neue ,,ActualPosition“ = 4000 (siehe Tabelle).
= Nach dem ,,Homing* ist der Motor ausgeschaltet.

» Mit dem ,,DeviceMode” = 3 und dem ,,Handshake® kénnen Sie den Motor einschalten, zu Ihrem Fahrprofil wechseln und
starten.

Der Greifer antwortet mit =»  DiagnoseWord“ = 0x00 =» Der Greifer ist bereit.

Verklemmen und Beschéadigen des Greifers
Da die ,ActualPosition” in diesem ,,DeviceMode“ ein Offset besitzt, kennt der Greifer nicht die Position des

internen Endanschlags.

Dadurch ist es méglich, mit hoher Geschwindigkeit gegen den internen Endanschlag zu fahren, was ein
Verklemmen und Beschadigen des Greifers zur Folge haben kann.
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9.6 Unterbrechung der Spannungsversorgung

Bei einer Unterbrechung der Spannungsversorgung (z. B. bei der Verwendung eines Werkzeugwechslers) muss darauf
geachtet werden, dass der Greifer die letzte Position im Controller speichert.

Dies kann umsetzt werden, indem vor dem Ausschalten der Spannungsversorgung ein ,,Handshake" durchfihrt wird.
Zusatzlich sollte ein Timer das Ausschalten der Spannungsversorgung um 2 Sekunden verzdgern.

= Damit ist sichergestellt, dass es zu keiner Positionsveranderung beim Neustart kommt.

INFORMATION

Ein Code-Beispiel finden Sie im Kapitel ,,Grundparameter im Quickstart” (Rezepturbeispiele).
= ,Rezeptur abspeichern® und , Rezeptur laden*

9.7 ,Easy Startup®
= Vom Einschalten des Greifers zur ersten Bewegung.
Der Greifer ist gemaB seines Belegungsplans anzuschlieBen.

Der Greifer meldet sofort nach dem Hochfahren des internen Controllers die Prozessparameter ,,StatusWord*, ,,Diagnosis”
und ,,ActualPosition“.

Sobald im ,StatusWord“ das Bit ,,PLCActive” registriert wird, kann der Kommunikationsprozess beginnen. Um den Greifer
zu verfahren, missen zuerst Prozessparameter Ubertragen werden.

Folgende Prozessparameter sind zu Ubertragen:
e  DeviceMode*

e _,WorkpieceNo“

» PositionTolerance*

e GripForce“

* DriveVelocity“

e  BasePosition“

e  ShiftPosition“

e  TeachPosition“

e WorkPosition“

Damit die Prozessparameter dem Greifer Ubertragen werden, ist ein ,Handshake“ erforderlich.

INFORMATION

Informationen zum ,Handshake“ entnehmen Sie dem Kapitel ,,Grundparameter im Quickstart“ (Rezeptur-
beispiele).
= Code-Beispiel ,,Handshake*

9.8 Start der Dateniibertragung
Die Datenlbertragung startet mit dem ,,ControlWord® = 1 (Dezimal).

Sobald die Prozessparameter an den Greifer Gbertragen wurden, meldet dieser im ,,StatusWord“ das mit dem Bit
»DataTransferOK* zuriick.

Nun ist der Greifer betriebsbereit.

INFORMATION

Informationen zur Datentbertragung und zu méglichen Positionen entnehmen Sie dem Kapitel ,,StatusWord*.
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9.9 Grundparameter ,,Quickstart”

Im nachfolgenden Beispielcode sieht man das erstmalige Initialisieren des Greifers, die Aktivierung des Motors und die

Ubertragung der Prozessparameter.

HRC-01

//Initialisierung des Greifers,

//Einschalten des Motors,
//Erster Fahrbefehl
// = EasyStartUp Example
5:
IF StatusBit.6 THEN
ControlWord := 1;
iStep:= 10;
END_IF
10:
IF StatusBit.12 THEN
ControlWord :=0;
iStep:= 20;
END_IF
20:
DeviceMode := 3;
ControlWord :=1;

iStep := 30;
30:
If StatusBit.1 THEN
iStep := 40;
END_IF
40:

DeviceMode := 89;
WorkpieceNo := 0;
PositionTolerance := 50;
GripForce := 50;
DriveVelocity := 50;
BasePosition := 100;
ShiftPosition := 2000;
TeachPosition := 4000;
WorkPosition := 4000;

iStep := 50;
50:
ControlWord := 1;
iStep := 60;
60:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord :=0
iStep := 70;

END_IF;

70:

//Abfrage auf Bit ,,PLCActive“ im StatusWord
//Senden des Bit 5 ,DataTransfer” Im ControlWord zur Initialisierung
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Bit ,,DataTransferOK* im StatusWord
//Rucksetzen der Initialisierung
//Sprung in nachsten Schritt

//Befehl zum Anschalten des Motor
//Datenlibertragung zum Greifer
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Bit ,,MotorON* im StatusWord

//Sprung in nachsten Schritt

//Laden eines DeviceMode
// 0 heiBt, es werden aktuelle Prozessparameter verwendet

//Sprung in den nachsten Schritt

//Beginnt mit dem Handshake
//Sprung in nachsten Schritt.

