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1 Einfihrung

Diese Anleitung beschreibt die Funktionen des GRIPKIT CR EASY Plugins fiir die Roboter-Serie CRX von Fanuc.
Informationen Uber die Konfiguration und den Betrieb des Greifmoduls entnehmen Sie der Betriebsanlei-

tung. Diese finden Sie online unter www.weiss-robotics.com/gripkit-easy.

1.1 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

Funktions- oder sicherheitsrelevanter Hinweis. Nichtbeachtung kann die Sicherheit von
Personal und Anlage gefahrden, das Gerat beschadigen oder die Funktion des Gerates
beeintrachtigen.

|0 Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

Verweis auf weiterfihrende Informationen.

&

1.2 Bestimmungsgemalle Verwendung

Die Software ,,GRIPKIT CR EASY Plugin“ ist zur Ansteuerung des GRIPKIT CR EASY Greifsystems durch eine
FANUC Robotersteuerung aus der Roboter-Serie CRX bestimmt. Die Anforderungen der zutreffenden Richtli-
nien sowie die Installations- und Betriebshinweise in dieser Anleitung missen beachtet und eingehalten wer-
den. Eine andere oder darliberhinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemaR. Fir hieraus

resultierende Schiaden haftet der Hersteller nicht.

1.3 Systemvoraussetzungen

GRIPKIT CR EASY for FANUC ist kompatibel zu den Robotermodellen CRX 10iA und CRX 10iA/L. Zum Betrieb
gilt folgende Mindestvoraussetzung fir Hard- und Software:

e Controller: RB30iB Mini Plus mit Software-Version V9.40P/06 oder héher

Wenn Sie das GRIPKIT CR EASY mit den digitalen Ein- und Ausgdngen der Robotersteuerung verwenden
mochten (siehe Kapitel 3.3), ist zusatzlich ein Netzteil mit einer Ausgangsspannung von 24 V und einem

Nennstrom von mindestens 2 A erforderlich.

1.4 Lizenzbestimmungen

Das GRIPKIT CR EASY Plugin ist urheberrechtlich geschiitzt. Die jeweils giiltigen Lizenzbestimmungen liegen

dem Softwarepaket bei. Mit der Installation akzeptieren Sie diese Lizenzbestimmungen.



2 Montage-Anleitung

Das Greifmodul wird entweder lber das beiliegende Kabel mit dem EE-Connector am Flansch des Roboter-
arms oder Uber ein langeres Kabel mit den digitalen Ein- und Ausgdangen der Robotersteuerung verbunden.

Die Plugin-Software muss zuvor installiert worden sein (siehe Kapitel 5).

Stellen Sie sicher, dass die Robotersteuerung ausgeschaltet ist wenn Sie das Greifmodul
an den Roboter anschlieRen.

Vorbereitung bei Verwendung des EE-Connectors (siehe Kapitel 3)

1. Stecken Sie das beiliegende Kabel mit der Beschriftung ,,UR” in den Flansch ein.

Vorbereitung bei Verwendung der digitalen Ein- und Ausgénge der Robotersteuerung (siehe Kapitel 3)
1. Stecken Sie das konfektionierte Kabel (Spezifikation siehe Tabelle 1) in den Flansch ein (als Sonder-

zubehor erhiltlich).

Weitere Montage

2. Stecken Sie den Zylinderstift (@ 6mm) in
den Flansch und positionieren Sie diesen
am Roboter.

3. Schrauben Sie den Flansch am Roboter
fest.

4. Stecken Sie die beiden Zylinderstifte (@
4mm) in den Flansch.

5. Schrauben Sie das Greifmodul an den
Flansch.

6. Verbinden Sie das Anschlusskabel mit dem

Roboter.

GRPKIT CREASY S




3 Elektrische Installation

Das Greifmodul wird entweder lber das beiliegende Kabel mit EE-Connector am Flansch oder liber ein lan-

geres Kabel mit den digitalen Ein- und Ausgangen der Robotersteuerung verbunden.

