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Cmd_Grip
Cmd_Release
IsReleased
IsGrasped

IsClosed

Bewegungsbefehl zum Greifen des Werkstticks
Bewegungsbefehl zum Loslassen des Werkstlcks
Greifer meldet, dass er gedffnet ist.

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

Greifer hat gegriffen, aber kein Werkstlick gefunden und steht darum auf der maximalen
Position.
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1 Einleitung

1.1 Mitgeltende Dokumente

Lesen Sie die Anleitung durch, bevor Sie das Produkt einbauen bzw. damit arbeiten.

Die Anleitung enthélt wichtige Hinweise flir Ihre persdnliche 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:

O

* Anleitung

» Kataloge, Zeichnungen, CAD-Daten, Leistungsdaten
¢ Informationen zum Zubehdr

* Technische Datenbléatter

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

~Produkt” ersetzt in dieser Anleitung die Produktbezeichnung auf der Titelseite.

1.2 Hinweise und Darstellungen in der Anleitung

Dieser Hinweis warnt vor einer unmittelbar drohenden Gefahr fur die Gesundheit und das Leben von Personen.
Die Missachtung dieser Hinweise flihrt 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 méglichen gefahrlichen Situation fir 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 méglichen Sach- oder Umweltschaden. Die Missachtung dieser Hinweise flihrt 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 nitzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren Nichtbe-
achtung flhrt 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 duirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal gemaB dieser
Anleitung 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.
e das Produkt nicht sachgerecht montiert, eingesetzt oder gewartet wird.
e das Produkt nicht bestimmungsgemaB verwendet wird.
e die oOrtlichen geltenden Vorschriften, Gesetze, Verordnungen oder Richtlinien nicht beachtet werden.
» Verwenden Sie das Produkt nur gemaB dieser Anleitung und seiner technischen Daten.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgeméaBen Verwendung haftet die Zimmer Group 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 Veradnderung 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 Anleitung.

» 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 Group GmbH
nicht. Das Risiko tragt allein der Betreiber.

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

» 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 méglichen 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.

DE / 15.03.2026

DDOC01632/ ¢



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

5 Produktbeschreibung

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

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

Die generierten Roboterauftrage erleichtern die Verwendung von Greifern der Zimmer Group 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 Zubehor bei der Zimmer Group GmbH erhaltlich.

HMI-Software
==
RobotStudio
LAN-Verbindung Y
[ o [ o
N Comfort App
gee| e
(] 8
7 SCM-Ausgang
B I @@ =0 Ass
Robotereingan
o gang ﬂlml@lmlﬂl
g
10-Link = DIO =
> Robotersteuerung
SCM-Eingang
d
Roboterausgang

Installationsschritte:

» Montieren Sie die Hardware.

» Stellen Sie die elektrischen Anschliisse an der Robotersteuerung her.
» Installieren Sie die HMI-Software und teachen Sie die Werkstulicke.

» Installieren Sie die 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 10-Modul

O @ LED leuchtet dauerhaft griin. e Versorgungsspannung in Ordnung
LED leuchtet nicht. e HMI ist getrennt, Versorgungsspannung nicht in Ordnung.
e HMI ist verbunden, Versorgungsspannung in Ordnung.

@ LED leuchtet dauerhaft rot. * Fehler
@® LED blinkt rot. e Externer Fehler liegt vor (siehe Kapitel ,,Fehlerdiagnose®).
$1/82 (IO-Link- LED leuchtet nicht. » HMI ist verbunden, das I0-Modul ist inaktiv.
Device) @ LED leuchtet dauerhaft blau. « Greifer hat Fahrauftrag Richtung release.
@ LED leuchtet dauerhaft griin. « Greifer hat Fahrauftrag Richtung grasp.
I @ LED leuchtet dauerhaft griin. » Aktorspannung in Ordnung

(P24V) LED leuchtet nicht. « Aktorspannung nicht in Ordnung
- LED ist inaktiv. -

6.1.2 Grundmodul

@ LED leuchtet dauerhaft griin. * \Versorgungsspannung in -
Ordnung

@ LED blinkt griin. e HMI ist verbunden, SCM -
teacht IO-Link-Device.

LED blinkt gelb. e HMI Gbernimmt -

die Steuerung, die
IO-Modul-LEDs sind aus.

LED leuchtet nicht. » Versorgungsspannung nicht » Uberpriifen Sie die Versor-
in Ordnung gungssspannung.
@ LED leuchtet dauerhaft rot. e Fehler » Stellen Sie die Versorgungs-

spannung her.
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S1/82 (I0-Link-
Device)

oW

(P 24 V)

© @

O]

® 060 ® QO

LED leuchtet nicht.

LED leuchtet dauerhaft rot.

LED blinkt rot.

LED blinkt 2x rot.

LED blinkt 3x rot.

LED blinkt 4x rot.

LED blinkt 5x rot.

LED blinkt 6x rot.

LED blinkt weiB.
LED leuchtet dauerhaft gelb.

LED leuchtet dauerhaft orange.

LED leuchtet dauerhaft grin.
LED leuchtet dauerhaft blau.

LED leuchtet dauerhaft grin.
LED leuchtet nicht.

Keine Versorgungsspannung »

Fehler

IO-Link-Device ist getrennt.

SCM gestartet mit hohem
SCM-Eingang.

IO-Link-Device gewechselt
mit hohem SCM-Eingang.

Werkstuck ungliltig fur
angeschlossenes |0-Link-
Device.

Kein Werkstlck definiert.
|O-Link-Device nicht erkannt.

Kommunikationsfehler

Kommunikationsfehler

Unbekanntes 10-Link-Device

Greifer in Endlage oder kein
Werkstuck gegriffen

Eingelerntes Werkstilick
gegriffen
[O-Link-Device fahrt

|O-Link-Device auf Undefine-
dPosition

Aktorspannung in Ordnung

Aktorspannung nicht in
Ordnung

|

|

>

Starten Sie das SCM neu.

Wenden Sie sich an den
Kundenservice.

Stellen Sie die Versorgungs-
spannung her.

Uberpriifen Sie das IO-Link-
Device.

Stellen Sie eine Verbindung
zum |O-Link-Device her.

Setzen Sie den
SCM-Eingang = 0.

Installieren Sie die aktuelle
HMI-Software.

Verbinden Sie das Produkt
mit dem Windows-PC.

Starten Sie die Software.

Die Datenbank wird
aktualisiert.

Starten Sie das SCM neu.

Wenden Sie sich an den
Kundenservice.

Starten Sie das SCM neu.

Wenden Sie sich an den
Kundenservice.

Verwenden Sie ein
kompatibles 10-Link-Device.

10
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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 Group GmbH vertriebenem oder autorisiertem Zubehdr kann
die Funktion des Produkts nicht gewéhrleistet werden. Das Zubeh&dr der Zimmer Group 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 Energiezufliihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie das Produkt auf eventuell vorhandene Restenergie.

10.1 Hardware montieren

INFORMATION
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Schaltplan auf unserer Internetseite.