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des Greifers auf ibertragene Daten

//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt
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IF NOT StatusWord.12 THEN
ControlWord:= 512;
iStep:= 80;

END_IF;

80:

//Abfrage auf beenden der Dateniibertragung, ,DataTransferOK“= FALSE
//Handshake ist abgeschlossen, Greifer fahrt nun auf WorkPosition (0x200 oder 512(dez) = MoveToWork)
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//Initialisierung des Greifers,

//Einschalten des Motors,
//Erster Fahrbefehl
// = EasyStartUp Example
5:
IF StatusBit.6 THEN
ControlWord := 1;
iStep:= 10;
END_IF
10:
IF StatusBit.12 THEN
ControlWord :=0;
iStep:= 20;
END_IF
20:
DeviceMode = 3;
ControlWord :=1;

iStep := 30;
30:
If StatusBit.1 THEN
iStep := 40;
END_IF
40:

DeviceMode := 82;
WorkpieceNo := 0;
PositionTolerance := 50;
GripForce := 50;
DriveVelocity := 50;
BasePosition := 100;
ShiftPosition := 2000;
TeachPosition := 4000;
WorkPosition := 4000;

iStep := 50;
50:
ControlWord := 1;
iStep := 60;
60:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord :=0
iStep := 70;

END_IF;

70:

IF NOT StatusWord.12 THEN

ControlWord:= 512;
iStep:= 80;

END_IF;

80:

//Abfrage auf Bit ,PLCActive” im StatusWord

//Senden des Bit 5 ,,DataTransfer Im ControlWord zur Initialisierung

//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Bit ,,DataTransferOK* im StatusWord
//Rucksetzen der Initialisierung
//Sprung in nachsten Schritt

//Befehl zum Anschalten des Motor
//Datenlibertragung zum Greifer
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Bit ,,MotorON* im StatusWord

//Sprung in nachsten Schritt

//Laden eines DeviceMode
// 0 heiBt, es werden aktuelle Prozessparameter verwendet

//Sprung in den nachsten Schritt

//Beginnt mit dem Handshake
//Sprung in ndchsten Schritt.

//Abfrage des Bit ,,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des Greifers auf libertragene Daten

//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf beenden der Datenilibertragung, ,,DataTransferOK“= FALSE

ZIMMER

Qroup

//Handshake ist abgeschlossen, Greifer fahrt nun auf WorkPosition (0x200 oder 512(dez) = MoveToWork)
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9.10 Greiferbewegung starten

Durch Senden des =» , ControlWord“ = 0x200 =» fahrt der Greifer in Richtung ,WorkPosition“, d. h. die Greiferbacken
bewegen sich nach innen.

Durch Senden des =» ,,ControlWord“ = 0x100 =» fahrt der Greifer in Richtung ,,BasePosition“, d. h. die Greiferbacken
bewegen sich nach auBen.

» Fahrauftrag muss so lange anliegen, bis gewlinschte Position erreicht ist.

» Durch ein erneutes ,Handshake* wird der aktuelle Fahrauftrag abgebrochen.

Hat der Greifer die entsprechende Position erreicht, wird das im ,,StatusWord* wie folgt zuriickgemeldet:
¢ Der Greifer steht auf der "BasePosition" =»  StatusWord“ Bit 8 = TRUE

¢ Der Greifer steht auf der ,TeachPosition“ =» , StatusWord“ Bit 9 = TRUE

¢ Der Greifer steht auf der ,WorkPosition“ =»  StatusWord“ Bit 10 = TRUE

9.11 Mehrmaliges Fahren in die gleiche Richtung

Das ,,StatusWord“ enthalt zwei statische ,,Merkerbits“, die jeweils wechselseitig gesetzt werden, wenn sich der Greifer in
eine Richtung bewegt. Dies verhindert ungewollte Bewegungen des Greifers bei fehlerhafter Datenlibertragung.

Je nach Lage der Positionen kann es sein, dass sich der Greifer mehrfach in die gleiche Richtung bewegt. Hierzu missen
die Richtungsmerker zurtickgesetzt werden.

Durch Senden des =» ,,ControlWord“ = 0x04 =» wird das Loschen der Richtungsmerker angesteuert.

Der Richtungsmerker ist zurlickgesetzt, wenn der Greifer mit =» ,Statusbit“ 13 UND 14 = FALSE =» antwortet.

Fur das mehrmalige Fahren in die gleiche Richtung wird in Folge ein schematisches Programmbeispiel aufgezeigt.

