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Cmd_Grip Bewegungsbefehl zum Greifen des Werkstlcks

Cmd_Release Bewegungsbefehl zum Loslassen des Werkstlcks

IsReleased Greifer meldet, dass er gedffnet ist.

IsGrasped Greifer hat das Werkstlick gegriffen und die Position ist innerhalb des eingelernten
Werkstlickfensters.

IsClosed Greifer hat gegriffen, aber kein Werkstlick gefunden und steht darum auf der maximalen

Position.
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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
¢ 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. Die Missachtung dieser Hinweise
fUhrt zu leichten, reversiblen Verletzungen.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.

= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Dieser Hinweis warnt vor moglichen Sach- oder Umweltschaden. Die Missachtung dieser Hinweise fuhrt zu
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.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nutzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren Nichtbe-
achtung fuhrt zu keinen Schaden am Produkt. Diese Informationen enthalten keine gesundheits- und arbeits-
schutzrelevanten Angaben.
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2 Sicherheitshinweise

VORSICHT

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei Nichtbeachten

Montage, Inbetriebnahme, Wartung und Reparatur durfen nur von qualifiziertem Fachpersonal gemaB dieser
Montage- und Betriebsanleitung durchgefiihrt werden.

Das Produkt ist nach dem aktuellen Stand der Technik gebaut.

Es wird an industriellen Maschinen zur Kommunikation von IO-Link-Greifern mit einer Steuerung verwendet.
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 oOrtlichen geltenden Vorschriften, Gesetze, Verordnungen oder Richtlinien nicht beachtet werden.

» Verwenden Sie das Produkt nur gemaB dieser Montage- und Betriebsanleitung und seiner technischen Daten.

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

3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Sachschaden und Funktionsstorung bei Nichtbeachten

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 darlber 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 Einsatzbe-
dingungen entspricht.

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

* Das Produkt ist ausschlieBlich fiir den elektrischen Betrieb mit einer Versorgungsspannung von 24 V DC konzipiert.
* Der direkte Kontakt mit verderblichen Gutern/Lebensmitteln ist nicht zugelassen.
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4 Personenqualifikation

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei unzureichender Qualifikation
Wenn unzureichend qualifiziertes Personal Arbeiten am Produkt durchfiihrt, kbnnen schwere Verletzungen und

erheblicher Sachschaden verursacht werden.

P Lassen Sie alle Arbeiten am Produkt nur von qualifiziertem Personal durchfihren.

» Lesen Sie das Dokument vollstédndig und stellen Sie sicher, dass Sie alles verstanden haben, bevor Sie mit
dem Produkt arbeiten.

» Beachten Sie die landesspezifischen Unfallverhitungsvorschriften und die allgemeinen Sicherheitshinweise.

Die folgenden Qualifikationen sind Vorausssetzung fur die verschiedenen Arbeiten am Produkt.
4.1 Elektrofachpersonal

Elektrofachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, Arbeiten an
elektrischen Anlagen auszufiihren, mégliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen
und Bestimmungen.

4.2 Fachpersonal

Fachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die tbertragenen Arbeiten
auszuflhren, mogliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen und Bestimmungen.

4.3 Unterwiesenes Personal

Unterwiesenes Personal wurde in einer Schulung durch den Betreiber Gber die Aufgaben und mdéglichen Gefahren bei
unsachgemaBem Verhalten unterrichtet.

4.4 Servicepersonal

Servicepersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die Ubertragenen
Arbeiten auszufiihren und mogliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden.

4.5 Zusatzliche Qualifikationen

Personen, die mit dem Produkt arbeiten, missen mit den gultigen Sicherheitsvorschriften und Gesetzen sowie den in
diesem Dokument genannten Normen, Richtlinien und Gesetzen vertraut sein.

Personen, die mit dem Produkt arbeiten, missen die betrieblich erteilte Berechtigung besitzen, dieses Produkt in Betrieb
zu nehmen, zu programmieren, zu parametrieren, zu bedienen, zu warten und auch auBer Betrieb zu nehmen.
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5 Produktbeschreibung

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

Mit der Comfort App kdnnen Greifer der Zimmer GmbH direkt vom Roboterbedienteil aus gesteuert und generierte
Roboterauftrage parametriert werden.

Die generierten Roboterauftrage erleichtern die Verwendung von Greifern der Zimmer GmbH im Kundenprogramm und
reduzieren die Entwicklungszeit.

Die Namen der neu parametrierten Roboterauftrage bleiben unveréndert. Dadurch muss das Basisprogramm bei Konfigura-
tionsédnderungen nicht geandert 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 Zubehér bei der Zimmer GmbH erhaltlich.

O =
ao
ap
HMI-Software as
ao
LAN-Verbindung ap
Comfort App
SCM-Ausgang ‘ ‘
- > [
- Robotereingang D — ED ﬁ?‘ﬁ?‘\?ﬁu
g @H BEBEEEE| | —
= oo oY =
10-Link T DIO Robotersteuerung
>
SCM-Eingang
<
Roboterausgang

Installationsschritte:

» Montieren Sie die Hardware.

» Stellen Sie die elektrischen Anschliisse an der Robotersteuerung her.

» Installieren Sie die HMI-Software und teachen Sie die Werkstucke.

» Installieren Sie die Comfort App, siehe Bedienungsanleitung zur roboterspezifischen Comfort App.
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6 Funktionsbeschreibung
6.1 LED-Anzeige

Die LED-Anzeige ist auf jedem Teilmodul vorhanden. Das linke Modul ist mit den Netzwerkbuchsen das Grundmodul und
das rechte Modul mit dem digitalen IO das 10-Modul.

