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1 Einleitung

GRIPKIT CR PLUS ist die vollintegrierte Greiflosung von Weiss Robotics fiir Roboterarme
des Herstellers Universal Robots. GRIPKIT CR PLUS ist mit verschiedenen Greifmodulen
verfligbar und ist mechanisch wie auch steuerungsseitig vollstandig kompatibel zu den
Roboterarmen von Universal Robots (UR3, UR5 und UR10 (CB3.1 und e-Serie)).
Diese Betriebsanleitung beschreibt die Montage, Inbetriebnahme und Be-
trieb des GRIPKIT CR PLUS. Sie ersetzt nicht die Betriebsanleitung des jewei-
0 ligen Greifmoduls. Diese finden Sie auf dem beiliegenden USB-Stick oder im
Internet unter www.weiss-robotics.com/gripkit-cr-plus.

1.1 Weiterfiihrende Dokumente

Weiterflihrende Dokumente flr den Betrieb des Greifmoduls, technische Zeichnungen
und 3D-Modelle stehen auf unserer Website unter www.weiss-robotics.com zum

Download zur Verfiigung.

Zusatzliche Informationen zur Gewahrleistung entnehmen Sie unseren Allgemeinen
Geschaftsbedingungen, abrufbar unter www.weiss-robotics.com/agb.

1.2 Zielgruppen

Zielgruppe dieser Anleitung sind Anlagenhersteller und -betreiber, die dieses und wei-
tere mitgelieferte Dokumente dem Personal jederzeit zuganglich halten und dartiber
hinaus zum Lesen und Beachten insbesondere der Sicherheits- und Warnhinweise
anhalten sollten. Daneben wenden Sie sich an Fachpersonal und Monteure, die diese
Anleitung lesen sowie insbesondere die Sicherheits- und Warnhinweise jederzeit be-
achten und befolgen sollten.

1.3 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet.

Funktions- oder sicherheitsrelevanter Hinweis. Nichtbeachtung kann die
A Sicherheit von Personal und Anlage gefahrden, das Gerit beschddigen oder
die Funktion des Gerates beeintrdchtigen.

0 Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachver-
halts.

@ Verweis auf weiterfiihrende Informationen.
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2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

GRIPKIT CR PLUS wurde zum Greifen und zuverlassigen Halten von Werkstlicken oder
Gegenstanden entwickelt und ist zum Anbau an einen Roboterarm bestimmt. Die An-
forderungen der zutreffenden Richtlinien sowie die Montage- und Betriebshinweise
in dieser Anleitung missen beachtet und eingehalten werden. GRIPKIT CR PLUS darf
ausschliefllich im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter und nur in industriellen
Anwendungen verwendet werden.

Eine andere oder dariber hinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsge-
maR, z.B. wenn das Greifmodul als Press-, Schneid-, Hebe- oder Stanzwerkzeug oder
aber auch als Spannmittel oder Fiihrungshilfe fir Werkzeuge eingesetzt wird. Fir hie-
raus resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht.

2.2 Umgebungs- und Einsatzbedingungen

GRIPKIT CR PLUS darf nur im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter verwendet
werden. Es muss sichergestellt sein, dass das Greifmodul und die Finger entsprechend
dem Anwendungsfall ausreichend dimensioniert sind, dass die Umgebung sauber ist
und die Umgebungstemperatur den Angaben in der Betriebsanleitung entspricht. Be-
achten Sie die Wartungshinweise, siehe Betriebsanleitung des Greifmoduls. Des Wei-
teren muss sichergestellt sein, dass die Umgebung frei von Spritzwasser und Dampfen
sowie von Abriebs- oder Prozessstauben ist. Ausgenommen hiervon sind Greifmodule,
die speziell fir verschmutzte Umgebungen ausgelegt sind.