//Mehrfachfahrt in eine Richtung in Structured Text (ST)
// In diesem Beispiel ist der Motor eingeschaltet,

// das Fahrprofil

// Greifkrafte und Geschwindigkeiten Gbertragen

// Der Greifer befindet sich auf der BasePosition = 1000.

10:
BasePosition := 100; //Zuweisung einer neuen BasePosition
ControlWord := 1; //Handshake wird gestartet (Bit ,DataTransfer” =TRUE im ControlWord)
iStep := 20; //Sprung in ndchsten Schritt
20:
IF StatusWord.12 THEN //Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des
Greifers auf Ubertragene Daten
ControlWord := 0; //Ricksetzen des ControlWord
iStep := 30; //Sprung in nachsten Schritt
END_IF;
30:
IF NOT StatusWord.12 THEN //Abfrage auf Beenden der Datenlibertragung, ,,DataTransferOK“= FALSE
ControlWord := 4; //Zuriicksetzen der Richtungsmerker (Bit ,,ResetDirectionFlag” = TRUE im ControlWord)
iStep := 40;
END_IF
40:
IF NOT StatusWord.13 AND NOT StatusWord.14 THEN //Abfrage ob beide Richtungsmerker (Bit ,,ControlWord0x100“ UND ,,ControlWord0x200*
=FALSE im ControlWord)
ControlWord := 256; //Erneutes Fahren Richtung BasePosition
iStep := 50;
END_IF;
50:
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9.12 Rezepturbeispiele

Qroup

Im nachfolgenden Beispielcode wird aufgezeigt, wie Prozessparameter in der internen Werksttickrezeptur gespeichert

werden kdénnen.

9.12.1 ,,Rezeptur abspeichern*

Fir das Abspeichern einer Rezeptur wird in Folge ein schematisches Programmbeispiel aufgezeigt.

HRC-01

//Werkstuckrezepturen abspeichern in Structured Text (ST)

10:

DeviceMode := 89;
WorkpieceNo := 3;
PositionTolerance := 50;
GripForce := 50;
DriveVelocity := 50;
BasePosition := 100;
ShiftPosition := 2000;
TeachPosition := 4000;
WorkPosition := 4000;

iStep := 20;
20:
ControlWord := 1;
iStep := 30;
30:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord := 0;
iStep := 40;

END_IF;

40:

IF NOT StatusWord.12 THEN
ControlWord := 2;
iStep := 50;

END_IF;

50:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord := 0;
iStep := 60;

END_IF;

60:

IF NOT StatusWord.12 THEN

//Do other things...
END_IF;

//Zuweisung der gewlinschten Prozessparameter
//Rezeptur soll als dritte Werkstlickrezeptur abgespeichert werden

//Sprung in den nachsten Schritt

//Beginnt mit dem Handshake
//Sprung in nachsten Schritt.

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des Greifers auf ibertragene Daten
//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Beenden der Datenubertragung, ,DataTransferOK“= FALSE
//Handshake ist abgeschlossen, hier beginnt die Speicherung durch Bit ,WritePDU* im ControlWord
//Sprung in den nachsten Schritt

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord
//Ricksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Beenden der Dateniibertragung, ,DataTransferOK“= FALSE, dieser Vorgang kann mehrere Sekunden
dauern

//Abspeicherung ist abgeschlossen
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HRC-02

//Werkstiickrezepturen abspeichern in Structured Text (ST)

10:

DeviceMode := 82;
WorkpieceNo := 3;
PositionTolerance := 50;
GripForce := 50;
DriveVelocity := 50;
BasePosition := 100;
ShiftPosition := 2000;
TeachPosition := 4000;
WorkPosition := 4000;

iStep := 20;
20:
ControlWord := 1;
iStep := 30;
30:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord := 0;
iStep := 40;

END_IF;

40:

IF NOT StatusWord.12 THEN
ControlWord := 2;
iStep := 50;

END_IF;

50:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord := 0;
iStep := 60;

END_IF;

60:

IF NOT StatusWord.12 THEN

//Do other things...
END_IF;

//Zuweisung der gewlinschten Prozessparameter
//Rezeptur soll als dritte Werkstlickrezeptur abgespeichert werden

//Sprung in den nachsten Schritt

//Beginnt mit dem Handshake
//Sprung in nachsten Schritt.

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des Greifers auf libertragene Daten
//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Beenden der Dateniibertragung, ,,DataTransferOK“= FALSE
//Handshake ist abgeschlossen, hier beginnt die Speicherung durch Bit ,WritePDU* im ControlWord
//Sprung in den nachsten Schritt

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord
//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Beenden der Datenubertragung, ,DataTransferOK“= FALSE, dieser Vorgang kann mehrere Sekunden
dauern

//Abspeicherung ist abgeschlossen
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9.12.2 ,,Rezeptur laden*

Qroup

Fir das Laden einer neuen Rezeptur wird in Folge ein schematisches Programmbeispiel aufgezeigt.