Das Produkt ist fur die Montage auf einer handelsliblichen Hutschiene mit 35 mm Breite vorgesehen.
Die Einbaulage kann dabei stehend auf der Hutschiene oder hangend (Hutschiene im Schaltschrank montiert) erfolgen.
» Halten Sie auf der Seite der Liftungsschlitze des Produkts einen Freiraum von jeweils 5 cm zur Luftzirkulation ein.

|
|
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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 Anleitung des SCM. Die Anleitung 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
durchfihren 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 Standardverdrahtung fiir Einzelgreifer

Cmd_Release
Cmd_Grip
Cmd_Reset
Cmd_MotorOn
Cmd_Homing
Cmd_WP_Bit0
Cmd_WP_Bit1
Cmd_WP_Bit2
Cmd_WP_Bit3
IsReleased
IsGripped
IsClosed
OnUndefinedPos
Error

MotorOn
HomingOk
Act_WP_Bit0
Act_WP_Bit1
Act_WP_Bit2
Act_WP_Bit3

Out1
Out2
Out3

Out6
Out7

In1
In2
In3
In4
In5

In7
In8

Out1
Out2
Out3
Out4
Out5
Out6
Out7

In1
In2
In3
In4
In5
In6

In7
In8

ZIMMER

Qroup
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10.1.2.1 Basic Greifer

ZIMMER

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.

ZG_DO0
ZG_DOf1
ZG_DO2

ZG_DO5
ZG_DO6

1 Cmd_Release WeiB

2 Cmd_Grip Braun

3 Cmd_Reset Grin

4 - -

5 - -

6 - -

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

ZG_DIO
ZG_DbN
ZG_DI2
ZG_DI3
ZG_Dl4

ZG_DI6
ZG_DI7

15
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10.1.2.2 Advanced Greifer

Wenn Sie die Standardverdrahtung beibehalten ist es moglich, 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 WeiB3 ZG_DO0
2 Cmd_Grip Braun ZG_DO1
3 Cmd_Reset Grin ZG_DO2
4 Cmd_MotorOn Gelb ZG_DO3
5 Cmd_Homing Grau ZG_DO4
6 - - -
7 - - -
8 . - -
9 Cmd_WP_Bit0 Schwarz ZG_DO5
10 Cmd_WP_Bit1 Violett ZG_DO6
11 Cmd_WP_Bit2 Grau/Rosa -
Cmd_WP_Bit3 Rot/Blau
____
1 IsReleased WeiB ZG_DIO
2 IsGripped Braun ZG_DI1
3 IsClosed Grin ZG_DI2
4 OnUndefinedPos Gelb ZG_DI3
5 Error Grau ZG_Dl4
6 MotorOn Blau ZG_DI5
7 - - -
8 - - -
9 Act_WP_Bit0 Schwarz ZG_DI6
10 Act_WP_Bit1 Violett ZG_DI7
11 Act_WP_Bit2 Grau/Rosa -
12 Act_WP_Bit3 Rot/Blau -

16
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10.1.3 Standardverdrahtung fiir zwei Greifer

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

~ SCMEingangundSCM-Ausgang
Cmd_Release ZG_DOO0 ZG_DOO0 ZG_DO4 ZG_DO4

Cmd_Grip ZG_DO1 ZG_DO1 ZG_DO5 ZG_DO5

Cmd_Reset ZG_DO2 - ZG_DO6 -

Cmd_MotorOn - ZG_DO2 - ZG_DO6

Cmd_Homing - ZG_DO3 - ZG_DO7

Cmd_WP_Bit0 - - - -

Cmd_WP_Bit1 - - - -

Cmd_WP_Bit2 - - - -

Cmd_WP_Bit3 - - - -

IsReleased ZG_DIO ZG_DIO ZG_Dl4 ZG_Dl4

IsGripped ZG_DI1 ZG_DI1 ZG_DI5 ZG_DI5

IsClosed ZG_DI2 ZG_DI2 ZG_Dl6 Z2G_Dl6
OnUndefinedPos
Error ZG_DI3 ZG_DI3 ZG_DI7 ZG_DI7
MotorOn - - - -
HomingOk - - - -
Act_WP_Bit0 - - - -
Act_WP_Bit1 - - - -
Act_WP_Bit2 - - - -
Act_WP_Bit3 - - - -

10.1.4 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

@ @ E0UE O

Status

Ethernet-Anschluss

[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

O0000

@®

@

® 1] 2

3 | 4
5 | 6
1] 2

@ 3 | 4
5 | 6
1] 2

® 3 | 4
5 | 6

0000000

ZIMMER
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@
2 ®
4
6
8
o] 2
12
2
4 @
6
8
o] &
12
14
6] ©
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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 Ii>>
Eingangssignal GND Masse SCM und Signalspannung Greifer sql] X
5 Ausgangssignal Ausgang Signalspannung zur Versorgung des |I0-Moduls scil [be
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  Erdarung  Versorgung IO-Modul X8
13 - -

14 - -
e _ -0 O
16 _ _ 15@“ ﬂl@16
el [P
17 24V DC Versorgungsspannung 24 V DC
18 GND Versorgungsspannung 0 V 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 11112
112 00 00 1] 2
3| 4 00 00 3 | 4
5 | 6 00 00 516
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)®) (w)() 1; 16
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10.2.4 10-Link montieren

Sachschaden bei Nichtbeachten
Eine abweichend ausgefliihrte Verdrahtung fihrt zur Beschéadigung 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.

Farbe  Funkton  Erkdrung
1- Schwarz  C/Q |O-Link-Kommunikation @]ﬂ ]][@4 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
13.1 Ethernet-Verbindung einrichten
Die Comfort App wird tber RobotStudio installiert.

INFORMATION

RobotStudio muss auf einem Windows-PC installiert sein. Der Ethernet-Anschluss dieses Windows-PCs muss
dieselbe Subnetzmaske wie der des Roboters haben.

» Verbinden Sie den Roboter lGiber ein Ethernet-Kabel mit dem Windows-PC.

» Stellen Sie die Kommunikation von RobotStudio mit dem Roboter her.
13.2 Parameter speichern

Durch die Installation der Comfort App werden 8 Eingangssignale und 8 Ausgangssignale erstellt und dem E/A-Geréat
zugewieBen.

Wenn lhr Roboter bereits Uber das E/A-Gerat ABB_Scalable_|O verfligt und dessen Eingédnge oder Ausgénge
bereits einer anderen Verwendung zugewiesen ist, wird durch die Installation der Comfort App die Zuweisung
dieser Eingadnge und Ausgange Uberschrieben.

Uber eine Sicherungskopie dieser Parameter kénnen Sie diese erneut laden.

» Starten Sie RobotStudio. VHEH9->-Q-= aalL02 - RobotStudio
. . . . “ Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins
» Klicken Sie im Reiter Controller auf Save E@ s O @ & oo O~ T B Dusmen: [ &
Parameters- Add _-.- ease Write Acce P ‘-.'. Events J ol _' IgSa\le Parameters I ]
ontroller ~ | 4% Authenticate x: 2 @ File Transt iy - = il Properties ~ Manager~ W
= Das Fenster Save System Parameters 6ffnet c P S ’ cpnr.qu,,:an
sich. [ controtier % x| [ views x|
» Aktivieren Sie die Checkbox /O System. Save Swstem Parameters
» Klicken Sie auf den Button Save.
= Das Fenster zum Speichern von Dateien &ffnet sich. Ceers il
» Geben Sie den Pfad an, unter dem Sie die Sicherungskopie E/O.cfg [ ] Communication
speichern wollen. (] Contraller
.+ | 14D System
[] Man-Machine Communication
(] Mation
[] PROC
Save... Cancel
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ZIMMER

13.3 Comfort App installieren

Qroup

Die Comfort App wird als Add-In Uber RobotStudio auf dem Windows-PC installiert und kann dann auf dem Roboterbe-

dienteil bedient werden.

» Laden Sie die Comfort App von unserer Internetseite herunter.

Starten Sie RobotStudio.

vV vVVvVYVYyYy

Klicken Sie im Reiter Add-Ins auf Install
Package.