2.3 Produktsicherheit

GRIPKIT CR PLUS entspricht dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheits-
technischen Regeln zum Zeitpunkt der Auslieferung. Gefahren kdnnen von ihm jedoch
ausgehen, wenn zum Beispiel:

e GRIPKIT CR PLUS nicht bestimmungsgemal verwendet wird

e GRIPKIT CR PLUS unsachgemall montiert, modifiziert oder falsch gewartet wird

¢ die EG-Maschinenrichtlinie, die VDE-Richtlinien, die am Einsatzort glltigen Si-
cherheits- und Unfallverhitungsvorschriften oder die Sicherheits- und Montage-
hinweise nicht beachtet werden



2.3.1 Bauliche Verdanderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als Zubehor von Weiss Ro-
botics angeboten werden, diirfen nur nach schriftlicher Freigabe durch Weiss Robotics
angebracht werden.

2.3.2 Spezielle Normen
Folgende Normen werden von dem Produkt eingehalten:

e Funkstoérspannung, Storfeldstarke und Abstrahlung nach EN 61000-6-3

e Schnelle Transienten auf Versorgungs- und Datenleitungen nach EN 61000-4-4
e HF-Strom-Einspeisung auf Versorgungs- und Datenleitungen nach EN 61000-4-6
e HF-Einstrahlung nach EN 61000-4-3

e Stoéraussendung nach EN 61000-6-4 Klasse A

e Magnetfeld mit energietechnischer Frequenz nach EN 61000-4-8

e Entladung statischer Elektrizitat nach EN 61000-4-2

e |0-Link Kommunikationsstandard nach IEC 61131-9

2.4 Personalqualifikation

Die Montage, Erstinbetriebnahme, Wartung und Instandsetzung des GRIPKIT CR PLUS
darf nur von geschultem Fachpersonal durchgefiihrt werden. Jede Person, die vom Be-
treiber mit Arbeiten am GRIPKIT CR PLUS beauftragt ist, muss die vorliegende Betriebs-
anleitung und die Betriebsanleitung des Greifmoduls gelesen und verstanden haben.

2.5 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Beachten Sie die am Einsatzort glltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften.

Nicht in die offene Mechanik und den Bewegungsbereich des Greifmoduls
greifen. Greifmodul vor allen Arbeiten stromlos und drucklos setzen.

3 Gewabhrleistung

Die Gewahrleistung betragt 12 Monate nach Auslieferung bei bestimmungsgemalRem
Gebrauch im Einschichtbetrieb und unter Beachtung der vorgeschriebenen Wartungs-
und Schmierintervalle bzw. 20 Millionen Greifzyklen. Wartungs- und Schmierintervalle
finden Sie in der Betriebsanleitung des Greifmoduls. Grundsatzlich sind werkstiickbe-
rihrende Teile und VerschleiBteile nicht Bestandteil der Gewahrleistung. Beachten Sie
hierzu auch die Allgemeinen Geschéftsbedingungen (AGB). GRIPKIT CR PLUS gilt dann
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als defekt, wenn dessen Grundfunktion Greifen nicht mehr gegeben ist.

4 Modellvarianten

GRIPKIT CR PLUS ist in verschiedenen Modellvarianten erhaltlich.

Greifmodul CRG 30-050 CRG 200-085
(Teile-Nr.) (5010016) (5010017)

Aktive Montageplatte | SF-ISO50-CRG30 SF-1SO50-CRG200
(Teile-Nr.) (5020061) (5020062)
5 Montage

Das Greifmodul wird Gber den im GRIPKIT CR PLUS enthaltene aktive Montageplatte an
den Roboterarm montiert. Das hierfur erforderliche Montagematerial (Schrauben,
Stifte, etc.) liegt dem GRIPKIT CR PLUS bei.

FINGERKIT System S CRG 30-050 SF-ISO50-CRG30
FINGERKIT System L CRG 200-085 SF-ISO50-CRG200 Universal Robots

wossagocesssmmn
3044 000000 5 -00 O 050 583

Gefahr durch Kurzschluss! Korrekte Ausrichtung des Greifmoduls sicher-
stellen!

Kabel am Steckverbinder nicht knicken! Beschddigung der Steckverbindung
moglich!