//Werksttickrezepturen laden in Structured Text (ST)

10:

WorkpieceNo := 3;
iStep := 20;

20:

ControlWord := 1;
iStep := 30;

30:

IF StatusWord.12 THEN
ControlWord := 0;
iStep := 40;

END_IF;

40:

IF NOT StatusWord.12 THEN
//Do other things...

END_IF;

//Dritte Werkstlckrezeptur soll geladen werden
//Sprung in den nachsten Schritt

//Beginnt mit dem Handshake
//Sprung in nachsten Schritt.

//Abfrage des Bit ,DataTransferOK“=TRUE aus StatusWord, dies ist die Reaktion des Greifers auf Gbertragene Daten
//Rucksetzen des ControlWord
//Sprung in nachsten Schritt

//Abfrage auf Beenden der Datenubertragung, ,DataTransferOK“= FALSE

//Handshake ist abgeschlossen, die Parameter aus der dritten Rezeptur sind nun in die aktuellen Prozessparameter
Ubernommen
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10 Bedienung

V. a

0 Bei Stromausfall bleiben die Positionen der Greiferbacken und die Greifkraft der Produkte HRC-01 und HRC-02
erhalten.

\v

INFORMATION

Bei weiteren Fragen zur einstellbaren Greifkraft und Notentriegelung steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice
zur Verfligung.

10.1 Notentriegelung

Die Produkte der Serie HRC-01 und HRC-02 kénnen im Bedarfsfall auch ohne Steuerung und Spannungsver-
sorgung bewegt werden. Bei Stromausfall bleiben die Position der Greiferbacken und die Greifkraft erhalten. Uber die
Notentriegelung kdnnen die Greiferbacken bei Verlust der Energieversorgung manuell gedffnet werden.

Beispielshafte Darstellung eines Greifers:
HRC-02-093390

Folgende Arbeitsschritte sind bei der
Notentriegelung zu beachten:

» Entfernen der Schutzkappe (33 .

» Mit dem entsprechenden Innensechs-
kantschlUssel (34) die Notentriegelung
betétigen.

= Es ist darauf zu achten, dass beim Offnen
der Greifbacken, das im Greifer befindliche
Werkstlck gesichert ist!

BaugroBe Schliisselweite

HRC-01/-02-Serie 2mm

INFORMATION

Nach einer Notentriegelung muss nochmals eine Referenzfahrt ,Homing“ ausgeftihrt werden.
Bei weiteren Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfiigung.

11 Greifkraftdiagramme

INFORMATION
Entnehmen Sie die Informationen zu den Greifkraftdiagrammen bitte unserer Internetseite
WWW.Zzimmer-group.com.

Bei weiteren Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfligung.
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12 Fehlerdiagnose

Qroup

Fehlercode | Fehler Mogliche Ursache MaBnahme
0x0000 Kein Fehler -
e Motor wurde nach dem .
. N . - Motor einschalten.
0x0001 Motor ist ausgeschaltet Gerétestart nicht aktiviert. _ _
Mit ,,DeviceMode® = 3
* Motor wurde ausgeschaltet.
0x0002 Greifer fiihrt Referenzfahrt aus * Greifer befindet sich in einer Warten b.IS die Referenzfahrt
Referenzfahrt. beendet ist.
0x0003 System fahrt hoch e Greifer befindet sich in der Warten blIS die Startsequenz
Startsequenz. beendet ist.
* Die Aktorspannung ist nicht
) vorhanden. .
0x0100 Aktorspannung zu gering ) ) Angelegte Spannung prufen.
* Die angelegte Spannung ist zu
gering.
* Umgebungstemperatur zu hoch. Fur ?usrelchend. Beluftung/
Maximal zulassige Temperatur . . Abkuhlung/Anbindung sorgen.
0x0101 . . * Uberlast des Greifers. G
Uberschritten . } Freigéngigkeit prufen.
* Falsches Fahrprofil ausgewahlt. Ausgewahltes Fahrprofil wahlen.
0x0102 Maximal z.ula35|ge Temperatur | Umgsbungstemperatur zu niedrig. » Fir ausreichend Betriebstem-
unterschritten peratur sorgen.
0x0200 10-Link Kommunikation gestort | - -
0x0201 SPI Kommunikation gestort o - -
0x0202 CAN Kommunikation gestort e - -
. . . ) » Anschluss prifen.
0x0204 STO Sicherheitskreis unter- e Spannungspegel des STO Sicher- . )
brochen heitskreises ist nicht ausreichend. > !Elnschalten des STO Sicherhe-
itskreises.
Im - ControlWord* wurd Im ,,ControlWord* darf nur ein Bit
0x0300 |, ControlWord* nicht verfigbar m ,Lontrovora™ wurden gesetzt sein.
mehrere Bits gesetzt. .
~controlWord“ prifen.
» Ubertragene Positionen (,Teach-, y .
,Base-, ,Shift, ,WorkPosition®) Prufung der tbertragenen
. . . . . Prozessdaten.
0x0301 Positionen nicht verfligbar sind nicht korrekt.