6.1.1 LED-Anzeige Grundmodul

O _ Betriebsspannung in Ordnung
_ HMI ist verbunden, das SCM teacht 10-Link-Device.
Blinkend HMI Ubernimmt die Steuerung, die |O-Modul-LEDs sind aus.
aus Betriebsspannung nicht in Ordnung
_ Fehler liegt vor.

_ Externer Fehler liegt vor (siehe Kapitel ,Fehlerdiagnose®).

Status 1/2  aus HMI ist verbunden.

ggvll_clzr(]al)( _ HMI ist getrennt, 10-Link-Device hat einen Fehler.
_ IO-Link-Device ist getrennt.
_ HMI ist getrennt, IO-Link-Device befindet sich offen oder geschlossen im Stillstand.
_ HMl ist getrennt, I0-Link-Device befindet sich in Bewegung oder auf dem Werkstlick.
ONKX _ Aktorspannung in Ordnung
(P24V) aus Aktorspannung nicht in Ordnung

6.1.2 LED-Anzeige 10-Modul

_ Betriebsspannung in Ordnung

aus * HMI ist getrennt, Betriebsspannung nicht in Ordnung.

* HMI ist verbunden, Betriebsspannung in Ordnung.

_ e Fehler liegt vor.
_ » Externer Fehler liegt vor (siehe Kapitel ,Fehlerdiagnose®).
Status 1/2  aus o HMIl ist verbunden, das IO-Modul ist inaktiv.
(IO-I._|nk- _ e Greifer hat Fahrauftrag Richtung release.
Device)
_ » Greifer hat Fahrauftrag Richtung grasp.
Owm _ e Aktorspannung in Ordnung

(P24V) aus  Aktorspannung nicht in Ordnung

- Inaktiv -
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7 Technische Daten

INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen dem technischen Datenblatt auf unserer Internetseite.
Diese variieren innerhalb der Baureihe konstruktionsbedingt.

8 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

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

» Entnehmen Sie Informationen zu optionalem und im Lieferumfang befindlichem Zubehoér unserer Internetseite.

9 Transport/Lagerung/Konservierung
» Transportieren und lagern Sie das Produkt ausschlieBlich in der Originalverpackung.

» Achten Sie beim Transport darauf, dass keine unkontrollierten Bewegungen stattfinden kdnnen, wenn das Produkt
bereits an der Ubergeordneten Maschineneinheit montiert ist.

» Priifen Sie vor Inbetriebnahme und nach einem Transport alle Energie- und Kommunikationsverbindungen sowie alle
mechanischen Verbindungen.

» Unterziehen Sie alle Komponenten einer Sichtkontrolle.
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10 Montage
Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen
Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen der Maschine oder Anlage, in die das Produkt eingebaut
werden soll.

» Schalten Sie die Energiezufihrung der Maschine vor allen Arbeiten aus.
» Sichern Sie die Energiezufihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie die Maschine auf eventuell vorhandene Restenergie.

VORSICHT

Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen
Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen des Produkts bei Anschluss der Energiezufiihrung.
» Schalten Sie die Energiezufiihrung des Produkts vor allen Arbeiten aus.

» Sichern Sie die Energiezufiihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie das Produkt auf eventuell vorhandene Restenergie.

10.1 Hardware montieren

Das Produkt ist fur die Montage auf einer handelslblichen Hutschiene mit 35 mm Breite vorgesehen.

Die Einbaulage kann dabei stehend auf der Hutschiene oder hdngend (Hutschiene im Schaltschrank montiert) erfolgen.
» Halten Sie auf der Seite der Liftungsschlitze des Produkts einen Freiraum von jeweils 5 cm zur Luftzirkulation ein.
INFORMATION

» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Schaltplan auf unserer Internetseite.
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10.1.1 Standardverdrahtung montieren

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tGbereinstimmen.

Da die Robotersteuerung nicht ausreichend Leistung zur Verfligung stellt, ist ein externes Netzteil notwendig fir
die Spannungsversorgung von 24 V.

Die Anschlussbelegung der Robotereingange und Roboterausgange finden Sie in der Hersteller-Dokumentation.

Die Anschlussbelegung der SCM-Eingange und SCM-Ausgénge finden Sie in der Montage- und Betriebsanleitung des
SCM. Die Montage- und Betriebsanleitung des SCM wird zusammen mit dem Zimmer-HMI heruntergeladen.

» Beachten Sie den Potenzialausgleich durch Verbinden der GND/QOV-Potenziale von SCM und Robotersteuerung.

4

00000
0000000

POWER
|

Die Standardverdrahtung entspricht der Standardkonfiguration in der Comfort App. Wenn Sie die Standardverdrahtung
durchfuhren und die Standardkonfiguration in der Comfort App beibehalten, funktionieren Ihre Greifer mit dem Roboter.

Sie haben die Mdglichkeit die Standardverdrahtung zu andern.

Ein Grund fiir die Anderung der Standardverdrahtung ist, wenn die Robotereingangs- und Roboterausgangsnummern
bereits flr eine andere externe Anwendung verwendet werden und Sie diese somit nicht den Greiferfunktionen zuordnen
kdénnen.