» Offnen Sie die Installationsdatei.

= Die Comfort App wurde als Add-In installiert.

Kopieren Sie die Installationsdatei auf einen USB-Speicher.
Stecken Sie den USB-Speicher in den Windows-PC.
Kopieren Sie den Ordner mit der Installationsdatei auf den Windows-PC.

O HEH9I-6-Q -5 Robotstudio
Home Modeling  Simulation Contraller RAPID | Add-Ins & 0
E ﬁ El | Enabied
RobotApps § Install § Gearbox 1
Package Heat
Community "R Gearbox Heat Prediction
| Add-ins| = x
| [l Add-ins
FiobotWare

¢ (i) RobotWare 722

Robot Ware Add-ing
¢ () Wizard Easy Programming 1.3.0
¢ (9 Wizard Easy Programming 1.3.1

Output 5%

Show massages from: _ﬂw w
(i) RobotStudio icense will expire in 161 days

< >

1

o

i

r q
3 USB Drive (E:) = a X

@ New - C (D =] = o N sort ~

~ > ~ A ) » This.. » USBD... ~ G S Search USB Drive (...

¢ Quick access I [ MatchComfortApp-1.6.0.rspak

Bl Desktop »
- Downloads »
= Documents »
Pictures *
1item =0
LDEH9-«-Q-F-3 Robotstudio — m] X
Home Madeling Simulation Contraller RAPID Add-Ins ] o
m g i 1] Enabled
RobotApps | Install Gearbox
Package Heat
Community |Packages | Gearbox Heat Prediction
| Add-Ins | v X
[ Add-Ins
E Installed Packages
FobotWare
© (9 RobotWare 7.2.2
© (i RobotWare 7.6.1 —
RobotWars Add-Ins Output | v X%
+| 19 MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta | Show from. [ All ¢ &
& ({J Wizard Easy Programming 1.3.0 (i) Installed MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta.
© ([¥ Wizard Easy Programming 1.3.2 -
< ¥
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:> Die Bedienungsanleitung der Comfort App %'ﬁ%o‘m‘: vr::d;lmog ’ :mu\atmn Controller RAPID Add-Ins bem‘j“ s
wurde in RobotStudio installiert.

Save Stati
[ save station Support

S @ e '@ Robotstudio®

Access software downloads and other resources.

New ,

ET“ User Forum About RobotStudio

1’6 Explore and pariiipate in the latest forum discussions about RobotStudio and
= (2 ABBrobotprogramming RobotStudio 2022.1 (64-bit)
- Version 22.1.9826.0

Info utorials

8 Learn how RobotSiudio can help you work faster and smarter. Whether you're e ease Nlotes §

I% a beginner just getting started or an experienced technician or engineer ‘fou have the latest version.
Print Iooking for advanced techniques. you can lear ithere

© 2022 ABB. Al rights reserved

Share velaper Center

< ::f‘zacziwu;‘ﬁagtzﬂvvﬂ‘;‘zggﬁsﬁi'ﬂ develop apps for different platiorms. Supports RebotWare 5.06 to 6.13 and 7.0 to 7.5, in
Online Manage U License: Premium

anage Licenses Premiu
H ﬁ Activate and review your licenses. Expires: 12-07-2022
Machine ID: Sbachcdc-452-43e3-b4c2-c6bI364340

= Support Tool
¢ Opti
B = x Collect system information and fault logs for sending to product suppart Acknowledgements
B exit

Documentation A'goryx'

RobotStudio Help
Get help for using RobotStudio

[mp— .

‘ [ OmniCore Documentation -
ég Add-Ins Documentation <
RobotWare 7.6.1
Release Notes

RobotWare 761 Release Notes.
Wizard Easy Programming 1.3.2

Release Notes
Vizard Release Notes

MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta

Match Comfort App
English Version
» Klicken Sie im Reiter Controller auf Instal- @a2-c-a-= BalN13 - Robotstudio ]
/ation Manager m Home  Modeling  Simulstion | Controller | RAPID  Adddns & ol
) @B 7/ O Q@ 8rwwowwo- 3 75 Z @ P T o
Add = Restart Backup ? Lt ¥ Configuration Wm Operating Operator o |l creste Retation
Controller - 4. - = = BgrieeTante - - - - Mode  Window [i | 48 Open Relation
Access Controlier Tooks Canluurmnn Virtual Controller Transfer
Controtier | = x| viewt x| . s
N — = ]
Curont Sitn =)
4 B CRB15000_5_95
[ HOME
i Configuration
(£l Event Log
* 8 1O Sysem
» O RariD
X
Controller Statis | Output | Search Results | X
Show messages from | Al messages « A
L1\ CRE15000_5_95 (Station): 50526 - Safety Controler Automatic Mode \Waming
L  CompISSEE

= Das Fenster Installation Manager 6ffnet sich. "

. - .. . CRE15000.5_95 on ‘Ci\Users\Del\D c RB15000_5.95'
» Wahlen Sie im Meni Controllers die - oo
G
Steuerung_ 1| Resd controllers | Virual controlers
e Hame: 4 fsth + 8= Collaborative Robats
» Klicken Sie auf den Button Edit. Vil Cortsters Gl DSl G s 15000
Products CRE 15000-5/095 (Drive Module 1)
Licenzes 148 300320
Options
% [ New | Dete | | Coeate Paciage | Distribution Wizard Easy Programening 1.3.0
S Wizard, 13,0, Adcin, 05-11-2021
Wizard
Wizard
Adding
MatchComéortipp, 1.60-1.5¢ta, Addin, 30-06-2022
| - Prefesences Match Camfort App
o Standard connection
| Hea
: [e ]
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= Das Menu Distribution wird angezeigt. o
> Kllcken Sle auf den Button Add ) CRE15000_5_95 on ‘C\Users\DellD: MN13\Virtual C RE15000_5_95°
Controllers Distributions
HName Version Publisher Creation Date
-2
Products Wizard Eagy Programening 130 ABE 20211105
Licenses
Optices
Confirmation
U5 Preferences
< P [Cres 5] el |
. . . " . as
= Das Fenster Select Distribution 6ffnet sich. e -— -_— —
» Wahlen Sie die Comfort App. | WatenComtorigp 1.60-1et 160 Zimmer Group 20220630
» Klicken Sie auf den Button OK.
EpE— [
= Die Comfort App wird als Add-In im Mendi & nastaton M -
Distribution angezeigt. CRE15000_5.95 on ‘C:\Users\Delf\D i Cont RE15000_5_95"
» Klicken Sie mehrmals auf den Button Next. E P
MName Version Publisher Creation Date
— e snoson
Products Wizard Easy Programming 130 ABS 2021-11405
e | MoConiotgs |60 160 emwGom  MB®®
Cpteons.
Confirmation
+ 7 Preferences
Ed Bt
pade | [ Repace ][ Remom
< Previous Net > | P Cancel
» Klicken Sie im MenU Options auf den Reiter " eriomas? S0
A pplicaﬁons_ CRB15000_5_95 on 'C:\Users\Dell\Documents\RobotStudic! Solutions\Scrat04\Virtual Controllers\CRB15000_5_95"
Cotnles tem Options | Drive Modules ications.
» Aktivieren Sie die Checkbox Standard SO NN
connection, um 8 Eingdnge und 8 Ausginge  osier L
zuzuweisen. i R Flependant App package
e i Match Comfort App
» Aktivieren Sie die Checkbox All signals " i e
signals connection
connection, um alle 12 Eingange und 12 o
Ausgénge zuzuweisen.
» Klicken Sie mehrmals auf den Button Next.
\12F Preferences
B it
Revert ‘ Export settings H Import settings ” Add settings ‘
| ] [ e | e
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» Klicken Sie auf den Button Apply.
= Die Installation wurde abgeschlossen.