Geanderte Prozessdaten wurden
nicht Gbernommen.

» Ubernehmen der Prozessdaten

durch einen ,Handshake".
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Fehlercode

Fehler

Méogliche Ursache

MaBnahme

Ubertragene »GripForce” ist nicht
korrekt.

>

Prifung der tGbertragenen
Prozessdaten.

0x0302 ,GripForce* nicht verfugbar . » Bestatigen der neu (bertragenen
¢ Geanderte Prozessdaten wurden .
. . Prozessdaten durch ein
nicht Gbernommen. "
,Handshake“.
e Ubertragene ,,SpeedValue“ ist > Prifung der lbertragenen
. Prozessdaten.
. . nicht korrekt.
0x0303 ,SpeedValue“ nicht verflgbar N P Bestatigen der neu (ibertragenen
Geédnderte Prozessdaten wurden }
. .. Prozessdaten durch ein
nicht dbernommen. "
,Handshake“.
« Ubertragene ,TeachTolerance* ist > Priifung der lbertragenen
. Prozessdaten.
) . nicht korrekt.
0x0304 ~TeachTolerance” nicht verfligbar . » Bestatigen der neu Ubertragenen
e Geanderte Prozessdaten wurden }
. .. Prozessdaten durch ein
nicht dbernommen. w
,Handshake"“.
e Greifer wurde ohne
0x0305 Wegmesssystem nicht Betriebsspannung bewegt. » Greifer mit Hilfe eines ,Homing-
referenziert e Interner Fehler im Command“ referenzieren.
Wegmesssystem.
. Ubertragener ,DeviceMode* nicht » Prifung der dbertragenen
korrekt Prozessdaten.
0x0306 ,DeviceMode“ nicht verfugbar . ' » Bestatigen der neu Ubertragenen
Geédnderte Prozessdaten wurden .
. . Prozessdaten durch ein
nicht Gbernommen. "
,Handshake".
* Mehrfacher Fehler in die gleiche
Richtung.
¢ In DM8X, ,MoveToBase“ wenn
»ActualPosition“ > ,ShiftPosition®. | Richtungsmerker zuriicksetzen
Fahrauftrag kann nicht e In DM9x, ,MoveToBase“ wenn und Fahrbefehl erneut senden.
0x0307 . e ) " ) .
ausgefihrt werden »~ActualPosition“ < ,ShiftPosition“ |B Bevor Greifen, Greifer korrekt
¢ |n DM6X, ,,MoveToWork“ wenn positionieren.
»ActualPositon“ >, WorkPosition.
e In DM7x, ,MoveToBase“ wenn
»ActualPosition“ < ,,BasePosition®.
: pbertragene Werkstl.J'ck.nummer » Prifung der Werte des Parameters
ist auBerhalb des zuldssigen ' B
) : . ) ~WorkpieceNo.
0x0308 ~WorkpieceNo.“ Nicht verfligbar Bereichs 0 ... 32. N
. » Ubernehmen der Prozess- daten
e Geanderte Prozessdaten wurden , “
. N durch ein ,Handshake
nicht Gbernommen.
. e w * In ,Kraftmode®, tGbertragene
0x313 I?erechngte ~ShiftPosition ,BasePosition“ kleiner als » Zu ,Base“ fahren.
Uberschritten e w
,IstPosition
L ¢ Greiferbacken sind blockiert. > Prufung der Freigangigkeit des
0x0400 Schwergéngigkeit Greiferbacken sind X Greifers.
refierbacken sind verspannt. » Fehler muss quittiert werden.
0x0401 Stromgrenze Uberschritten o - > -
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* Greiferbacken sind verspannt.

Qroup
Fehlercode | Fehler Méogliche Ursache MaBnahme

* Greiferbacken sind blockiert. > Prufung der Freigangigkeit des
0x0402 Verklemmung Greifers.

Falscher Parametersatz

» Fehler muss quittiert werden.

0x0406 System/Interner Fehler e Interner Fehler -
0Xx040C FRAM R/W Fehler . !Eln W|cht|.ge.r Parameter im FRAM > Zlmmer-KundenserV|ce kontak-

ist beschadigt. tieren.

e Ein unwichtiger Parameter im » Zimmer-Kundenservice kontak-
0x040D  [FRAM R/W Fehler FRAM ist beschadigt. tieren.
. . . » Fehler kann Uber das

0X040E  FRAM R/W Fehler Ein gespeichertes Werkstuck ist ,ControlWord“ Bit 15 , Error Rest*

beschédigt. .

zurlckgesetzt werden.