Ein weiterer Grund ist, wenn Sie an Ihrem Roboter mehr als acht Robotereingédnge und acht Roboterausgange den Greifer-
funktionen zuweisen kdnnen. In diesem Fall kdnnen Sie die volle Funktionalitdt des SCM nutzen, indem Sie alle
SCM-Eingange und SCM-Ausgénge den Robotereingédngen- und Roboterausgéngen zuweisen.
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10.1.2 Verdrahtung der Roboter-l0-Karte

Mini-lO oder Hand-lO kénnen an der Denso-Robotersteuerung verwendet werden.
Standardeinstellung fur die Comfort App ist Hand-IO-Eingang Hin1 - 8 und Hand-IO-Ausgang Hout1 - 8.

INFORMATION
» Entnehmen Sie weitere Informationen zur Robotersteuerung der Hersteller-Dokumentation.

10.1.2.1 Anschlussbelegung Hand-l0-Eingang und Hand-10-Ausgang [PNP-Typ]

Ansicht Kabelseite 10 1
11

_
Standard  Verstarkt

1 Hand-IO-Ausgang Schwarz Blau

2 Hand-I0-Ausgang 65 Braun Gelb

3 Hand-10-Ausgang 66 Schwarz Griln

4 Hand-IO-Ausgang 67 Braun Rot

5 Hand-IO0-Ausgang 68 Rot Violett

6 Hand-IO-Ausgang 69 Orange Blau

7 Hand-10-Ausgang 70 Gelb Gelb

8 Hand-10-Ausgang 71 Grin Grin

9 Hand-IO-Eingang 48 Blau Rot

10 Hand-IO-Eingang 49 Violett Violett

11 Hand-IO-Eingang 50 Rosa WeiB

12 Hand-IO-Eingang 51 Rosa WeiB

13 Hand-IO-Eingang 52 WeiB WeiB

14 Hand-IO-Eingang 53 WeiB3 WeiB

15 Hand-IO-Eingang 54 WeiB3 WeiB

16 Hand-IO-Eingang 55 WeiB Braun

17 <p>Stromausgang (0 V DC) - WeiB Braun

(externe/interne Quelle)</p>
18 Stromausgang (24 V DC) - WeiB3 Braun
(externe/interne Quelle)
19 - - WeiB3 Braun
20 - - WeiB3 Braun
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10.1.3 Standardverdrahtung fiir Einzelgreifer

Cmd_Release Out1 Out1
Cmd_Grip Out2 Out2
Cmd_Reset Out3 Out3
Cmd_MotorOn - Out4
Cmd_Homing - Out5
Cmd_WP_Bit0 Out6 Out6
Cmd_WP_Bit1 Out7 Out7
Cmd_WP_Bit2 - -
Cmd_WP_Bit3 - -
IsReleased In1 In1
IsGripped In2 In2
IsClosed In3 In3
OnUndefinedPos In4 In4
Error In5 In5
MotorOn - In6
HomingOk - -
Act_WP_Bit0 In7 In7
Act_WP_Bit1 In8 In8
Act_WP_Bit2 - -
Act_WP_Bit3 - -
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Die folgende Abbildung zeigt die Standardverdrahtung fiir den Advanced Greifer:
[ ——
O
O
O
O
O
O
O
1 O—
2 O—
3 O0—
4 O—
5 O—
6 O—
7 O—
s O—
9 O—
10 O—
1 O—
12 O—
13 o— _ 1
14 g: 8:2 @ @
15 o—3 @ @
o—
L S 2 [a X!
. o OO0
) . -
oo | O Q
= 400
o—s 00
o—s 00
o0—5
1988
[o )
o |40 O
OO0
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o—18 @ @

O— 024V
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ZIMMER

10.1.3.1 Basic Greifer

Qroup

Wenn Sie die Standardverdrahtung beibehalten ist es mdglich, die Werksticknummern 1 bis 7 zu adressieren, da der

SCM-Eingang Cmd_WP_Bit3 und der SCM-Ausgang Act_WP_Bit3 nicht verbunden sind.

Weichen Sie von der Standardverdrahtung ab und erganzen Sie die notwendigen Signale in der Verdrahtung, um alle
Werkstliicknummern von 1 bis 15 anzusprechen. Eine entsprechende Zuordnung der SCM-Eingange und SCM-Ausgange in

der Comfort App ist erforderlich.

Hout1
Hout2
Hout3

Hout6
Hout7
(Hout8)

1 Cmd_Release WeiB3

2 Cmd_Grip Braun

3 Cmd_Reset Grin

4 - -

5 - -

[§) - -

7 - -

8 . -

9 Cmd_WP_Bit0 Schwarz

10 Cmd_WP_Bit1 Violett

11 Cmd_WP_Bit2 Grau/Rosa
Cmd_WP_Bit3 Rot/Blau

1 IsReleased WeiB3

2 IsGripped Braun

3 IsClosed Grin

4 OnUndefinedPos Gelb

5 Error Grau

6 - -

7 - -

8 - -

9 Act_WP_Bit0 Schwarz

10 Act_WP_Bit1 Violett

11 Act_WP_Bit2 Grau/Rosa

12 Act_WP_Bit3 Rot/Blau
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10.1.3.2 Advanced Greifer

Wenn Sie die Standardverdrahtung beibehalten ist es mdglich, die Werksticknummern 1 bis 3 zu adressieren, da die
SCM-Eingange (Cmd_WP_Bit2 und Cmd_WP_Bit3) und SCM-Ausgénge (Act_WP_Bit2 und Act_WP_Bit3) nicht verbunden
sind.

Weichen Sie von der Standardverdrahtung ab und erganzen Sie die notwendigen Signale in der Verdrahtung, um alle
Werkstliicknummern von 1 bis 15 anzusprechen. Eine entsprechende Zuordnung der SCM-Eingange und SCM-Ausgange in
der Comfort App ist erforderlich.