Arbeiten an der Elektrik des Roboters und an montierten Greifsystemen sind nur im ausgeschal-
teten Zustand des Roboters durchzufihren!

3.1 Belegung des Anschlusssteckers

Die Kabelbelegung des Anschlusssteckers ist in Tabelle 1 aufgefiihrt.

Tabelle 1: Belegung des Anschlusssteckers

1 Nicht verbunden
2 IN 1

3 INO

4 Nicht verbunden
5 Nicht verbunden
6 GND

7 +24 V/1,5 A Eingang
8 Nicht verbunden
9 ouT1

10 ouTo

3.2 Verbindung mit dem EE-Connector

Die Stromversorgung des Greifmoduls erfolgt Uber das Verbindungskabel. Verwenden Sie dazu das beilie-

gende Kabel mit der Beschriftung ,,UR".

@ Weitere Informationen zum EE-Connector finden Sie in der Betriebsanleitung des Roboters.



3.3 Verbindung mit den Ein- und Ausgangen der Robotersteuerung

Verbinden Sie die beiden zu den Signalen IN 0 und IN 1 gehdrenden Kabellitzen mit zwei freien Ausgangen
der Robotersteuerung. Verbinden Sie die beiden zu den Signalen OUT 0 und OUT 1 gehoérenden Kabellitzen

mit zwei freien Eingdngen der Robotersteuerung.

Die Stromversorgung des Greifmoduls erfolgt tiber ein externes Netzteil (nicht iber die Robotersteuerung).

Die Spannungsversorgung muss eine nominale Spannung von 24 V und einen Nennstrom von
1,5 A liefern.

Achten Sie beim Anschluss der Spannungsversorgung unbedingt auf die korrekte Polaritat, da
es sonst zu Schaden an Roboter und Greifmodul kommen kann!

Weitere Informationen zur Verwendung der digitalen Ein- und Ausgange an der Robotersteue-
rung finden Sie in der Betriebsanleitung des Roboters.

qB>p>

3.4 Kabelfiihrung am Roboterarm

Das Greifmodul wird standardmaRig Gber den EE-Connector des Werkzeug-Flansches mit der Robotersteue-
rung verbunden. Bei der Montage des Greifmoduls ist darauf zu achten, dass das beigefiigte Anschlusskabel
nicht abknickt oder unter Zug steht.

Der Schraubverbinder ist mit ausreichender Kraft zu verschrauben. Nicht zu fest oder zu lose
anziehen, um Beschadigungen oder versehentliches Herausrutschen des Steckers zu verhin-
dern!

Wird das Greifmodul nicht tiber den EE-Connector des Werkzeug-Flansches mit der Robotersteuerung ver-

bunden, ist ein langeres Kabel mit entsprechender Kabelflihrung notwendig.

Achten Sie auf eine addaquate Kabelfiihrung, sodass das Kabel im Betrieb des Roboters nicht
abgeknickt oder unter Zug gestellt wird!

' Das langere Kabel zum Betrieb an den digitalen Ein- und Ausgédngen der Robotersteuerung ist
| |
nicht Bestandteil des Lieferumfangs.



4 Bestandteile des Plugins

Das Plugin besteht aus einer Konfigurationsseite und verschiedenen Instruktionen, die per Drag & Drop in
eine Roboteranwendung gezogen werden kénnen. Uber die Konfigurationsseite werden grundlegende Ein-
stellungen vorgenommen, die fiir den Betrieb des Greifmoduls erforderlich sind.

5 Installation der Software

Die steuerungsseitige Einbindung des GRIPKIT CR EASY erfolgt durch ein Plugin auf der Robotersteuerung,

welches unter www.weiss-robotics.com/gripkit-easy zum Download zur Verfligung steht.