> B



die beiliegenden Distanzplatten ein. Verwenden Sie hierfiir die langen

0 Bei GRIPKIT CR PLUS S: Bauen Sie zwischen dem Flansch und dem Roboter
Schrauben mit 6 mm Durchmesser.

6 Anschlussspezifikation

IN2
IN1
INO

Reserved

Reserved

GND
+24V/1.5AIN
ouT 2

GRIPKIT CR PLUS S PIN 1

O |0 | N |||~ W N

ouT1

=
o

ouTO

6.1 Stromaufnahme

Modell Spitze Halten bei Nennkraft
GRIPKIT CR PLUS S 1A 0,3A
GRIPKIT CR PLUS L 1,5A 0,6 A

6.1.1 Eingangsschaltung

Die Eingdnge des Greifmoduls unterstiitzen sowohl NPN- als auch PNP-Signale. Der
Passiv-Zustand wird erkannt, wenn der Eingang offen ist (inaktiv). Der Aktiv-Zustand
wird erkannt, wenn der Eingang aktiv entweder auf OV (NPN) oder auf 24V (PNP) gezo-
gen wird.
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Eingang Funktion GRIPKIT CR PLUS

GRIP
INO Aktiv: Werkstiick greifen
Passiv: Werkstick freigeben
INDEX.O0
IN1 Griffindex Bit O mm
Selektiert den auszufiihrenden Griff 0 p P
INDEX.1 1 a p
IN2 Griffindex Bit 1 2 a P
Selektiert den auszufiihrenden Griff 3 a a

6.1.2 Ausgangsschaltung

Der Greifzustand wird tber die Ausgdnge des Greifmoduls ausgegeben. Die Ausgdnge

sind als Push-Pull Schaltung ausgefihrt.

Out 2 OouT1 ouTo Greifzustand

ov ov ov Warten auf Befehl (IDLE)

oV ov 24V Werkstiick freigeben (RELEASED)

ov 24V ov Kein Werksttick detektiert (NO PART)
ov 24V 24V Werkstlck gegriffen (HOLDING)

24V 0 oder 24V | 0 oder 24V Fehler

7 Lieferumfang

Folgende Kompontenten sind im Lieferumfang des GRIPKIT CR PLUS fuir UR enthalten:

Greifmodul (siehe Kapitel ,Modellvarianten®)

Aktive Montageplatte (siehe Kapitel ,,Modellvarianten®)
Anschlusskit fiir GRIPKIT EASY/PLUS (Teile-Nr. 5070018)

Nur bei GRIPKIT CR PLUS S: zwei Distanzplatten (Teile-Nr. 5020063)
USB-KEY-GRIPKIT-UR (Teile-Nr. 5090008)

Kurzanleitung GRIPKIT CR PLUS (Teile-Nr. 5080030)



Optionales Zubehor

GRIPKIT CR PLUS enthidlt keine Greiffinger, da diese in der Regel stark anwendungsab-
héngig sind.

@ Bestellen Sie passende Finger aus unserem Standardsortiment.

7.1 Inhalt des USB-Sticks

Der beiliegende USB-Stick enthalt die bendtigte Software zur Implementierung sowie
Beispielprogramme.

8 Technische Daten

Kinematik parallel

Greifkraft 15-30N 75-200N
‘F"C’)‘i:ftl”;':ag;‘:’c'ﬁr:s':e' 2,7kg | 0,15 kg 4,3kg | 0,15 kg
Hub (gesamt) 50 mm 85 mm
Stromaufnahme 350 mA 850 mA
Gewicht 0,46 kg 1,3 kg
Parametrierbarkeit 2 Griffe (Position, Kraft)

Das Uberschreiten der angegebenen technischen Daten kann die Lebens-
dauer des Greifmoduls verringern oder es dauerhaft beschadigen. Klaren Sie
im Zweifelsfall lhre Anwendung mit lhrem zustandigen Vertriebspartner ab.

m HOSLN3d
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9 Systemvoraussetzungen

GRIPKIT CR PLUS ist kompatibel zu den Robotermodellen UR3, UR5 und UR10. Fiir die
Montag des GRIPKIT CR PLUS BaugrdéfRe S an URS5 und UR10 Robotern sind zusatzliche
Distanzplatten (Teile-Nr. 5020063) notwendig. Diese Distanzplatten sind im Lieferum-
fang enthalten.