1 Cmd_Release WeiB Hout1
2 Cmd_Grip Braun Hout2
3 Cmd_Reset Grin Hout3
4 Cmd_MotorOn Gelb Hout4
5 Cmd_Homing Grau Hout5
6 - - -
7 - - -
8 . - -
9 Cmd_WP_Bit0 Schwarz Hout6
10 Cmd_WP_Bit1 Violett Hout7
11 Cmd_WP_Bit2 Grau/Rosa (Hout8)
Cmd_WP_Bit3 Rot/Blau
____
1 IsReleased WeiB Hin1
2 IsGripped Braun Hin2
3 IsClosed Grin Hin3
4 OnUndefined Gelb Hin4
5 Error Grau Hin5
6 MotorOn Rosa Hin6
7 HomingOk Blau -
8 - - -
9 Act_WP_Bit0 Schwarz Hin7
10 Act_WP_Bit1 Violett Hin8
11 Act_WP_Bit2 Grau/Rosa -
12 Act_WP_Bit3 Rot/Blau -
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10.1.4 Standardverdrahtung fiir zwei Greifer

Im Szenario mit zwei Greifern erweitert das SCM die fir die Werkstliicknummern vorgesehenen SCM-Eingange und
SCM-Ausgange nicht. Selbst wenn Ihr Roboter zusatzliche Robotereingangs- und Roboterausgangsleitungen zur Verfigung
hat, wird nur ein Werkstiick pro Greifer angesprochen. Einige der Statusleitungen wie isUndefinedPosition, isHomingOK,
isMotorOn werden in einigen der Standardkonfigurationen nicht verwendet.

~ SCMEingangundSCM-Ausgang
Cmd_Release Out1 Out1 Out5 Out5
Cmd_Grip Out2 Out2 Out6 Out6
Cmd_Reset Out3 - Out7 -
Cmd_MotorOn - Out3 - Out3 or Out7
Cmd_Homing - Out4 - Out8
Cmd_WP_Bit0 - - - -
Cmd_WP_Bit1 - - - -
Cmd_WP_Bit2 - - - -
Cmd_WP_Bit3 - - - -
IsReleased In1 In1 In5 In5
IsGripped In2 In2 In6 In6
IsClosed In3 In3 In7 In7
OnUndefinedPos - - - -
Error In4 In4 In8 In8
MotorOn - - - -
HomingOk - - - -
Act_WP_Bit0 - - - -
Act_WP_Bit1 - - - -
Act_WP_Bit2 - - - -
Act_WP_Bit3 - - - -

10.1.5 Erweiterte Konfiguration

Sie kdnnen die volle Funktionalitdt des SCM nutzen, indem Sie mehr Robotereingdnge und Roboterausgénge verwenden.
Die funktionale Zuordnung der Robotereingangs- und Roboterausgangsnummern kann geandert werden. Eine entspre-
chende Konfiguration der erweiterten Verdrahtung in der Comfort App ist erforderlich.
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10.2 Energiezufiihrung montieren

10.2.1 Pin-Belegung montieren

@ @ =0 O

Status

Anschluss Ethernet

[O-Link X1

[O-Link X2

Versorgung Grundmodul X3
Digital Input X4

Digital Input X5

Digital Output X6

Digital Output X7

Versorgung I0-Modul X8

ZIMMER

Qroup

(Ea— S S —
© 5 3 @
o) o)
o) o)
O o)
o)
o
2 ®
4
@ - 6
= 8 D)
= 10
- 12
1] 2 1] 2
.—3
S 3 | 4 3 [ 4 ®
5 | 6 ; 5 | 6
1] 2 Jd0 OP|l 71 8
@ 3 [ 4 Ig 9 | 10 ®
5 6 dO O 12
1 12 d0O O 14
® 3 | 4 15 16 ©
5 | 6 DI 17 [ 18
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10.2.2 Grundmodul Spannungsversorgung montieren

» Sichern Sie das Produkt gemaB der erwarteten Stromaufnahme und der verwendeten Kabelquerschnitte mit einem
geeigneten Leitungsschutzschalter ab.
INFORMATION
Die Signal- und Aktorspannung ist im Produkt galvanisch getrennt.
» Belasten Sie Pin 1 und Pin 2 mit maximal 10 A.
» Belasten Sie Pin 3 und Pin 4 mit maximal 500 mA.

Die maximal zulédssige Stromaufnahme ermdglicht lhnen alle Greifer direkt an dem Produkt zu betreiben. Ein
Y-Steckverbinder zur gesonderten Einspeisung ist nicht erforderlich.

24V DC Aktor Versorgungsspannung Aktor
2 GND Aktor Versorgungsspannung 0 V DC Aktor
3 Eingangssignal Versorgungsspannung SCM und Signalspannung Greifer
24V DC 1l [i>>
Eingangssignal GND Masse SCM und Signalspannung Greifer sql] I+
5 Ausgangssignal Ausgang Signalspannung zur Versorgung des |I0-Moduls scll [
24V DC (Verbinden mit Pin 17)
6 Ausgangssignal GND Ausgang GND zur Versorgung des 10-Moduls (Verbinden mit
Pin 18)

10.2.3 10-Modul Spannungsversorgung montieren

Pin  Funkton ~ Erdgrong  VersorgungI0-Modul X8
13 - -

14 - -
=T _ -0 O
16 _ _ 15@“ ﬂl@16
el [P
17 24V DC Versorgungsspannung 24 V DC
18 GND Versorgungsspannung 0V DC
» Verbinden Sie Pin 5 des Grundmoduls mit Pin 17 des I0-Moduls.
O @]
» Verbinden Sie Pin 6 des Grundmoduls mit Pin 18 des I0-Moduls. § §
° | ¢
]
00 1 2
= é:@ﬂj OO 34
= 00 5 | 6
= i ook~ ¢
= 00 9 [ 10
& 00 1112
112 00 00 1] 2
3 | 4 00 00 3 | 4
5 | 6 00 00 5.6
1] 2 00 00 71 8
3 | 4 00 00 9 0
5 6 00 00 11 2
112 00 00 13 | 14
g 4 (w)®) 00 g 16
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10.2.4 10-Link montieren

Sachschaden bei Nichtbeachten
Eine abweichend ausgefliihrte Verdrahtung fihrt zur Beschédigung der Greifer.