Fur die Installation starten Sie zundchst den Roboter und schalten Sie das Tablet Teach Pendant ein. Warten
Sie, bis die Tablet-TP-App gedffnet ist und sich das Teach Pendant mit der Steuerung verbunden hat. Laden
Sie das Plugin unter dem oben genannten Link herunter und speichern Sie es auf einem USB-Stick. Stecken
Sie dann den USB-Stick in die USB-Buchse seitlich an der Robotersteuerung (UD1) und fiihren Sie die nach-

folgenden Schritte aus:

100% 1A%l - | Q
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Install E ™ = M@

Install
R_GRIPKIT.IPL
Status
Current Position
Utility
Flle Description
GRIF GRIPKIT
Install R . Provider : Weiss Robotics GmbH & Co. KG
Application : GRIPKIT CR EASY
Plugin List Verslon : 0.1.20210420
CR EASY Plugin for CRX Description @ GRIPKIT CR EASY Plugin for CRX
Press Install Button to install the Plugin software. Press Install Button to install the Plugin software.

4 Robot Operation 4 Robot Operation




Install

Install

Install

Plugin software successfully installed!
Press OK if you really would like to install Please re-start the controller by manually shutting the powear off.

"GRIPKIT" Plugin software.

& Robot Operation

Nach der Aufforderung zum Neustarten der Robotersteuerung schalten Sie diese am Hauptschalter aus und
nach etwa zehn Sekunden wieder ein. Das Teach Pendant muss nicht neu gestartet werden. Warten Sie, bis

sich das Teach Pendant erneut mit der Robotersteuerung verbunden hat.

Achtung! Nach der Installation des Plugins wird die Spannung am Flanschanschluss (EE-Connec-
tor) automatisch auf 24 V eingestellt. Es kann zu Beschadigungen von angeschlossenen Geraten
kommen, die diese Spannung nicht tolerieren. Daher unbedingt vor Installation alle Gerate
vom Flanschanschluss trennen!

Es kann nicht garantiert werden, dass das Plugin korrekt funktioniert, wenn Plugins von Drittan-
bietern auf derselben Robotersteuerung installiert sind! Stellen Sie sicher, dass alle installierten

und verwendeten Plugins untereinander kompatibel sind, bevor Sie eine Roboteranwendung
starten.



6 Programmierung

6.1 Einrichten der Anwendung

Um aus einer Roboteranwendung ein Greifsystem mit dem GRIPKIT CR EASY Plugin steuern zu kénnen, mis-
sen Sie zunachst die Anwendung einrichten. Hierzu 6ffnen Sie die Konfigurationsseite, indem Sie im Mend

den Reiter ,,Plugins“ auswahlen und auf den Eintrag ,,GRIPKIT” tippen.

:— . GRIPKIT_CRXK

1000 18 o | Q

GRIPKIT CR EASY Configuration L =G B

¥ '3 W~ WEISS ROBOTICS

Teaching

the gripper is connected to the EE-Connector.

Setup .
the gripper is connected to the robot controller I/O.

Status

Utility

PLUGINS
Install

Plugin List

DISABLE

A Play A Robot Operation E

6.1.1 Schnittstelle einrichten

Das GRIPKIT CR EASY ermoglicht den Anschluss eines Greifers direkt am Flansch oder an den digitalen Ein-
und Ausgdngen der Robotersteuerung. Wahlen Sie durch Auswahl der entsprechenden Schaltflache die fiir

Sie passende Option. Die aktuell gewadhlte Option ist blau hinterlegt.



GRIPKIT_CRXkd

1000 AT N |1

GRIPKIT_CRXkd 100% Til._i"_;l [ |_—‘|‘

GRIPKIT CR EASY Configuration | =G ® [@ GRIPKIT CR EASY Configuration

GRIPKIT CR EASY "W WEISS ROBOTICS GRIPKIT CR EASY W~ WEISS ROBOTICS

Select Endeffector IO when the gripper is connected to the EE-Connector.
Select Controller 10 when the gripper is connected to the robot controller I/O.

Select Endeffector 10 when the gripper is connected to the EE-Connector.
Select Controller 10 when the gripper is connected to the robot contraller I/0.