Zum Betrieb gilt folgende Mindestvoraussetzung fiir Hard- und Software:

e (CB3.1: 3.11 oder héher
e e-Serie: 5.5 oder hoher

10 Installation der Software

Die steuerungsseitige Einbindung des GRIPKIT CR PLUS erfolgt durch ein URCaps-Plugin
auf der Robotersteuerung. Es befindet sich auf dem beiliegenden USB-Stick und muss
manuell installiert werden. Stecken Sie dazu den USB-Stick in das Bedienteil und fiihren
Sie die nachfolgenden Schritte aus:

<unbenannt>
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[ Svtem Volume Information

Oaename.

usbdiskigripkit-2.0.3.urcap

URCap name: GRIPKIT by Weiss Rebotics
Version: 203
Developer. Weiss Robotics GrmbH & Ca. K
Contact lnfor Fasl Heinrich Kifere Str. 8 71840 Ludwigsburg Cermany
Description: URCap for GRIPKITs by Weiss Rabetics

xa.

copyright
License Type. Proprietary

License:

Copyright () 2010, WEISS ROBOTICS
Al Fights reserved.

IMPORTANT. PLEASE READ CAREFULLY; THIS END USER LICENSE AGREEMENT "EULA" IS

=
I AGREEMPNT AFTWEFN Y01 (45 AN INDVIDUAL OR ENTITY.YOL* THE.




11 Inbetriebnahme

Fir die Inbetriebnahme des Greifmoduls muss dessen Betriebsspannung auf 24 Volt
gesetzt werden. Offnen Sie hierfiir den Reiter ,E/A“ und stellen Sie unter ,Werk-
zeugausgang” die Spannung auf 24 Volt.

RE 2+ H

12 Programmierung

12.1 Einrichten der Anwendung

Um eine Anwendung auf Basis von GRIPKIT CR PLUS umsetzen zu kénnen, missen Sie
zuerst die Anwendung einrichten. Hierzu 6ffnen Sie am Bedienteil den Reiter ,,Instal-
lation” und rufen die GRIPKIT CR PLUS Installationsseite auf. Richten Sie zuerst die in
Ihrer Anwendung genutzten Greifmodule ein und konfigurieren Sie danach die Griffe.

11
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12.2 Greifmodule einrichten

Uber den Reiter ,Setup” konfigurieren Sie die in der Anwendung genutzten logischen
Greifmodule. Diese werden durch Setzen des Hakens aktiviert. Sie kdnnen bis zu 8
Greifmodule in lhrer Anwendung nutzen. Weisen Sie jedem Greifmodul Gber das Feld
,Name” einen eigenen Namen zu, um spater im Roboterprogramm die Zuordnung zu
erleichtern (z.B. ,,Rohteilgreifer”).

Zugeordretes Gerst Schritstele
ool Flarge: CRIPLINKSF

et connected

et cennactea

et conrected

[s BRI [e] raffer 5 et conmacted

0 Ahdert

0 atdert

Uber die Auswabhlliste ,Zugeordnetes Gerat“ miissen Sie jedem aktivierten logischen
Greifmodul ein physikalisches Greifmodul zuweisen. Die Auswahlliste zeigt alle Greif-
module an, die aktuell am Roboter angeschlossen sind. Sie konnen diese Zuordnung
auch zu einem spateren Zeitpunkt vornehmen. Ist die Verbindung zum Greifmodul her-
gestellt und dieses betriebsbereit, wechselt die Farbe des Statusindikator auf grin.

12



12.2.1 Greifmodul konfigurieren Variante A

Um ein Greifmodul zu konfigurieren, 6ffnen Sie den Reiter ,, Konfiguration”. Wahlen Sie
Gber die Auswahlliste ,Greifer” das Greifmodul aus, das Sie konfigurieren mochten und
verbinden Sie die aktive Montageplatte per USB-Kabel mit dem Teach Pendant.