» SchlieBen Sie das Fenster Installation
Manager.

» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Roboterbedienteils aus.

ZIMMER

Qroup
[F]
CRB15000_5_95 en ‘C:\Users\Dell\Documents\RebotStudic\Solutions\bal N 13\Virtual Controllers\CRB15000_5_95'
Robot 05
Rebot Controller Operating System
Distribution
Robots, 1.2.1, ABE
Products Collaborative Robots
CRE 15000
Licenses
CRE 15000-5/095 (Drive Mocule 1)
Options
| RobotWarelnstaliationUtisties, 120, ABS
Distribution Wizard Easy Programening 1.3.0
Wizard, 1.3.0, ABB
Wizard
Wizard
L Preferences
Added] MatchComfortdpp, 1.6.0-18¢ts, Addin, 04-07-2022
B
Previous > Apply Cancel

» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Roboterbedienteils nach einigen Sekunden wieder

ein.

» Schalten Sie die Robotersteuerung und das Roboterbedienteil ein.

= Auf dem Roboterbedienteil wird der Button
MATCH Comfort App angezeigt.

ABB Robotics F

(Q Messages 1= Eventlog | ) @ Dwox | B

A A safety configuration must be created using SafeMove - AS| buttons deactivated

ABB Robotics
= —>
2 8 2 @
Code Jog Settings /0 Operate
=9
&
.Q}. | o\ = M@TCH &5
Calibrate File Explorer Wizard Match Comfort App

Virtual Controller / CRB15000_5_95
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14 Zusatzliche Eingangssignale und Ausgangssignale zuweisen

Nach der Installation der Comfort App mit der Option Standard connection werden automatisch 8 digitale Eingdnge und 8
digitale Ausgéange konfiguriert.

Die Signale der Standardkonfiguration sind dem E/A-Gerat ABB_Scalable_|O zugeordnet. Da das E/A-Gerat mehr als acht

digitale Eingédnge und Ausgéange haben kann, kénnen die restlichen Eingdnge und Ausgénge flr andere Zwecke verwendet
werden.

Nach der Installation der Comfort App mit der Option All signals connection werden automatisch 12 digitale Eingadnge und
12 digitale Ausgange konfiguriert.

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf PE2-6-Q-+ aalL02 - RobotStudio - o x
das Slgnal, das Sle zuweisen wollen. m Home  Modeling  Simulation | Controller | RAPID  Add-Ins a @
. & Inputs/Outputs (V= T i Go Offl |
* Beispiel ZG_DI8 QB 7 : O @ o :i:ti i @Y % jc,';m::“m
Add % Restart Backup o Cunﬂgu!at!un Operating Operatur g A
» Klicken Sie im KontextmenU auf Edit Signal. o I S Bk Mode  Window (| flopen Retaion
Access Controller Tools Virtual Controller Transfer
= Das Fenster Instance Editor 6ffnet sich. [conomer] = x|[view | cra15000.5.95.1 tations |
2 Colapse all _J 1/0System | Configuration - /0 Sysbem x| -Q+7F
Cument Stafion Type Name Type of Signal  Assigned to Device  Signal Identification Label
4 ] CRB15000_5_95_1 Access Level 2G_DI0 Digital Input 2G_DI0
4 [ HOME Cross Connection 2G_on Digital Input 2G_bn
& B T b ZG_0i2 Digital Input 2G_0i2
e A Z2G_DI3 Digital Input ZG_DI3
j Webfops e Coruind ZG_Dl4 Digital Input 2G_Dia
£ Wizard Ehacian. Davies 26 0I5 Digital Input 26,05
4 #§ Corfiguration EthemelI” 10 Connecion 76 pig Digital Input 26_DI6
e Efmrﬂeﬁ"’ Network 2G_DI7 Digital Input 2G_DI7
o nal ZG_Dig, | ZG_DIg
Domote || comisseion 2608 Zo0
2 10 System System Input 2G_ping New Signal... 2G_DI0
- 2G_DO1 D T 2G_DO1
_ @ rroc e 26.002
] Event Log 26_003 Digital Output 26_003
& 10 System 2G_DO4 Digital Output 2G_DO4
] RAPID ZG_DO5 Digital Output 2G_D05
2G_DO6 Digital Output 26_D06
2G_007 Digital Output 26_007
ZG_DOs8 Digita! Output 2G_D08
ée'ww 3‘3@3&23 zg'ﬁu ‘
ZG_pon Digital Output 26_0011
> H Centmllerstahsj Outpnl‘ Search Resul:s[
» Wahlen Sie in den Drop-down-Mends die gewlinschten Werte. (¢ e lemene . ;
- . . . . . . . N Val Informati |
» Wihlen Sie im Drop-down-Menii Assigned to Device die Option ABB_ . B — ‘
Scalable_I 0. Type of Signal Digital Input v
Assigned to Device T
» Klicken Sie auf den Button OK. Signal Identification Label | ZG_DIg
. . . . . . Category
» Konfigurieren Sie die restlichen Signale. Access Level Al v
» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des DefeultValue o
Roboterbedienteils aus. Ve TRAPID)
. . The changes will not take effect until the controller is restarted.
» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Minimum number of characters is <invalid. Maximum number of characters is <invalid>.
Roboterbedienteils nach einigen Sekunden wieder ein.

» Schalten Sie die Robotersteuerung und das Roboterbedienteil ein.
= Die zusatzlichen Signale werden in der Comfort App angezeigt.
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15 Inbetriebnahme Comfort App

ZIMMER

Qroup

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

15.1 Vorhandene Einrichtung l6schen

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

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

wird direkt der nachste Bildschirm angezeigt.

Der Button MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button MATCH Comfort App, um die Comfort App zu starten.

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten
Greifers.

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

Im Bildschirm Manual control ist es mdglich,
den Greifer manuell zu bedienen und den
Status anzuzeigen.

» Tippen Sie auf den Button view config.

M&YTCH

Match Comfort App

(Q Messages = Eventlog [ | @ @ £ 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Select a gripper

Gripper 1 Gripper 2

Existing setup found

(Q Messages = Eventlog H @ @ $ 100 %
A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
Gripper 2. Manual Control
Grip Release
IsClosed IsReleased OnTeachPos

Error - -

view config

next
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= Der Bildschirm View configuration zum (Q Messages = Eventlag B Q ® Dwx T b
Bearbelten del’ Gre'ferkonflguratlon erd A A safety configuration must be created using SafeMove - ASl buttons deactivated

angezeigt. Gripper 1. View Configuration MOTCH
» Tippen Sie auf den Button delete.
--Robot Outputs--|----DO----| [ --Robot Inputs--| ----DI----|
Release ZG_DOO0 | ||ls_Opened ZG_DIO
Grip ZG_DO1 | ||ls_Gripped ZG_DI
Reset ZG_DO2 || JIs_Closed ZG_DI2
MotorOn ZG_DO3 || JIs_ Undef Pos ZG_DI3
Homing ZG_DO4 | ||ls_Error ZG_Di4
IWP_Bit0 zG_Do5 | |Is_Motor_on ZG_DIS
[WP_Bit1 ZG_DO6 | ||is_Homing_Ok
[WP_Bit2 -~ ||Act_wP_Bit0 IZG_DI6
[WP_Bit3 -~ f|Act_wP_Bit1 ZG_DI7
f|Act_wpP_Bit2
[|Act_wp_Bit3
back modify delete

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Die bestehende Einrichtung ist geléscht. 0 Are you sure ? The assignment will be deleted.