QO Endeffector 10 (RI/RO) ‘ I ‘ QO Controller 10 (DI/DO)

Pin indices for controller interface (DI/DO)

Register settings

Register content Register number Function

Grip state [ ] 1 Enable Output DO 101
Gripper actions Grip Output DO 102

GRIP RELEASE DISABLE Status 1 Input DI 101
->l<— "." l l Status 2 Input DI 102

Register settings

Register content Register number

Grip state [i ] 1

Gripper actions
GRIP RELEASE DISABLE
—>.<— < ll > l l

A Robot Operation E

A Play A Robot Operation E A Play

Wenn lhr Greifer an den digitalen Ein- und Ausgdngen der Robotersteuerung (,,Controller 10“)
angeschlossen ist, missen Sie die jeweiligen Indizes der Anschliisse in der Tabelle anpassen.

Achtung! Versichern Sie sich, dass die Indizes korrekt eingetragen sind, um Fehlverhalten zu

vermeiden.

6.1.2 Register fiir den Greifzustand einrichten

Nach dem Aufruf einer Instruktion (Greifen, Freigeben oder Deaktivieren) innerhalb einer Roboteranwen-
dung (siehe Kapitel 6.2) wird der neue Greifzustand in ein Register geschrieben. Wahlen Sie ein noch nicht
anderweitig verwendetes Register vom Typ ,,Numeric Register” aus und tragen Sie dessen Nummer in der

Tabelle ,Register settings” in der Zeile ,,Grip state” ein.

@3 Weitere Informationen zu den numerischen Registern finden Sie in der Betriebsanleitung des

Roboters.

Tippen Sie auf das Info-Icon in der Spalte , Register content”, um weitere Informationen zum Register-Wert

zu erhalten.



:— .. GRIPKIT CRXk

100% EE o (g

GRIPKIT CR EASY Configuration = JG)] ® B

GRIPKIT CR EASY W~ WEISS

Gripper actions

GRIP RELEASE DISABLE
ll <« |l < II > l ‘

A Play A Robot Operation E

6.1.3 Testen des Greifmoduls

Sowohl auf der Konfigurationsseite als auch in den Instruktionen kann das angeschlossene Greifmodul getes-
tet werden. Dazu sind die Schaltflachen , GRIP“, ,,RELEASE” und ,,DISABLE” zu verwenden.

. FiUr einen Test muss die unter Kapitel 6.1.1 beschriebene Schnittstelle korrekt eingestellt und
| |
das Greifmodul angeschlossen sein.

Das Greifsystem fiihrt beim Tippen auf eine der Schaltflaichen entweder eine Greif- oder Freigabeaktion durch

oder wird deaktiviert.

Die Griffparameter kdnnen mit der Konfigurationssoftware vorab eingestellt werden. Dies ist in

o

der Betriebsanleitung des Greifmoduls nachzulesen.

6.2 Anwendungen erstellen

Um das Greifmodul im Roboterprogramm einfach anzusprechen, stellt das GRIPKIT CR EASY grafische Befehle
fir die Grundfunktionen Greifen, Freigeben und Deaktivieren zur Verfligung. Die Befehle konnen lGber den
Programmeditor der Robotersteuerung per Drag & Drop in das Programm gezogen werden.

Wenn Sie eine Instruktion auswahlen, gelangen Sie auf die Detailseite. Dort haben Sie liber die Schaltflachen
die Méglichkeit, mit dem angeschlossenen Greifmodul Greif-/Freigabe-Aktionen auszufiihren oder den Grei-

fer zu deaktivieren.