Parametrierung der Griffe

Unabhangig vom der GroRe unterstitzt jedes Greifmodul zwei verschiedene Griffe.

|u

Weisen Sie jedem Griff tiber das Feld ,Name” einen Namen zu (z.B. ,Rohteil”, , Fertig-
teil”, ...), um den Griff im Roboterprogramm eindeutig identifizieren zu konnen. Geben
Sie nun die Positionsgrenzwerte und bei elektrischen Greifmodulen die Greifkraft fir
jeden genutzten Griff an. Uber die Schaltflichen ,Greifen” und ,Freigabe“ kénnen Sie
den Griff zu Testzwecken direkt ausfiihren, wenn eine Verbindung zum Greifmodul be-
steht. Elektrische Greifmodule miissen nach dem Start ggf. referenziert werden. Be-
tatigen Sie bei elektrischen Greifmodulen die ,Referenzieren” Schaltflache, um eine

Referenzfahrt auszufiihren.

13
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Grefer 1| Tool Flange - Deakrivieren

Greifer: CRG 30-050 SN:000368

Name

Zur Parametrierung wird fur jeden Griff ein Positionsfenster durch die Grenzwerte
RELEASED (Teil freigegeben) und NO PART (kein Teil) vorgegeben, in dem sich das Greif-
teil befinden muss. Blockieren die Finger beim Greifen innerhalb dieses Fensters, er-
kennt das Greifmodul dies als giltigen Griff und wechselt auf den Greifzustand HOL-
DING (halten). Erreichen die Finger hingegen den vorgegebenen Grenzwert ,No Part
Limit“, wechselt der Greifzustand auf NO PART, um anzuzeigen, dass kein Teil gegriffen
wurde. Beim Freigeben wechselt der Greifzustand auf RELEASED, sobald der Grenzwert
»,Release Limit“ erreicht wurde. Das Roboterprogramm wird mit einer Fehlermeldung
angehalten, wenn dieser nicht erreicht wird.

wihlt, kdnnen zu kleine oder zu groRRe Greifteile gegriffen sein, obwohl der

: Achtung Kollisionsgefahr! Ist der Greifbereich nicht ausreichend groR ge-
Greifzustand NO PART oder RELEASED ist.

@, Details zu den Greifzustdnden finden Sie in der Betriebsanleitung des
Greifmoduls.

14



12.2.2 Greifmodul konfigurieren Variante B

Um lhr Greifmodul zu konfigurieren kénnen Sie alternativ das Programm ,,Device Con-

o
m
c
—
(2]
(@)
I

figurator” nutzen. Dieses finden Sie auf dem beiliegenden USB-Stick. Fiihren Sie die
Installation auf einem Desktop Gerat durch und 6ffnen Sie das Programm. SchlieRen
Sie den Greifer mit dem beiliegenden USB-Kabel an lhren Computer an.

[} ==
—_—

Starten Sie das Programm ,,Device Configurator” und verbinden Sie den Greifer tber

H “
,Verbinden”.
@r Device Configurator - CRG 30-050 #000357 - [m] X
Datei System Hilfe
Port: |COM3 erbindg 10-Link:  OPERATE
Steuerung |dentifikation Greifeinstellun: \njystem Log Events
~
Steuerung LED Steuerung
Aktivieren Deaktivieren Referenzieren LED Preset: e LED Settings
Griff 0 Gnff 1
Grenzwert kein Teil: 40.00 mm Greifen Grenzwert kein Teil: 20.00 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben: 50.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben:  40.00 mm Freigeben
Greifkraft: 100% Greifkraft: 25%
Griff 2 Griff 3
Grenzwert kein Teil 1000 mm Greifen Grenzwert kein Teil 050 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben: 20.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: 84.50 mm Freigeben
Greifkraft: 50% Greifkraft: 5%
v

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand
Passition: 50.40 O Schalter 0 O Schalter 1 Q Fehler © Wartung
Greifzustand: IDLE O Schalter2 O Schalter 3 © Temp Warnung O Temp. Fehler

15
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Aktivieren Sie als ndchstes die Steuerung des Greifers und fiihren Sie eine Referenz-
fahrt durch. Driicken Sie dafiir ,,Aktivieren” und danach , Referenzieren”.