Wenn der Greifer ein zusatzliches STO-Kabel (Safe-Torque-OFF) besitzt, wird dieses unabhéngig vom SCM mit
der externen Sicherheitsbeschaltung verkabelt.

Die in der Tabelle aufgelisteten Pin-Belegungen gelten fur beide 10-Link-Kanéle.

WPin. | Farbe | Funktion| |\ Erkiarung Y (@O Olpe  [RindFarbel
1 Schwarz  C/Q |O-Link-Kommunikation e | [[oZ 4 Schwarz
2 - : - sdll by 6 -
3 WeiB PWR Aktor Versorgungsspannung Aktor _ 2 WeiB
4 Grau GND Aktor Versorgungsspannung 0 V DC Aktor 3/ o\4 5 Grau
5 Braun PWR Sensor Versorgungsspannung Sensor 5 1 Braun
6 Blau GND Sensor Versorgungsspannung 0 V DC Sensor 2 o © o /1 3 Blau
()

11 Installation HMI

INFORMATION
» Entnehmen Sie die Informationen der Inbetriebnahmeanleitung der HMI.

12 Inbetriebnahme HMI
INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Inbetriebnahmeanleitung der HMI.
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13 Installation Comfort App

» Laden Sie die Comfort App auf unserer Internetseite herunter.

INFORMATION

Die Comfort App besteht aus zwei Hauptteilen:

ZIMMER

Qroup

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

* GripperSettings.pcs: Greifereinstellungen fur die Verwendung.

» Offnen Sie ihr WincapslIl-Roboteranwen-

dungsprojekt.

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

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

e Header-Datei (*.h)
e ZimmerComfortApp.pns
* GripperSettings.pcs

1o - WINCAPS B8 - [GrpperSot i o<3] B=E]
P BOE View | Project | Comect Debug A Tool Window -8x
I T e L ] EIRE T R [N
dmawﬂﬂm—ﬂ« R ORI Y Y

[t unesen] ‘50 bost sacting of prograem s ' - c -
! LLProgOuoush [ RiborAddrusboolocs| o] Gkbafuncona o a) GribperSettinn o3
T Prograen nenypten v
e v i
= L3 Source File Faider < j
it Images Conatn Macso Dafriten Fie .
Frprt Micra Defntien Pl v
Command bukder_. e
Progam Temolte...
o Chack e
0 Chack o o al progrims ClrbeShit e
mport Bx0e
Paeranie_
sy vesng...
Prigerty...
Frogect wn... [ModelEres | Arm cparat... w:m
L —————————————)
Mo.| |Foeneme Tiea [Make ombost] =] sump Serart Voww - g um seraet vw | I W
e L W | 3 ] W] AL W B Ty Tomge Moo 3]
3|8 Frogumiicbutiumablerp; Fbst progam oo — s . s ) pr——rs chtzsicgp (sbe Taks 900
3| & Giobafunctiorpes  Bbot progrm oo —} 5 o wemw [ e Sk peirs

IO Sebectiamner g o | [ [ LI ) System ingt uten, B0 N
___, 3 a ] LN | I Ipstem gt Buten, b1 s
o i s | = LI'I : m| L

| Program it | Gutgut | Search T || Troa B | Tioe ) o = E LXIY) -
Add axstng fie to the propect.

Die Comfort App verwendet public Variablen der Robotersteuerung.

» Initialisieren Sie die public Variablen der Robotersteuerung.

» Fihren Sie den Aufruf ZG_ComfortApp_Inizialize() im Automatikbetrieb aus.
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14 Inbetriebnahme Comfort App

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

14.1 Vorhandene Einrichtung l6schen

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

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

> Tippen Sie auf den Button des gewlnschten rm i T P

Greifers. &
\w’ g . ' / flrl"l'l 1EMN o
= Der Bildschirm Manual control fir die

manuelle Steuerung wird angezeigt. e G e M ﬁ’ TC H

Gripper 1 Gripper 1 and 2

[&HII——F+L,ANL,EL ] far beenden

Im Bildschirm Manual control ist es mdglich, ¥ HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter |
den Greifer manuell zu bedienen und den e ae e e
Status anzuzeigen. o =SSR R D

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

Grip Release
Reset | MotorOn | Homing WP_BitD WP_Bit1 | WP_Bit2 | WP_Bit3
) IsClosed i IsReleased 3 IsGripped 45 OnUndefinedPos
o Error ] MotorOn
o Act_WP_Bit0 o Act_WP_Bit1

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

[NPETS0 NN NS N N— .
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

= Die bestehende Einrichtung ist geléscht.

9' Are you sure? The assignmet will be deleted!
= Die Bildschirmabfolge zum Konfigurieren neuer Greifer wird
angezeigt. I

———
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14.2 Greiferkonfiguration erstellen

14.2.1 Anschlusstyp wahlen

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

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

» Tippen Sie auf den Button next.