OX040F Kein oder falschen ELMO Skript Firmware mismatch » Zimmer-Kundenservice kontak-

tieren.
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13 Tabelle der azyklischen Daten (ISDU)

INFORMATION

I0-Link unterscheidet zyklische Prozessdaten (PDU) und azyklische Daten (ISDU). Derzeit gestaltet sich

der Zugriff auf azyklische Daten nicht mit jeder Kombination von Steuerung und IOLink-Master besonders
komfortabel, weshalb die HRC-01-Serie vollkommen ohne azyklische Daten genutzt werden kann, um dem
Kunden eine moglichst einfache Ansteuerung des Greifers zu ermoglichen.

Bei weitere Fragen steht Ihnen der Zimmer-Kundenservice zur Verfigung.

Index Name Datenformat Zugriffsrecht Werte Beschreibung
?gf)“ Status UINT 16 Lesen 0...65535 ﬁf;ig:gﬁe‘:fr
?é‘;’; Diagnosis UINT 16 Lesen 0... 65535 gf;ig:ggeier
?gg)z Zyklenzahler UINT 32 Lesen 0 ... 4294967295 Ql;litlfr:fahlen
?g;‘)s Temperatur UINT 16 Lesen 0..100°C ?::#sgfatur
?é‘g)“ ControlWord UINT 16 Lesen 0...65535 ﬁf;iﬁiﬁiﬁ;er
?ggf Error-Code STRING Lesen 1..32 gl'(l:t:fgirde
?7"81)6 Error-Counter UINT 32 Lesen 0 ... 4294967295 éfsfgiﬁmer
?;5170)1 TeachPosition UINT 16 Lesen OG%igf:" Hub des ﬁf;ig:'sziﬁe‘:]er
?2"51;2 WorkpieceNo. UINT 8 Lesen 0..32 f,f;ig:'sziﬁeier
?2"518)3 DeviceMode UINT 8 Lesen 1..95 if’;‘zgsgﬁeier
?2)(618)4 PositionTolerance UINT 8 Lesen 0..255 ﬁf;ig:gﬁ;er
?2)((;10)5 GripForce UINT 8 Lesen 1..130% f,f;ig:'szigeier
?2’2??)7 DriveVelocity UINT 8 Lesen 1..100% ﬁf;‘ig:'sziﬁeier
?;;f)s BasePosition UINT 16 Lesen g;;h[‘;z" Hub des ﬁf’;‘;gi%l‘:;er
?2";2)9 ShiftPosition UINT 16 Lesen g}éig?sx' Hub des ﬁf;ig:'sziﬁe‘:]er
?zxggf WorkPosition UINT 16 Lesen g;;igf‘s’" Hub des gf;ig:ggeier
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14 Wartung

Der wartungsfreie Betrieb des Greifers ist in einem Rahmen von bis zu 5 Millionen Zyklen gewéhrleistet.
Das Wartungsintervall kann sich unter folgenden Umstanden verringern:

* Verschmutzte Umgebung

* Nicht der bestimmungsgemaBen Verwendung und den Leistungsdaten entsprechender Einsatz.

¢ Umgebungstemperatur beachten +5 °C bis +50 °C, Schmierstoffe harten schneller aus!

Trotz der genannten Wartungsfreiheit, ist der Greifer durch eine Sichtkontrolle regelmaBig auf eventuelle Korrosion,
Beschéadigungen und Verschmutzung zu prufen.

Es wird empfohlen, die Wartung und den Dichtungswechsel durch den Zimmer-Kundenservice durchfiihren zu lassen.

Bei einem eigenmaéchtigen Zerlegen und Zusammenbau des Greifers kann es zu Komplikationen flihren, da teilweise
spezielle Montagevorrichtungen bendtigt werden.

Bei einem eigenméchtigen Zerlegen und Zusammenbau des Greifers und der daraus folgenden Fehlfunktionen oder
Schaden, haftet die Zimmer GmbH nicht.
14.1 Wartungsintervall

VORSICHT
Greifer nicht mit Druckluft ausblasen, Funktionsstérung maéglich!
» Unfallgefahr
Zur Reinigung des Greifers, keine flissigen oder |Idsungsmittelhaltigen Reinigungsmittel benutzen!
» Unfallgefahr, Funktionsstérung

INFORMATION

Es wird empfohlen, Reparaturen durch den Zimmer Group-Reparaturservice durchfiihren zu lassen.

Bei eigenmachtiger Zerlegung und Wiederzusammenfiigen des Greifers kann es zu Komplikationen kommen, da
teilweise spezielle Montagevorrichtungen bendétigt werden.

» Die Gewahrleistung erlischt bei einem nicht autorisiertem Offnen des Greifers.

Teil Zeit Wartung
Reinigung:
Flhrung mit einem Pinsel ausbirsten, mogliche Ablagerungen
entfernen.
Wie folgt vorgehen:
Flhrungen der Greiferbacken  wdchentlich Greifer in die gezeigte Position bringen.

Vier Montageschrauben des MRK-Gehauses entfernen.
MRK-Geh&use abnehmen.