[ @ pe - O X
Datei System Hilfe
|
| Port: |[COM3 Verbinden Trennen 10-Link: OPERATE
Gi LED Diagnose SystemLog Events
Akt | ‘ Deaklivieren | Referenzierer LED v | LED Settings ~
Griff 0
Grenzwert keil w Greifen Grenzwert kein Teil: 20.00 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben. 50.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben:  40.00 mm Freigeben
Greifkraft: 100% Greifkraft: 25%
Griff 2 Gniff 3
Grenzwert kein Teil: 10.00 mm Greifen Grenzwert kein Teil: 0.50 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben: 20,00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: ~ 84.50 mm Freigeben
Greifkraft: 50% Greifkraft: 75%
Griff 4 Gniff 5
o 100N e Qraifan e a8 il Qraifan he

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand

Position: O Schalter 0 O Schalter 1 © Fehler © Wartung

Greifzustand: O Schalter 2 O Schalter 3 O Temp.Warnung O Temp. Fehler

Nun ist der Greifer einsatzbereit. Sie kdnnen die eingestellten Griffe 0-3 testen, indem
Sie ,,Greifen” und ,Freigeben” driicken. Die jeweiligen Griffparameter sind mit ,Gren-
zwert kein Teil“ und ,,Grenzwert Teil freigeben” definiert.

12.3 Greifrichtung

Die Greifrichtung wird durch die beiden Grenzwerte ,Teil freigeben” und ,kein Tei

Iu

IM

vorgegeben. Ist die Position fiir ,,Grenzwert kein Teil“ kleiner als die fir ,,Grenzwert Teil
freigeben”, greift das Greifmodul nach innen. Umgekehrt greift das Greifmodul nach
auBen, wenn die Position fiir ,,Grenzwert kein Teil” groRer als die fur ,Grenzwert Teil

freigeben” ist.

Beispiel AuBengreifen und Innengreifen

envert  Grenawert Grenzmert Grenzwert
NOPART  RELEASED RELEASED  NOPART

e ———— e ——
B \ o 3 A =

16



12.3.1 Greifkraft

GRIPKIT CR PLUS verfiigt Gber eine integrierte Greifkraftregelung. Die Greifkraft kann
prozentual in Abhangigkeit der Nenngreifkraft des Greifmoduls vorgegeben werden.
Mogliche Werte sind 25 bis 100 % der Nenngreifkraft.

12.4 Griff definieren

Um einen Griff zu definieren gehen Sie auf den Reiter ,,Greifeinstellungen®. Wahlen Sie

nacheinander die Parameter fir ,Grenzwert kein Teil“ und ,Grenzwert Teil freigeben”
und Bestatigen Sie die Eingaben mit ,Anwenden”.

Beim Greifen und Freigeben stoppen elektrische Greifmodule bei den Posi-
tionen ,,Grenzwert kein Teil” bzw. ,,Grenzwert Teil freigeben”.

AnschlieBend missen Sie die Greifkraft in Prozent der Nennkraft angeben. Die Nenn-
kraft des verwendeten Greifmoduls finden Sie unter dem Kapitel 8 Technische Daten.
Mit den Parametern ,Override Greifen” und ,Override Freigeben” kénnen Sie eine
Nachjustierung der Greifgeschwindigkeit vornehmen. Beide Werte sind standardmaRig
auf 100% eingestellt. Beim Greifen bezieht sich dieser Wert auf die vom Greifer berech-
nete optimale Greifgeschwindigkeit in Abhangigkeit von der TeilgroRe und Greifkraft.
Sie kdnnen hier Werte von 1-200 % einstellen. Beim Freigeben sind 100 % die absolute
Maximalgeschwindigkeit des Greifers. Hierbei sind Werte von 1-100 % moglich.