= Die Bildschirmabfolge zum Konfigurieren neuer Greifer wird
angezeigt. =
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15.2 Greiferkonfiguration erstellen

15.2.1 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.

15.2.2 Anschlusstyp Gripper
15.2.2.1 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.

(,Q Messages

Select SCM to Gripper connection type

(Q Messages

How many grippers in configuration

Back

E Event log

Q@ @ D 100%

A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASl buttons deactivated

GRIPPER

E Event log

Gripper 1

ZIMMER

Qroup

B &

M&TCH

MATCH

Q@ @ P 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1 and 2

Next

E b

M&TCH

Next
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Qroup

15.2.2.2 Greifertyp wahlen

» Tippen Sie auf den entsprechenden @ B s B R P fws T S
G re|fe I’typ A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

» Tippen Sie auf den Button next. Gripper 1. Select the gripper type MOTCH

JAWS GRIPPER VACUUM GRIPPER
u e ..
ZIMMER SCHMALZ
grous ~—
Back ] Next

15.2.2.3 Greiferserie wahlen

INFORMATION

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

» Tippen Sie auf die Klasse lhres Greifers. (Q Messages S ol B R @ Dws T S

F -

A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

» Tippen Sie auf den Button next.

Gripper 1. Select a series MOTCH
_BASIC_
GEP2xxxIL
GEP5SxxxIL _ADVANCED _
GED5xxxIL GEH6xxxIL
GPPSxxxIL GEDGxxxIL
GPD5xxxIL HRC-01
HRC-03 HRC-02
HRC-04
HRC-05
Back Next
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15.2.2.4 Manuelle Steuerung

ZIMMER

Qroup

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.

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

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

» Tippen Sie auf den Button %, um die
Standardzuordnung zu andern.

= Der Bildschirm View configuration zum
Bearbeiten der Greiferkonfiguration wird
angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button modify, um die
Standardzuordnung zu &ndern.

= Der Bildschirm Select command
connections fur die Wahl der Befehlsan-
schlisse wird angezeigt.

4 ABBRobotics FlexPendant

(Q Messages

= Eventlog || @ @ {;3 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Manual Control

Grip Release

B b

M&TCH

| Reset ‘ | Motor on/off | Homing ‘ Workpiece Number to set:

IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos

Error MotorOn

Active Workpiece Number: 1

(inputs read)
back | next
(@] Messages = Eventlog | @ @ {D 100 % E ,@;‘ 123 |+
A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
Gripper 1. View Configuration M'«TCH
--Robot Outputs--||----DO----| [ --Rebot Inputs------DI----|
Release ZG_DOO0 | ||ls_Opened IZG_DIO
Grip ZG_DO1 | ||ls_Gripped ZG_DI1
Reset ZG D02 | [Is Closed ZG DI2
MotorOn ZG_DO3 | [lis_Undef_Pos ZG_DI3
Homing 1ZG_DO4 ||_|lIs_Error ZG_Dl4
[WP_Bit0 ZG_DO5 || fls_Motor_On IZG_DI5
[WP_Bit1 ZG_DO6 | ||ls_Homing_Ok
[WP_Bit2 -~ f|Act_wP_Bit0 ZG_DI6
|WP_Bit3 -~ [|Act_wP_Bit1 ZG_DI7
f|Act_wp_Bit2
[|Act_wP_Bit3
back modify delete
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15.2.2.5 Befehlsanschliisse wéahlen

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®).

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

?ie kénnen die Sta[]dardzuordnung T == p—— B R @ Pws T S
uberneh men Oder andern- A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Command Connections MZ&TCH

die Standardzuordnung beibehalten wollen.

. ‘ Release (ZG_DO0) | ‘ WP_Bit0 (ZG_DO5) | - -
Befehlsanschluss bearbeiten
» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ .
Grip (ZG_DO1) WP_Bit1 (ZG_DO8) ZG_DO7

Sl | | | o]

* z.B.Release ‘ Reset (ZG_DO2) | ‘ WP_Bit2 (~-) | -
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.

e 7. B.ZG_DO7 ‘ MotorOn (ZG_DO3) | ‘ WP_Bit3 (-) | -
= Der Ausgang wurde dem Signal

zugewiesen. A (e R -
= Der Button des Signals wird um den

Ausgang erganzt. [0

* z.B. Release (ZG_DO7)
» Tippen Sie auf den Button next. Back Next
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15.2.2.6 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.

?ie kénnen die Sta?dardzuordnung (Q Messages = Eventlog B R @ Pws B
uberneh men Oder andern- A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Status Connections
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

K4
o
—
(9]
I

. . Is_Opened (ZG_DI0) Is_Homing_Ok (--)
Statusverbindung bearbeiten ‘ ‘ ‘ ‘ - -
» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ . ‘ ‘ T — ‘ - -
Signals.
* z.B.Is_Opened ‘ Is_Closed (ZG_DI2) ‘ ‘ Act_WP_Bit1 (ZG_DI7) ‘ -
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e 7z.B.ZG_DI7 ‘ Is_Undef_Pos (ZG_DI3) ‘ ‘ Act_WP_Bit2 () ‘ -
= Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.
= Der Button des Signals wird um den ‘ - Erer (260 ‘ ‘ Aot WRBIE ) ‘ -
Eingang erganzt.
‘ Is_Motor_On (ZG_DIS5) ‘ -
e z.B.Is_Opened (ZG_DI7)
» Tippen Sie auf den Button next.
Back Next

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
g Are you sure ? The assignment will be modified.

YES
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15.2.2.7 Greiferkonfiguration speichern

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

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

» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button
Save.

= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.
= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

4 ABBRobotics FlexPendant

(Q Messages

E Event log

ZIMMER

Qroup

] @ @ £ 100 % E ,@)123

A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Manual Control

Grip

M&TCH

Release

| Reset ‘ | Motor on/off | Homing ‘ Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos
Error MotorOn --
Active Workpiece Number:
(inputs read)
back |

(Q Messages

E Event log

Save Installation

Back

1

OnUndefinedPos

next

| ) @ Quwox | T &

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

The gripper is configured temporarily.

Please save the gripper configuration

into the installation file.

Please press the “Save” button to
save the current gripper
configuration into the installation file.

M&TCH

Save

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen

zur Programmierung zur Verfligung.

0 Gripper Configuration Saved !
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15.2.3 Anschlusstyp MATCH

15.2.3.1 Manuelle Steuerung

ZIMMER

Qroup

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.

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

» Tippen Sie auf den Button %, um die

Standardzuordnung zu andern. €3 Messages

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

= Eventlog

<« ABE Robeotics FlexPendant

ARG

wx & B

A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

schlisse wird angezeigt.

Gripper 1. Manual Control MOTCH
Basic gripper
Grip Advanced gripper Release
Vacuum gripper
‘ Reset ‘ ‘ Motor on/off | Homing | Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error MotorOn -
Active Workpiece Number: 1
(inputs read)
back | next
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15.2.3.2 Befehlsanschliisse wéahlen

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 Standardzuordnung T = Pe— B R @ Pws T S

F-5

u be rneh men Oder andern - A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

CH

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Command Connections
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

K4
L% J
—

. ‘ Release (ZG_DO0) | ‘ WP_Bit0 (ZG_DO5) | - -
Befehlsanschluss bearbeiten
» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ .
Grip (ZG_DO1) WP_Bit1 (ZG_DO8) ZG_DO7

Sl | | | o]

* z.B.Release ‘ Reset (ZG_DO2) | ‘ WP_Bit2 (~-) | -
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.

e z.B.ZG_DO7 ‘ MotorOn (ZG_DO3) | ‘ WP_Bit3 (-) | -
= Der Ausgang wurde dem Signal

zugewiesen. Homing (ZG_DO4) -
= Der Button des Signals wird um den

Ausgang erganzt. -

* z.B.Release (ZG_DO7)
» Tippen Sie auf den Button next. Back Next
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15.2.3.3 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.