-10-



+=— GRIPKIT_CRXM

100% E2 Q

GRIPKIT
DISABLE

Programming Details

amwerr [l GriekT
necease M oisanLe

Progr. mming Details

favorite & GRIPKIT CR EASY "W WEISS ROB
L1
History L Palletize Open Hand

. = — Perform a grip operation with the gripper connected to the Endeffector 10
Al
e (-1 SELEASE

Closa Hand
o
Control

GRIP RELEASE DISABLE
/0 L] | l ’

ForceCtrl

Gripper actions

Other

GRIPKIT_CRXM

= 100%

GRIPKIT_CRXM

GRIPKIT

REL ¥

GrpKIT
RELEASE

Programming Details Programming Details

GRIPKIT CR EASY W~ WEISS RO GRIPKIT CR EASY W~ WEISS ROBO
Perform a release operation with the gripper connected to the Endeffector 10 Disable the gripper connected to the Endeffector 10
Gripper actions Gripper actions
GRIP RELEASE DISABLE GRIP RELEASE DISABLE
->.<- 4-.-) l ’ ->.<- 4-.-) l ’

A Robot Operation A Robot Operation

Alternativ konnen die Aktionen als Aufruf des entsprechenden TP-Programms erfolgen. Dazu muss im TP-
Editor mittels ,NEW INSTRUCTION“, ,,CALL", ,,CALL program” das jeweilige Programm ausgewahlt werden.
Die TP-Programme beginnen jeweils mit ,,IPL WR GRIPKIT“. Wenn Sie weitere Plugins von Drittanbietern auf

der Robotersteuerung installiert haben, werden diese Funktionen im selben Auswahlbereich angezeigt.

-11-
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GRIPKIT_CRX

tPerforn grip cperation
CALL Pl MR_GRIFICIT_ORIP (1)
\Perform rele

CALL IPL WR GRIPMIT mmsnm
IDisable gripper

CALL TPL_WR_GRIPKIT_DISAELE(3)

B
Hovowne

Robot Operation Robot Operation

Wert des Parameters ist 1 fir GRIP, 2 fir RELEASE und 3 fir DISABLE.

Es wird empfohlen, die grafische Oberflache zu nutzen, um Fehlverhalten zu vermeiden.

f Fiir die korrekte Funktion ist den Programmen ein numerischer Parameter zu ibergeben. Der

6.2.1 Auslesen des Greifzustands

Das Greifsystem ermittelt aufgrund der vorkonfigurierten Griffparameter, ob nach einem Greifvorgang ein
Bauteil gegriffen wurde oder nicht. Weitere Greifzustande treten beim Freigeben eines Bauteils oder beim

Deaktivieren auf. Folgende Zustande sind moglich:

Tabelle 2: Greifzustande

Greifzustand ‘ Code ‘ Beschreibung

IDLE 2 Greifer betriebsbereit, nicht aktiv
RELEASED 3 Werkstick freigegeben

NO PART 4 Kein Werkstlick gefunden
HOLDING 5 Werkstilick wird gehalten

Der aktuelle Greifzustand nach der Durchfiihrung eines Griffs kann verwendet werden, um den Programm-

ablauf zu beeinflussen. Hierzu wird das in Kapitel 6.1.2 eingerichtete numerische Register verwendet. Uber

-12 -



eine IF-Anweisung kann flr den Zustand ,,HOLDING" oder ,NO PART“ ein individueller Programmzweig auf-

gerufen werden.

Um den Greifzustand aus dem Register zu verwenden, muss in der IF-Anweisung die zuvor eingestellte Re-

gisternummer eingetragen werden. Der Vergleich erfolgt mit einer Konstanten (siehe Kapitel 6.1.2).

GRIPKIT_CRX LINE 0 AUTO ABORTED

£ b BpE B

Ir

Conditions:

= ¥ constant W 1

A Play 4 Robot Operation E

Das Register des Greifzustands darf zwischen der Greifanweisung und der Vergleichsabfrage
nicht durch andere Anweisungen beschrieben werden!

-13-



7 Deinstallation

Um das GRIPKIT CR EASY Plugin von lhrem Roboter zu deinstallieren, folgen Sie der Montageanleitung in
umgekehrter Reihenfolge. Zur Deinstallation des Plugins navigieren Sie im Menu zum Eintrag ,Plugin List”

und folgen Sie den Anweisungen in der Betriebsanleitung des Roboters.

-14-
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