14.2.2 Anschlusstyp Gripper
14.2.2.1 Anzahl der Greifer wihlen

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

» Tippen Sie auf den Button next.

Zimmer GmbH «

YE0BTAL A

ZIMMER

Qroup

0

Select SCM gripper connection type

Gripper

M

TCH

PRTCT
TDEW

Ve®ae/ =

ALTO EN

MAN IJ

How many gripper in configuration

# HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_ Roboter Apps)\De

MATCH

Gripper 1

Gripper 1 and 2

[SHIFT+CANCEL] fir beenden

|Z|Sh
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14.2.2.2 Greifertyp wahlen

» Tippen Sie auf den entsprechenden
Greifertyp.

» Tippen Sie auf den Button next.

14.2.2.3 Greiferserie wahlen

INFORMATION

VioamBe /88, = V087A4 A

ANY - L WALTOEN

ZIMMER

Qroup

0

MZ&TCH

—— VACUUM ——

SCHMALZ
———

CEL] fur beenden

hack

next

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

» Tippen Sie auf die Klasse lhres Greifers.

» Tippen Sie auf den Button next.

v ' - ' / EME FRTCT

10 AUTOEN D SWw

# HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EP002895_Roboter | 2n:

AchsWOTO

Gripper 1. Select a gripper series.

MZ&TCH

BASIC

GEP2xoxxIL
GEPSxxxIL
GEDSxxxIL
GPPSxxxIL
GPD5xxxIL
HRC-03
HRC-04
HRC-05

ADVANCED

GEH6xxIL
GED6&xxxIL
HRC-01
HRC-02

[SHIFT+CANCEL] fur beenden

.Sh
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14.2.2.4 Manuelle Steuerung

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

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

i HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EPO02895_ Roboter |

] / EMG PRTCT
¥?'mo.

1o AUTOEN D SWw

» Tippen Sie auf den Button Customizing IOs.

= Der Bildschirm Select command
connections flr die Wahl der Befehlsan-

schliisse wird angezeigt. Gripper 1. Manual control. M '¢ TC H

Grip Release
Reset | MotorOn | Homing WP_Bit0 WP_Bit1 | WP_Bit2 | WFP_Bit3
) IsClosed i IsReleased 3 IsGripped 45 OnUndefinedPos
] Error i MotorOn X HomingOk
o Act WP_BitD O Act WP_Bitl O Act WP_Bit2 o Act WP_Bit3

[SHIFT+CANCEL] fir beenden
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14.2.2.5 Befehlsanschliisse wiahlen

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tGbereinstimmen.

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

» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

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

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

Sie kdnnen die Standardzuordnu ng # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:Projects’EPO02895_Roboter_Apps'trunk Comfort... Il E3
Ubernehmen Oder andel’n. ‘w’ ' . ' r/ IEIr.;:iIEH EF.:T::T VEOETALA AchsW 0T 0 I
» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie 2 - —
die Standardzuordnung beibehalten wollen. o T q _ M » T C H
. ripper 1. Select commana connection.
Befehlsanschluss bearbeiten PP J
| g Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten Grip (HOUT1) WP _BItD (HOUTE) . HOUT1 . HOUT? ) uouTs
Signals.
e 7 B. Release Release (HOUTZ2) WP_Bitl (HOUT?) . HoUT2 J HOUTE J UouUTs
» Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang. Reset (HOUT3) WP_Bit2 @ routs | 3 woutt | O uouts
e z.B.HOUT7 ®
. Matoron (HOUT4) WP _Bit3 HOLT4 uouT2 uouTs
= Der Ausgang wurde dem Signal © ©
zugewiesen. Horming (HOUTS) @ vouts | ) uouts
= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt. @ routs | 5 uoutd
* z.B. Release (HOUT?7) — |
» Tippen Sie auf den Button next. SHIFT+CANCEL] fir beenden

-----
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Der Bildschirm Select status connections fiir Statusverbindungen e .
wird angezeigt. '@' Do you accept default assignment?
l Ja l l Mein l
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14.2,.2.6 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 kdnnen die Standardzuordnung # HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EPD02895_Roboter |
tbernehmen oder &ndern.
GV O OS

1o ALTOEM - 7

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen. ﬁ
. Gripper 1. Select statuses connection. M ¢ T C H

Befehlsanschluss bearbeiten
> Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten IsClosed (HIN1) Act_WP_Bitd (HING) & Hm & ) ums

Signals.

e 7. B.Release IsReleased (HINZ) Act WP_Bitl (HIN7) . HINZ . HING & UING
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang. IsGripped (HIN3) Act_WP_Bit2 & Hm O o | O uwz

e z. B.HOUT?

. OnUndefinedPos (HIMN4) Act_WP_Bit3 . HIN4 & UINZ & UINS

= Der Ausgang wurde dem Signal

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

Ausgang erganzt. tommae @ w6 | D um

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

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

.g. Do you accept default assignment?

‘ Ja ‘ ‘ MNein ‘

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 « @ 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com 28

DE / 12.05.2025

DDOC01259 /b



n
Montage- und Betriebsanleitung: Roboterspezifisches SCM und Comfort App fiir Denso-Roboter ZIMMER

Qroup

14.2.2.7 Greiferkonfiguration speichern

=

|

4

Der Bildschirm Manual control fur die # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EPD02895_Roboter_Apps\D

manuelle Steuerung wird angezeigt. w, L . Vi S 19
1o AUTOEM "D EW [————— i i =p ]

Entnehmen Sie weitere Informationen dem

Kapitel ,Manuelle Steuerung". Gripper 1. Manual control. M ﬁ« TC H

Tippen Sie auf den Button next.

Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

Die Funktionsbausteine/Unterprogramme Grip Release
wurden erzeugt und stehen zur Program-
mierung zur Verfligung.

Reset | MotorOn | Homing WP_Bit0 WP_Bit1 | WP_Bit2 | WP_Bit3
) IsClosed 3 IsReleased o IsGripped &5 OnUndefinedPos
] Error 5 MotorOn a HomingOk
] Act_WP_Bit0 o Act_WP_Bitl ] Act WP_Bit2 2 ] Act_WP_Bit3

[HHII——I'+L,ANL,EL ] fir beenden IZI Shartei
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14.2.3 Anschlusstyp MATCH

14.2.3.1 Manuelle Steuerung

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

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

Uber die Optionsfelder kdnnen Sie zwischen den Greifern wihlen.

» Tippen Sie auf den Button Customizing IOs. Voumue / EMGE R — T m
MAN AN - L WALTOEM D |

= Der Bildschirm Select command

connections fur die Wahl der Befehlsan- MATCH: Manual control. M ﬁ‘ T C H

schlisse wird angezeigt.

(" Advanced
Grip " Basic Release
(® vacuum
Error+tarning | IMatoron Freedrive | WP_BitDl WF'_Bitll

@ PartDetachedthd 3 PatPresenth2) .} FreedriveDesired @ isReady
-+ Error &
W ACt_WR_BID ) Act_WP_Bitl

[SHIFT+CANCEL] fiir beenden

SHIFT hack next
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14.2.3.2 Befehlsanschliisse wéhlen

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

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

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

Sie kdnnen die Standardzuordnu ng # HMI_Zimmer.WP] - DENSO Teach Pendant - [D:Projects’EPO02895_Roboter_Apps'trunk Comfort... Il E3
Gbernehmen oder &ndern. ° EMG  PRTCT 1o
‘r!r: 10 - ' / AUTOEH  DSw et AR s

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

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

Befehlsanschluss bearbeiten

> Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten Grip (HOUT1) WP _BItD (HOUTE) . HOUT1 . HOUT? ) uouTs
Signals.
e 7 B. Release Release (HOUTZ2) WP_Bitl (HOUT?) . HOUTZ2 ) HOUTE ) UouTs
» Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang. Reset (HOUT3) WP_Bit2 @ routs | 3 woutt | O uouts
e z. B.HOUT7 ®
. Matoron (HOUT4) WP _Bit3 HOLT4 uouT2 uouTs
= Der Ausgang wurde dem Signal © ©
zugewiesen. Harming (HOUTS) @ Houts |y uouT3
= Der Button des Signals wird um den -
Ausgang erganzt. @ rours | uoutd

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

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

= Der Bildschirm Select status connections fiir Statusverbindungen e .
wird angezeigt. '@' Do you accept default assignment?

S
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14.2.3.3 Statusverbindungen wahlen

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

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

Sie kdnnen die Standardzuordnung # HMI_Zimmer.WPJ - DENSO Teach Pendant - [D:\Projects\EPD02895_Roboter |
tbernehmen oder &ndern.
GV O OS

1o ALTOEM - 7

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen. ﬁ
. Gripper 1. Select statuses connection. M ¢ T C H

Befehlsanschluss bearbeiten
> Tippen Sie auf den Button des gew[]nschten IsClosed (HIN1) Act_WP_Bitd (HING) & Hm & ) ums

Signals.

e 7. B.Release IsReleased (HINZ) Act WP_Bitl (HIN7) . HINZ . HING & UING
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang. IsGripped (HIN3) Act_WP_Bit2 & Hm O o | O uwz

e z. B.HOUT?

. OnUndefinedPos (HIMN4) Act_WP_Bit3 . HIN4 & UINZ & UINS

= Der Ausgang wurde dem Signal

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

Ausgang erganzt. tommae @ w6 | D um

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

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

.g. Do you accept default assignment?

‘ Ja ‘ ‘ MNein ‘
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= Der Bildschirm Manual control fur die

Qroup

YE0BTAL A AchsW0TO0 m
i

manuelle Steuerung wird angezeigt.

» Entnehmen Sie weitere Informationen dem M ﬁ TC H
Kapitel ,,Manuelle Steuerung“. MATCH: Manual control. J
» Tippen Sie auf den Button next.
. . . . . (" Advanced
= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen. Grip O Basc Release
= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme & ‘vacuum
wurden erzeugt und stehen zur Program-
mierung zur Verfligung.
Error+tarning | IMatorcn Freedrive | WF'_BitDl WP_Bitll
@ PartDetachedthd 3 PatPresenth2) .} FreedriveDesired 4  isReady
- Error -
’ ACt_WP_BitD ’ Act_WP_Bitl
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15 Bedienung
15.1 Steuerungsprinzip des Greifers

» Bereiten Sie Advanced Greifer flr die Steuerung vor:
» Fihren Sie, falls erforderlich eine Referenzfahrt durch (ZHOMING).
» Prifen Sie, ob die Referenzfahrt durchgefiihrt wurde (ZISHOMINGOK oder ZISHOMINGSUCCESS).
» Schalten Sie den Motor ein (ZMOTORON).
» Priifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist (ZISMOTORON).
= Der Greifer ist flr die Steuerung vorbereitet, wenn kein Fehler vorhanden ist (ZISERROR).