?ie kénnen die Sta?dardzuordnung (Q Messages = Eventlog B R @ Pws B
uberneh men Oder andern- A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Status Connections
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

K4
o
—
(9]
I

. . Is_Opened (ZG_DI0) Is_Homing_Ok (--)
Statusverbindung bearbeiten ‘ ‘ ‘ ‘ - -
» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten ‘ . ‘ ‘ T — ‘ - -
Signals.
* z.B.Is_Opened ‘ Is_Closed (ZG_DI2) ‘ ‘ Act_WP_Bit1 (ZG_DI7) ‘ -
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e 7z.B.ZG_DI7 ‘ Is_Undef_Pos (ZG_DI3) ‘ ‘ Act_WP_Bit2 () ‘ -
= Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.
= Der Button des Signals wird um den ‘ - Erer (260 ‘ ‘ Aot WRBIE ) ‘ -
Eingang erganzt.
‘ Is_Motor_On (ZG_DIS5) ‘ -
e z.B.Is_Opened (ZG_DI7)
» Tippen Sie auf den Button next.
Back Next

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
g Are you sure ? The assignment will be modified.

YES

37

DE / 15.03.2026

DDOC01632/ ¢



Montage- und Betriebsanleitung: Roboterspezifisches SCM und Comfort App fiir ABB-Roboter

15.2.3.4 Greiferkonfiguration speichern

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

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

» Tippen Sie auf den Button next.

<« ABE Robeotics FlexPendant

= Eventlog | @ @ (;\ 100 % E

(Q Messages

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Manual Control

ZIMMER

Qroup

JCORTTRRE

M&TCH

Basic gripper
Grip Advanced gripper
Vacuum gripper

Release

‘ Reset ‘ ‘ Motor on/off | Homing | Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error MotorOn -
Active Workpiece Number: 1
(inputs read)
back | next
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button (T e — (e B R @ Dws T S
Sa ve. A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert. Save Installation MATCH
The gripper is configured temporarily.
Please save the gripper configuration
into the installation file.
&
Please press the “Save” button to
save the current gripper
configuration into the installation file.
Back Save
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.
= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen. o Gripper Configuration Saved |
= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen
zur Programmierung zur Verfligung.
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ZIMMER

16 Bedienung
INFORMATION

Qroup

» Beachten Sie, dass bei der Inbetriebnahme mit einem RAPID-Code zwei unterschiedliche Roboterauftrage

erzeugt werden.

16.1 Roboterauftrage RAPID

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

Nicht alle Roboterauftrdge 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.

ZGRIP
ZRELEASE
ZMOTORON

ZMOTOROFF

ZHOMING

ZRESET

ZCHANGEWP

ZISWPCHANGED

ZISOPENED

ZISCLOSED

ZISONTEACHPOS

ZISONUNDEFPOS

ZISERROR

ZISMOTORON

ZISHOMINGOK

Ja
Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Nein
Nein
Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

MATCH, Basic, Advanced
MATCH, Basic, Advanced
MATCH, Advanced

MATCH, Advanced

MATCH, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Advanced

MATCH, Advanced

Greifen
Loslassen

Motor einschalten flr
Advanced Greifer.
Motor ausschalten,
wenn Greifer
vorhanden.
Referenzfahrt fahren,
flr Advanced Greifer.
Zurlicksetzen, wenn
Greifer vorhanden.
Werksticknummer (n)
setzen, bei
Verwendung mit SCM.
Gibt TRUE aus, wenn
Werkstiicknummer (n)
aktiviert ist.

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 Fehler-
zustand ist.

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

Gibt TRUE aus, wenn
die Referenzierung
des Greifers OK ist.
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ZISHOMINGSUCCESS

ZERRORWARNINGON

ZERRORWARNINGOFF

ZISPARTDETACHED

ZISPARTPRESENT

ZISREADY

ZMATCHSTARTCHANGE

ZISMATCHCHANGEDONE

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

Nein

MATCH, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

Schmalz Pumpen

Schmalz Pumpen

Schmalz Pumpen

MATCH

MATCH

Gibt TRUE aus, wenn
der Greifer nach der

Referenzierung nicht
im Fehlerzustand ist.

Aktiviert Error/
Warning flir Roboter,
wenn Greifer
vorhanden.

Deaktiviert Error/
Warning fir 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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16.1.1 Parameter

Folgende Roboterauftrage schalten die entsprechenden Ein- und Ausgénge, die mit dem SCM verbunden sind.

ZGRIP1
ZGRIP2

ZRELEASE1
ZRELEASE2

ZMOTORON1
ZMOTORON2

ZMOTOROFF1
ZMOTOROFF2

ZHOMING1
ZHOMING2

ZRESET1
ZRESET2

ZCHANGEWP1
ZCHANGEWP2

ZISWPCHANGED1
ZISWPCHANGED2

ZISOPENED1
ZISOPENED2

ZISCLOSED1
ZISCLOSED2

ZISONTEACHPOSH1
ZISONTEACHPOS2

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N —

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N —

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N —

-~

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

N -

WpNumber = Werksticknummer
(1 bis 15)

WpNumber = Werksticknummer
(1 bis 15)

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

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

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

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

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

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

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

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

bWPchanged
= TRUE, wenn Werkstiick aktiv ist
= FALSE, wenn Werkstiick nicht aktiv ist

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

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 TeachPosition ist
= FALSE, wenn Greifer nicht auf TeachPosition ist

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

ZIMMER

Qroup
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Qroup

ZISONUNDEFPOS1
ZISONUNDEFPOS2

ZISERROR1
ZISERROR2

ZISMOTORON1
ZISMOTORON2

ZISHOMINGOK1
ZISHOMINGOK?2

ZISHOMINGSUCCESSH1
ZISHOMINGSUCCESS2

ZERRORWARNINGON1
ZERRORWARNINGON2

ZERRORWARNINGOFF1
ZERRORWARNINGOFF2

ZISPARTDETACHED1
ZISPARTDETACHED2

ZISPARTPRESENT1
ZISPARTPRESENT2

1:
2:

N —

N —

~

Greifer 1 ansprechen
Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen

2: Greifer 2 ansprechen

N —

N = N —

N —

N —

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
: Greifer 2 ansprechen

bUndefPos
= TRUE, wenn Greifer auf UndefinedPosition ist
= FALSE, wenn Greifer nicht auf UndefinedPosition ist

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

bError
= TRUE, wenn Greifer im Fehlerzustand 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

bHomeSuccess

= TRUE, wenn Greifer nach dem Befehl ZHOMING nicht
im Fehlerzustand ist

= 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
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ZISREADY1
ZISREADY?2

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

ZMATCHSTARTCHANGE1 -
ZMATCHSTARTCHANGE2

ZISMATCHCHANGEDONE1 -
ZISMATCHCHANGEDONE?2

16.1.2 Steuerungsprinzip des Greifers

P Bereiten Sie Advanced Greifer fir die Steuerung vor:

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 geandert wurde
= FALSE, wenn Match nicht gedndert wurde

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

» Fuhren Sie, falls erforderlich eine Referenzfahrt durch (ZHOMING).
» Prifen Sie, ob die Referenzfahrt durchgefiihrt wurde (ZISHOMINGOK oder ZISHOMINGSUCCESS).

