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1. Mitgeltende Dokumente

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

Die Montage- und Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise. Sie muss von allen Personen gelesen
und verstanden werden, die in irgendeiner Produktlebensphase mit dem Produkt arbeiten oder zu
tun haben.

Software-Daten

Leistungsdaten des Greifers

Technische Datenblatter des Greifers

Allgemeine Geschéftsbedingungen (AGB), unter anderem Informationen zur Gewahrleistung

2. Personenqualifikation
Die Montage, Inbetriebnahme und Wartung darf nur von geschultem Fachpersonal durchgeflihrt werden. Vorausset-
zung hierfur ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstdndig gelesen und verstanden haben.

3. Software ,HRC-03-101016“

3.1

3.2

Einstellungen

» Bitte Uberprifen Sie die Verbindung des TM-Roboter mit Greifer HRC-03-101016.

Der HRC-03-101016 verwendet ein analoges Rickmeldesignal. Mit diesem Riickmeldesignal kann die Position der
Greiferbacken nachverfolgt werden. Des Weiteren kann Uber die Konfiguration dem Greifer mitgeteilt werden, an
welcher Position der Greifer stoppen soll um das gewlinschte Teil zu greifen.

Konfiguration
Um die Konfiguration abzuschlieBen benétigt der Greifer einige Informationen Uber das Teil, das gegriffen werden
soll.
Folgende Informationen mussen dem Greifer mitgeteilt werden:
e Sollwert [mm] (linke Seite [mm] + Rechte Seite [mm])

AN .
| e ||
(o)

Lin‘k; geite Rech;te ;eite
Element Variable Standartwert
Kombinierter Abstand der Greiferbacken in mm vor dem var_target_value (Soll-
. .. 5
Greifen des Werkstlicks wert)
Toleranz in mm, um das Werkstuick als korrekt zu definie-
ren var_tolerance 0.5
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3.3 Hardware-Freigabe
Der Greifer ist fUr eine Roboterfreigabe 3.0 oder geeignet.
= ACHTUNG: Bei élteren Greifern funktioniert die Software nicht!

3.4 Meniileiste und Flussdiagramm der Software
Folgende Komponenten erscheinen in der linken Menlleiste zur Auswahl:

Z

grip_gripper release_gripper

3.4.1 Flussdiagramm ,,grip_gripper*
Auf den nachfolgenden Abbildungen ist das Flussdiagramm der ,,Grip-komponente“ dargestellt.
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3.4.2 Flussdiagramm ,release_gripper*
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3.4.3 Einstellmdglichkeiten innerhalb der ,,Release-Komponete*

» Klick ,direction” » Klick ,variables“
gripper_zimmer_ @ X

release_gripper_v3

Set P-4

gripper_zimmer _release_g
ripper v31 direction

Variables Variables(1) >

Provider :General User

Node Name release_gripper_v31

Node Name

[[] Advanced

“ Delete this node

» Klick auf das /S‘mbol P true“ fir AuBengreifen®

. " . é Edit Expression
é Expression Editor Setting
bool/gripper_zimmer_release_gripper_v31_var_outward_gripg=
trug]
X
Normal Modbus Robot
> G Variable v | insert

Function ’Bytejolnﬂﬁ() V] Insert ‘
Math abs() VI Insert ‘
Boolean Value | true v| Insert ‘

Reserved newline v Insert

= ACHTUNG: Alle Fenster sind mit ,,OK“ zu bestatigen!
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» Anwahlen der ersten Vatiable

é Expression Editor Setting

[ ]
L= ]

gripper_zim
mer_release_
bool gripperv31_ =  true

var_outward
_gripper

P false“ fiir Innengreifen

é Edit Expression

bool/gripper_zimmer_release_gripper_v31_var_outward_grip=

false
X
Normal Modbus Robot

Variable ‘ V‘ Insert ‘
Function ‘Byte_TolnﬂG() V‘ Insert ‘
Math abs() V‘ Insert ‘

olean Value | false V‘ Insert ‘
Reserved newline V‘ Insert ‘
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3.4.4 Einstellmoglichkeiten innerhalb der ,,Grip-Komponete“

» Klick ,direction” » Klick ,variables“ P Basisansicht ,Variable 1
ooer simmer |
ggri:zgr;pper_vi- @ X é Expression Editor Setting

Provider :General User Set X

Node Name grip_gripper v31 Node Name gripper_zimmer_grip_grip
per v31 direction

Y v .
Y

gripper_zim
mer_grip_gri
float pper_v31_va
r_target_valu
e
gripper_zim
mer_grip_gri
pperv3iva
r_tolerance

1
w

float

[7] Advanced

“ Delete this node

» Klick auf das /S‘mbol P true“ fiir AuBengreifen P false“ fiir Innengreifen

Edit Expression i i
é Expression Editor Setting é P! é Edit Expression

bool/gripper_zimmer_grip_gripper_v31_var_outward_gripper = bool/gripper_zimmer_grip_gripper_v31_var_outward_gripper =

true false

Normal Modbus Robot

Normal Modbus Robot

.. v [ o e -
Function Byte_ToInt16() vi Insert Function Byte_Tolnt16()
Math abs() b 4 Insert Math abs()
Boolean Value Boolean Value | false
Reserved newline v Insert Reserved newline

| ][]
1 [ [ [ 1

» Hauptmenipunkt ,config®

» variable“ »  variable“ P Basisansicht

é Expression Editor Setting

Set X

Node Name gripper_zimmer_grip_grip
per v31 confia

T

Set X

Node Name gripper_zimmer_grip_grip
ver v31 confia

v N

[
e

Variables

gripper_zim
mer_grip_gri

float ppervdiva = 5
1_target_valu

gripper_zim
mer_grip_gri

float pper_v31_va
r_max_strok
e

20

gripper_zim
float To9PIT _ o5
pper_v31_va

_tolerance
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» Klick auf #*Symbol - ,5*

» Auswahl der ,,var_target_value“

é Expression Editor Setting

é Edit Expression

float/gripper_zimmer_grip_gripper_v31_var_target_value =

Normal Modbus Robot
Variable
Function Byte_Tolnt16()

gripper_zim
float MIPOT _ g5
pper_v31_va

r_tolerance

Math abs()

Boolean Value | false

Reserved

il
e

» Klick auf #*Symbol -,0.5“

é Edit Expression

float/gripper_zimmer_grip_gripper_v31_var_tolerance =

05
X
Normal Modbus Robot
Variable
Function Byte_Tolnt16()
Math abs()

oolean Value

Han

Reserved newline

= ACHTUNG: Alle Fenster sind mit ,,O
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» Auswahl der ,var_tolerance®

é Expression Editor Setting

gripper_zim
mer_grip_gri

float pperv3iva = 5
1_target_valu

e

~

L¢0C'¥0'GL /34

€/0850000dd