Greiferbacken reinigen.

MRK-Gehé&use wieder montieren.

Generaluberholung:

Nach Ablauf der vorgegebene Zyklen (B10d) oder spatestens
nach 7 Jahren muss der Greifer zur vollstandigen Zerlegung
an den Zimmer-Kundenservice geschickt werden.

nach 5 Millionen Zyklen
Greifer gesamt oder spatestens nach 7
Jahren
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14.2 Wechsel der Schmelzsicherung
VORSICHT

Der Austausch der Schmelzsicherung darf nur von daflr qualifiziertem Personal durchgefihrt werden
» Unfall- und Verletzungsgefahr

INFORMATION
Im Auslieferungszustand ist die Sicherungsbaugruppe im Bereich der Schmelzsicherung versiegelt.
Fir das Tauschen der Schmelzsicherung muss die Versiegelung entfernt werden.
Die Schmelzsicherungen variieren je nach Baureihe:
HRC-02-093390: 315 mA - superflink Fa. PlUschel (Serie 105.000)
HRC-02-093677: 315 mA - superflink Fa. PUschel (Serie 105.000)
HRC-02-101487: 800 mA - superflink Fa. Plschel (Serie 105.000)
HRC-02-101528: 800 mA - superflink Fa. PUschel (Serie 105.000)

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenen oder autorisierten Schmelzsicherungen,
kann die Funktion des Greifers nicht gewahrleistet werden.

Bei eigenmachtigem Austausch der Schmelzsicherung kann es zu Komplikationen kommen, da teilweise
spezielle Montagevorrichtungen und Werkzeuge bendtigt werden.

» Die Garantie erlischt bei einem nicht autorisiertem Offnen des Greifers.
Das Tauschen der Schmelzsicherung muss durch den Zimmer-Kundenservice durchgefihrt werden!
= Haftungsausschluss

15 Zubehor/Lieferumfang

INFORMATION

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenen oder autorisierten Zubehdr, kann

die Funktion des Greifers nicht gewahrleistet werden. Das Zimmer GmbH Zubehdr ist speziell auf die einzelnen
Greifer zugeschnitten. Entsprechendes optionales und im Lieferumfang befindlichen Zubehor ist unter

www.zimmer-group.com zu finden.

16 Transport/Lagerung/Konservierung

» Der Transport und die Lagerung des Greifers haben ausschlieBlich in der Originalverpackung zu erfolgen.

» Ist der Greifer bereits an der Ubergeordneten Maschineneinheit montiert, ist beim Transport darauf zu achten, dass
keine ungewollten Bewegungen stattfinden kdnnen. Vor Inbetriebnahme nach einem Transport sind alle Energie- und
Kommunikationsverbindungen sowie alle mechanischen Verbindungen zu prifen.

» Wird das Produkt flir langere Zeit eingelagert, sind folgende Punkte zu beachten:
= Lagerort weitgehend staubfrei und trocken halten.

= Temperaturschwankungen vermeiden/Temperaturbereich 5° - 50° C beachten.
= Wind/Zugluft/Kondenswasserbildung vermeiden.

= Produkt einpacken.

= Wahrend der Lagerung keiner direkten Sonneneinstrahlung aussetzen.

Alle Komponenten reinigen. Es dirfen keine Verunreinigungen an den Komponenten verbleiben.
Alle Komponenten einer Sichtkontrolle unterziehen.

Fremdkdrper entfernen.

Mdogliche Korrosionsstellen fachgerecht beseitigen.

Elektrische Anschllisse mit geeigneten Abdeckungen verschlieBen.
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17 AuBerbetriebsetzung/Entsorgung

INFORMATION

Erreicht der Greifer das Ende der Nutzungsphase, kann der Greifer komplett zerlegt und entsorgt werden.
Der Greifer ist komplett von der Energieversorgung zu trennen. Der Greifer kann zerlegt und entsprechend
der Materialgruppen fachgerecht entsorgt werden. Bei der Entsorgung sind die ortsgultigen Umwelt- und
Entsorgungsvorschriften zu beachten.
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18 RoHs-Erklarung

...im Sinne der EU-Richtlinie 2011/65/EU

Name und Anschrift des Herstellers:

Zimmer GmbH
Q Im Salmenkopf 5

D-77866 Rheinau, Germany

e +497844 91380
B4 info@zimmer-group.de
[J www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehende beschriebene unvollstdndige Maschine

Produktbezeichnung:
Typenbezeichnung:

2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch
Serie HRC-01/-02

In ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfihrung den Anforderungen der Richtlinie entspricht.