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

» Prifen Sie, ob sich ein Werkstiick gedndert hat (ZISWPCHANGED(Nummer)).
» Greifen (ZGRIP) oder I6sen (ZRELEASE) Sie das Werkstlck.
» Prifen Sie die Position der Greiferbacke (ZISONTEACHPOS , ZISOPENED, ZISCLOSED oder ZISONUNDEFPQOS).

15.2 Ubersicht der generierten Roboterauftrige

Nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer Uber die HMI-Software werden im Roboterbedienteil Roboterauftrage fir
verschiedene Funktionalitaten erzeugt. Die Roboterauftrdge kdnnen aus Anwenderauftragen aufgerufen werden. Die
folgenden Roboterauftrage kdnnen mit der Comfort App erstellt werden.

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

ZGRIP1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Greifen
ZGRIP2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZRELEASE1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Loslassen
ZRELEASE2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschléagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZMOTORON1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Motor einschalten fir
ZMOTORON?2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlégt Advanced Greifer.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZMOTOROFFA1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Motor ausschalten, wenn
ZMOTOROFF2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt Greifer vorhanden.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZHOMING1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Referenzfahrt fahren, fir
ZHOMING2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt Advanced Greifer.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZRESET1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Zuricksetzen, wenn
ZRESET?2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlégt Greifer vorhanden.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZCHANGEWP1 WpNumber = Werkstiick- bCmdFail Werksticknummer (n)
ZCHANGEWP2 nummer (1 bis 15) = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt setzen, bei Verwendung
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war mit SCM.
ZISWPCHANGED1 WpNumber = Werkstick- bWPchanged Gibt TRUE aus, wenn
ZISWPCHANGED?2 nummer (1 bis 15) = TRUE, wenn Werkstiick aktiv ist Werkstlicknummer (n)
= FALSE, wenn Werkstuck nicht aktiv ~ aktiviert ist.
ist
bCmdFail

= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
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ZISOPENED1
ZISOPENED2

ZISCLOSED1
ZISCLOSED2

ZISONTEACHPOSH1
ZISONTEACHPOS2

ZISONUNDEFPOS1
ZISONUNDEFPOS2

ZISERROR1
ZISERROR2

ZISMOTORON1
ZISMOTORON2

ZISHOMINGOK1
ZISHOMINGOK?2

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

1:
2:

-

~

~

-~

Greifer 1 ansprechen
Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

bOpened
= TRUE, wenn Greifer offen ist

= FALSE, wenn Greifer geschlossen ist

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

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

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

blsOnTeachPos

= TRUE, wenn Greifer auf TeachPo-
sition ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
TeachPosition ist

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

bUndefPos

= TRUE, wenn Greifer auf Undefined-
Position ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
UndefinedPosition ist

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

bError

= TRUE, wenn Greifer im Fehler-
zustand ist

= FALSE, wenn Greifer nicht im
Fehlerzustand ist

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

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

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

bHomeOk

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

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

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer offen ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer geschlossen ist.

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

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

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer im Fehlerzustand
ist.

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

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

ZERRORWARNINGON1
ZERRORWARNINGON2

ZERRORWARNINGOFF1
ZERRORWARNINGOFF2

ZISPARTDETACHED1
ZISPARTDETACHED?2

ZISPARTPRESENT1
ZISPARTPRESENT2

ZISREADY1
ZISREADY?2

ZMATCHSTARTCHANGE1
ZMATCHSTARTCHANGE2

ZISMATCHCHANGEDONE1
ZISMATCHCHANGEDONE?2

16 Fehlerdiagnose

INFORMATION

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

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

~

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

-~

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

bHomeSuccess

= TRUE, wenn Befehl ZHOMING
erfolgreich ausgefuhrt

= FALSE, wenn Greifer nach Befehl
ZHOMING im Fehlerzustand ist

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

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

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

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

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

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

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

bReady

= TRUE, wenn Eingang eingeschaltet
ist

= FALSE, wenn Eingang nicht
eingeschaltet ist

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

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

bMatchChangeDone

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

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

» Wenden Sie sich bei Fragen an den Kundenservice.

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

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

Aktiviert Error/Warning
fur Roboter, wenn
Greifer vorhanden.

Deaktiviert Error/
Warning fur Roboter,
wenn Greifer vorhanden.

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

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

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

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

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

Wird ausgegeben, bevor
bei MATCH der Greifer
gewechselt wird.

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

B[n] = 0, wenn Greifer
nicht erfolgreich
verbunden ist.
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17 RoHS-Erklarung

Im Sinne der EU-Richtlinie 2011/65/EU
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
Re +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebene unvollstdndige Maschine

Produktbezeichnung: Smart Communication Module

Typenbezeichnung: SCM

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

\ITHIE R
Michael Hoch Rheinau, den 28.02.2020

Bevollmachtigter fir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer
stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
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18 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/30/EU Uber die elektromagnetische Vertraglichkeit
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
Re +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass das nachstehend beschriebene Produkt
Produktbezeichnung: Smart Communication Module
Typenbezeichnung: SCM

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

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

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

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

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

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

Eine vollstédndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Wb G-

Kurt Ross Rheinau, den 28.02.2020

Bevollmé&chtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfuhrender Gesellschafter
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19 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/35/EU (Niederspannungsrichtlinie)
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
Re +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass das nachstehend beschriebene Produkt
Produktbezeichnung: Smart Communication Module
Typenbezeichnung: SCM

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie 2014/35/EU
entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung
DIN EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen - Teil 1:

Allgemeine Anforderungen

Eine vollstdndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

VITHIREE

Kurt Ross Rheinau, den 28.02.2020

Bevollm&chtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
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