» Schalten Sie den Motor ein (ZMOTORON).

» Prifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist (ZISMOTORON).

= Der Greifer ist fur 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 Werkstlick verwendet wird.

» Priifen Sie, ob sich ein Werkstiick gedndert hat (ZISWPCHANGED(Nummer)).

v

Greifen (ZGRIP) oder 16sen (ZRELEASE) Sie das WerkstUck.

» Prifen Sie die Position der Greiferbacke (ZISONTEACHPOS , ZISOPENED, ZISCLOSED oder ZISONUNDEFPQOS).
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16.2 Roboterauftrage WIZARD
INFORMATION

Die folgenden Roboterauftrage kdnnen auch fiir den RAPID Code verwendet werden.

ZIMMER

Qroup

Z_GRIP

Z_RELEASE Ja
Z_HOMING Ja
Z_CHANGEWP Ja

Z_MATCHSTARTCHANGE Ja

Z_ISMATCHCHANGEDONE Ja

Ja
Ja

Ja

Ja

Ja

MATCH, Basic, Advanced
MATCH, Basic, Advanced
MATCH, Advanced

MATCH, Basic, Advanced

MATCH

MATCH

Greifen
Loslassen

Referenzfahrt fahren,
fir Advanced Greifer.

Werkstlicknummer (n)
setzen, bei

Verwendung mit SCM.

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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16.2.1 Wizard function blocks

INFORMATION

z_First und z_Second bezeichnen zwei normale IO-Link-Greifer, die gleichzeitig an ein SCM angeschlossen
sind. Bei MATCH IO-Link-Greifern wird jeder Greifer unabh&ngig von der Anzahl der angeschlossenen Greifer als
z_First bezeichnet, da immer nur ein Greifer aktiv ist.

Mit den Wizard function blocks sind die Greifer
leicht zu programmieren. Die Parameter

kénnen (iber Dropdown-Kombinationsfelder bl i il HOE IR
ei ngestel It werden. Message Grip [GIE3ED gripper with timeout [E) seconds and [EXTEM if error or timeout occurs
Move Release [GI=3M gripper with timeout [E) seconds and [ETT2EM if error or timeout occurs
Stop & Wait Do Homing for gripper with timeout [ seconds and [EXETEM if error or timeout occurs
B Set Workpiece Number [l with timeout ) seconds and [EETEE if error or timeout occurs
Loons Prepare for changing the Match gripper and (S8 if error occurs
Signals Check OK to operate after changing Match gripper... [EZ2RB if error occurs
Logic
Variables

Zimmer

Alle function blocks verwenden vordefinierte globale Variablen, diese werden nach der Ausfiihrung zurlickgegeben.

z_Success Gibt TRUE aus, wenn der function block erfolgreich ausgefihrt wurde.
Gibt FALSE aus, wenn der function block nicht erfolgreich ausgefiihrt wurde.

z_Error Gibt TRUE aus, wenn Fehler bei Ausfihrung des function blocks auftreten.
Gibt FALSE aus, wenn keine Fehler bei Ausfiihrung des function blocks auftreten.
Fehler werden im Ereignisprotokoll protokolliert.

z_Timeout Gibt TRUE aus, wenn die Riickmeldezeit bei der Ausfiihrung des function blocks
Uberschritten wurde.
Gibt FALSE aus, wenn die Rickmeldezeit bei der Ausflihrung des function blocks nicht
Uberschritten wurde.
Bei Uberschreitungen der Riickmeldezeit wird der function block beendet.
Uberschreitungen der Riickmeldezeit werden im Ereignisprotokoll protokolliert.

INFORMATION

» Entnehmen Sie weitere Informationen zu Wizard function blocks der Hersteller-Dokumentation.
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16.2.2 Grip (Z_GRIP)

Grip (K gripper with timeout [E) seconds and if error or timeout occurs

In diesem function block kbnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.
e Continue: Ausfiihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fur MATCH und Advanced Greifer:

* Priift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn ggf. an: Motor on
e Greifer schlieBen: Gripper closed

* Function block verlassen.

Ablauf des function blocks fur alle anderen Greifer:

e Greifer schlieBen: Gripper closed

e Function block verlassen.

16.2.3 Release (Z_RELEASE)

Release [FI58 gripper with timeout [EJ seconds and if error or timeout occurs

In diesem function block kdnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.
e Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fur MATCH und Advanced Greifer:

* Prift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn ggf. an: Motor on
e Greifer 6ffnen: Gripper open

* Function block verlassen.

Ablauf des function blocks fiur alle anderen Greifer:

e Greifer 6ffnen: Gripper open

e Function block verlassen.
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16.2.4 Do Homing (Z_HOMING)

Do Homing for I8k gripper with timeout [ seconds and Sl s if error or timeout occurs

In diesem function block kbnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausfiihrung wird angehalten.
* Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fir MATCH und Advanced Greifer:

* Prift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn ggf. an: Motor on
* Referenzfahrt wird ausgeflihrt.

e Function block verlassen.

16.2.5 Set Workpiece Number (Z_CHANGEWP)

Set Workpiece Number [EBE8 with timeout 8 seconds and if error or timeout occurs

Dieser function block ist anwendbar, wenn Sie nur einen Greifer konfiguriert haben. Er ist nicht anwendbar, wenn Sie zwei
Greifer in lhrer Anwendung konfiguriert haben.

Die Werkstlicknummer muss entsprechend der Anzahl der in der Comfort App konfigurierten Bits eingestellt werden.

Wenn Sie die Standardeinstellungen der Comfort App beibehalten, sind nur zwei Bits fir die Werksticknummer
vorgesehen. In diesem Fall missen Sie entweder 1 oder 2 oder 3 als Einstellung fir die Werkstlicknummer wahlen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.
e Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks:
* Ausgéange flr die Werkstiicknummer werden entsprechend der Einstellung zugewiesen.
*  Werksticknummern erfolgreich eingestellt: workpiece number set successfully

e Function block verlassen.
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16.2.6 Prepare for changing the MATCH gripper (Z_MATCHSTARTCHANGE)

Prepare for changing the Match gripper and [z s if error occurs

Dieser function block ist nur fir MATCH-Greifer anwendbar.

Alle konfigurierten Roboterausgéange fur MATCH-Greifer werden ausgeschaltet. Dieser function block wartet nicht auf eine
Ruckmeldung. Die globalen Variablen z_Success und z_Error werden je nach Ergebnis gesetzt oder zurlickgesetzt.

16.2.7 Check OK to operate after changing Match gripper (Z_ISMATCHCHANGEDONE)

Check OK to operate after changing Match gripper... [E&] <@ if error occurs

Dieser function block ist nur fir MATCH-Greifer anwendbar.
Die Priifung, ob der Betrieb nach dem Wechsel des MATCH-Greifers mdglich ist, wird ausgefihrt.

Ablauf des function blocks:
e Prifung, ob mindestens eins der Eingangssignale gesetzt ist:
* |s_Opened
e |s_Gripped
e Is_Closed
e [s_Undef_Pos

e Function block verlassen.
16.2.8 Beispiel fiir Wizard function blocks

Die Ablaufe Handle_Error und Handle_Timeout

* Mindestens ein Eingangssignal ist gesetzt: z_Return_Value = TRUE
werden je nach den Anforderungen der
Anwendung geschrieben.