Bevollméchtigter fiir die Zusammenstellung

der relevanten technischen Unterlagen

Wb G

Michael Hoch

siehe Adresse des Herstellers

Rheinau, 20.09.2020

Martin Zimmer

Vorname Name

Anschrift

(Ort und Datum der Ausstellung)

(rechtsverbindliche Unterschrift)
Geschéftsfihrender Gesellschafter

19 REACH-Erklarung

....im Sinne der EG-Verordnung 1907/2006

Name und Anschrift des Herstellers:

Zimmer GmbH
@ Im Salmenkopf 5

D-77866 Rheinau, Germany

e +49 784491380
B4 info@zimmer-group.de
[J www.zimmer-group.com

REACH steht fiir Registration, Evaluation, Authorisation and Restriction of Chemicals (Registrierung, Bewertung, Zulassung
und Beschrankung von Chemikalien).
Durch die Informationspflicht nach Art. 33 der REACH-Verordnung (,,Pflicht zur Weitergabe von Informationen tGber Stoffe in
Erzeugnissen®) ist eine vollstindige REACH-Erklarung beim Hersteller einsehbar.

Bevollméachtigter fiir die Zusammenstellung

der relevanten technischen Unterlagen

Wit G-+

Michael Hoch

siehe Adresse des Herstellers

Rheinau, 20.09.2020

Martin Zimmer

Vorname Name

Anschrift

(Ort und Datum der Ausstellung)

(rechtsverbindliche Unterschrift)
Geschéftsfiihrender Gesellschafter
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...im Sinne der EG-Richtlinie 2006/42/EG Uber Maschinen (Anhang Il 1 B)

Name und Anschrift des Herstellers:

Zimmer GmbH
Q@ ImSalmen

kopf 5

D-77866 Rheinau, Germany
Re +497844 91380

X info@zimm
J www.zimm

er-group.de
er-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebenen unvollstandigen Maschinen

Produktbezeichnung: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch
Typenbezeichnung: Serie HRC-01/-02

Ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie Gber Maschinen,
2006/42/EG, Artikel 2g, Anhang VIl,b - Anhang Il,b entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:
Grundlegende Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen:
Nr. 1.1.2, Nr. 1.1.3, Nr. 1.1.5, Nr. 1.3.1, Nr. 1.3.2, Nr. 1.3.4, Nr. 1.3.7, Nr. 1.5.1, Nr. 1.5.3, Nr. 1.5.4, Nr. 1.6.4, Nr. 1.7.1, Nr.

1.7.3.
DIN EN ISO 12

DIN EN 60204-1

DIN EN ISO 13
DIN EN ISO 13

ZIMMER

Qroup

100:2011-03 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsétze - Risikobeurteilung und

Risikominderung

Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausristung von Maschinen, Teil 1

849-1 Sicherheit von Maschinen - sicherheitsrelevante Teile von Steuerungen

849-2 Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Eine vollstandige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Ferner erkléaren wir, dass die speziellen technischen Unterlagen gemaB Anhang VIl Teil B dieser Richtlinie erstellt wurden.
Wir verpflichten uns, den Marktaufsichtsbehérden auf begriindetes Verlangen die speziellen Unterlagen zu der unvoll-
sténdigen Maschine Uber unsere Dokumentationsabteilung in elektronischer Form zu Ubermitteln.

Die unvolistandige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn ggf. festgestellt wurde, dass die
Maschine oder Anlage, in welche die unvolistandige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der
Richtlinie 2006/42/EG iiber Maschinen entspricht und die EG-Konformitétserklarung gemas Anhang Il 1 A ausgestelit

ist.

Bevollméchtigter fiir die Zusammenstellung

der relevanten technischen Unterlagen

VTHIVIRE S

Kurt Ross

siehe Adresse des Herstellers

Rheinau, 20.09.2020

Martin Zimmer

Vorname Name

Anschrift

(Ort und Datum der Ausstellung)

(rechtsverbindliche Unterschrift)
Geschéftsfihrender Gesellschafter
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21 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/30/EG Uber die elektromagnetische Vertraglichkeit

Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH
Q Im Salmenkopf 5
D-77866 Rheinau, Germany
Re +497844 91380
B4 info@zimmer-group.de
) www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebenen Produkte
Produktbezeichnung: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch
Typenbezeichnung: Serie HRC-01/-02

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie Gber die elektro-
magnetische Vertraglichkeit 2014/30/EU entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100:2011-03 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung

DIN EN 61000-6-3 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung fir Wohn-, Geschéafts- und Gewerbebereiche

DIN EN 61000-6-2 EMV-Fachgrundnorm, Stdrfestigkeit im Industriebereich

DIN EN 61000-6-4 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung fiir Industriebereiche

Eine vollstédndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Bevoliméchtigter fiir die Zusammenstellung MQ\}L\/ ( l ) B
der relevanten technischen Unterlagen
Kurt Ross siehe Adresse des Herstellers Rheinau, 20.09.2020 Martin Zimmer
. (rechtsverbindliche Unterschrift)
Vorname Name Anschrift (Ort und Datum der Ausstellung) o
Geschéftsfiihrender Gesellschafter
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