Set Workpiece Number setzt die Werkstick-

nummer 2. Bei der Uberschreitung der When p | pressed, do this:

RUCkmel_dezeit von 2 Sekunden oder einem Set Workpiece Number [EJEl) with timeout [E seconds and 723 if error or timeout occurs
Fehler wird der Ablauf beendet Stop. Grip gripper with timeout [£J seconds and if error or timeout occurs
Grip schlieBt den zweiten Greifer. Bei der &l If

Uberschreitung der Riickmeldezeit von 4
Sekunden oder einem Fehler wird der Ablauf
weiter ausgefiihrt Continue.

Handle_Error

LS 2 Timeout i = * I true - )

do | Handle_Timeout
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16.2.9 Beispielcodes fiir RAPID

16.2.9.1 Code fiir einen I0-Link-Greifer

PROC main()
Z_CHANGEWP 1,4,z_halt;
Z_GRIP z_First,5,z_halt;

lyour program

Z_RELEASE z_First,5,z_halt;
ENDPROC

16.2.9.2 Code fiir zwei MATCH IO-Link-Greifer
PROC main()
Z_MATCHSTARTCHANGE z_halt;
MovelL
Z_ISMATCHCHANGEDONE z_halt;
lyour program
Z_GRIP z_First,5,z_halt;
lyour program
Z_RELEASE z_First,5,z_halt;
lyour program
Z_MATCHSTARTCHANGE z_halt;
MovelL
Z_ISMATCHCHANGEDONE z_halt;
lyour program
Z_GRIP z_First,5,z_halt;
lyour program
Z_RELEASE z_First,5,z_halt;

lyour program

Z_MATCHSTARTCHANGE z_halt;
ENDPROC

Qroup

ISet the Workpiece 1, wait 4 secondes and if not ok stop the programm
IClose the gripper number one

I0pen the gripper number one

IPerform before the first gripper is picked up
1Get the gripper
IQuery whether a gripper is present

IClose the gripper number one

10pen the gripper number one

IPerform before the first gripper is returned and the second is picked up.
IReturn the gripper and get a new one
IQuery whether a gripper is present

IClose the gripper number one

I0pen the gripper number one

IPerform before the gripper is returned
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17 Comfort App deinstallieren
» Starten Sie RobotStudio.

» Klicken Sie im Reiter Controller auf Instal-
lation Manager.

= Das Fenster Installation Manager 6ffnet sich.

» Wahlen Sie im MenU Controllers die
Steuerung.

» Klicken Sie auf den Button Edit.

Das Menu Distribution wird angezeigt.
Wéhlen Sie die Comfort App.

Klicken Sie auf den Button Remove.
Klicken Sie mehrmals auf den Button Next.

Klicken Sie auf den Button Apply.

vvyVvVvyyvyvld

Warten Sie, bis die Deinstallation
abgeschlossen ist.

Qroup
D HEH9-™-q- 3 balN13 - RobotStudio
Home  Modeling  Simulstion | Controller | RAPD  Add.ns - @
@ / O B Inputs/Outputs ¥+ T ? ] @ g 5 @ (ﬁ W | B Gooftine
@ — o
Add - Restart Backup ¥ EVEHE e Configuration & Instalistion ¢ Satety | Operating Operstor o | ddlcreste Reiation
Controlter- .- |~ - BgrucTonste |- ¥ Manager - J¥ - Mode  Window U | 4l Open Retation
Access Controlier Tooks Configuration Virtual Controller Transfer
Controtier | = x| viewt x| s
¢ Emendal 4
Curent Stafion =)
4 1 CRB15000_5_95
[ HOME
* 1 Conguration
(£l Event Log
* i 10 System
+ O RapID
X
ti"‘ﬁ'ﬁﬂl Output | Search Resuits | bt ]
Show messages from | Al messages « L
i CRB15000_5_395 {Station): 50526 - Safety Cortroller Automatic Mode \Waming
>
B
CRE15000_5_95 on 'C:\Users\Demh\D c RE15000_5_95'
Controliers o
Read controllers | Virtual controiers
Momme Path + 7= y
e Collaborative Robats
Vs . CRE 15000
Product CRE T5000-5/0195 (Drive Modue 1)
Licenzes
180, ., 30-03-20
Options
[ Hew | Dete | | Coeate Paciage | Distribution Wizard Easy Programening 1.3.0
S Wizard, 1.3.0, Addin, 05-11-2021
Wizard
Wizard
Addins
MatchComfortipe, 1.60-15eta, Addin, 30-06-2022
| 1o Preferences Match Comfbort App
Standard connection
o " .
[ Fiter Systems ] .
[ ]
i ins
CRB1S000_5_95 on 'C:\Users\Deld D I { \ C RE15000_5_95°
Controders S
Hame Version Publisher Creation Dite
Distributtion RabetWie 751 ABE 0220809
Products Wizard Easy Programming 130 ABS 2021-11-05
s e e —
Options
Canfirmatian
i Preferences |
3 et
< Prevous po Cancel
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17.1 Add-In deinstallieren

INFORMATION

v

Qroup

Um die Comfort App auf eine héhere Version zu aktualisieren, muss das Add-In in RobotStudio deinstalliert

werden.

Klicken Sie auf den Reiter Add-In.

Klicken Sie im Menl Add-Ins mit der rechten
Maustaste auf das Add-In der Comfort App.

Das KontextmenU wird gedffnet.

Klicken Sie auf Paket deinstallieren.
Das Add-In wurde deinstalliert.

17.2 Restliche Daten deinstallieren

VHY QP 3

RAPID Add-Ins

Home Maodeling Simulation Controller
@ ﬁ ji 7| Enabled
RobotApps | Install Gearbox

Package Heat

Community | Packages | Gearbox Heat Prediction

| Add-ins |

> X

[ Add-Ins
ﬁ Installed Packages
Robot\Ware
© (¥ RobotWare 7.2.2
b (i RobotWare 7.6.1
RobotWare Add-Ins
©| 19 MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta |

t (i¥ open.cn.robotics wizard 1.4.0-2
(i Wizad Easy Programming 1.3.
i Wizad Easy Programming 1.3.

» Verbinden Sie die Robotersteuerung mit RobotStudio.

» Fordern Sie den Schreibzugriff Gber den Button Request Write

Access an.

» Entfernen Sie die Datei /HOME/Blocklibrary/Match.coblox.
» Entfernen Sie den Ordner /HOME/WebApps/MatchComfortApp.

18 Fehlerdiagnose

INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Anleitung des Greifers.

» Wenden Sie sich bei Fragen an den Kundenservice.

3

Contraller =

Uninstall Package

Open Package Folder

Support Information

Uninstall Package
Uninstall the selected package.

B9 -0-Q-@- =

Simulation W
|8 & O

Request Release Authenticate | Restart
Write Access Write Access -

Documentation

Home Modeling

Add

Access
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19 RoHS-Erklarung

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

Q Am Glockenloch 2

77866 Rheinau, Germany
e +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.

VITHIURE

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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20 Konformitatserklarung

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

Q Am Glockenloch 2

77866 Rheinau, Germany
e +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.

insbs 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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21 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/35/EU (Niederspannungsrichtlinie)
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer Group GmbH
@ Am Glockenloch 2
77866 Rheinau, Germany
R +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 vollstédndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

insbs G

Kurt Ross Rheinau, den 28.02.2020

Bevollméchtigter fur die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschaftsfiihrender Gesellschafter
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