W Device Configurator - CRG 30-050 #000357 - [m] X
Datei System Hilfe
Port: |COM3 Verbinden Trennen | I0-Link: OPERATE
G LED Diagnose Systemlog Events
Parameter Wert Einheit ol
Overide Greifen [ 00 % Anwenden
Overide Freigeben ! 1 ﬂu % Anwenden
Referenzierungstichtung: [] Negative Richtung ‘ Anwenden
Griff 0
Grenzwert kein Teil ‘ 30. Od‘ | Anwenden
Grenzwert Teil freigegeben: [ 5000 mm Anwenden
Greifkraft [ 100 % Anwenden
Griff 1
Grenzwert kein Teil ‘ 20. 00‘ mm Anwenden
Grenzwert Teil freigegeben: ‘ 40. 00‘ mm Anwenden
Greifkraft [ 25 % Anwenden v

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand
Position: 10.00 O Schalter 0 © Schalter 1 Fehler O Wartung
Greifzustand: NO PART O Schalter 2 O Schalter 3 emp.Warnung O Temp. Fehler

17
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12.5 Leuchtring einstellen

Die Greifmodule verflgen liber einen blendfreien LED-Leuchtring, der zur Visualisie-

DEUTSCH

rung von verschiedenen Zustanden der Applikation verwendet werden kann. Hierfir
kénnen acht Visualisierungsmuster parametriert werden. Es kann jeweils die Animati-
on, die Farbe und die Geschwindigkeit geindert werden. Offnen Sie hierfiir den Reiter
,LED“ und wahlen Sie Giber ,,Animation” die verschiedenen Greifzustande aus. Bestati-
gen Sie die Eingabe jeweils mit ,, Aktivieren®.

UR

W Device Configurator - Kein 10-Link Device verbunden - O X
Datei System  Hilfe
Port: |COM3 Verbinden Trennen 10-Link: -
G LED Diagnose Systemlog Events
Parameter ‘ Wert ‘ )
Einstellung 0
T
Animation: ‘ Grip State s Anwenden
Grip State
Farbe: Off Anwenden
on
Zykluszeit E;"é'; Anwenden
e Running Light Clockwisd
Running Light Counter
Animation Inwards Anwenden
Outwards
Farbe: Egzuon Anwenden
Right
ZyKluszeit Front Anwenden
Back
Einstellung 2 Rainbow
Animation; On v Anwenden
Farbe: Orange » Anwenden
v
v — Lo | | p—

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand
P - Schalter 0 O Fehler O Wartung
Greifzustand = Schalter 2 S O Temp.Warmung O Temp. Fehler

12.6 Diagnose

Unter dem Reiter ,Diagnose” finden Sie die aktuellen Daten zu dem Zustand des ange-
schlossenen Greifermoduls.
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13 Anwendungen erstellen

Um die Greifmodule im Roboterprogramm einfach anzusprechen, stellt GRIPKIT CR
PLUS grafische Befehle fiir die Grundfunktionen Greifen, Freigeben, Initialisieren und
Deaktivieren zur Verfliigung. Die Befehle kénnen tiber den Struktureditor der Roboter-
steuerung, Reiter ,URCaps” angesprochen werden.

N

Programm

Hier kbrinen Sio Ihr en Roboter programmier en

2Zum Programeiaren des Roboters wihien Sia die Beforle ous dor Befehisliste ous
Sie werden dann in der Programmstruktur angezeit

Programmstruktur

Alle GRIPKIT CR PLUS spezifischen Befehle beginnen mit ,,GRIPKIT”. Wenn Sie weitere
Plugins von Drittanbietern auf der Robotersteuerung installiert haben, werden deren
Funktionen im selben Auswahlbereich angezeigt.

Details zur Programmierung in Polyscope entnehmen Sie der Dokumentati-
on der Robotersteuerung.

Um einen Befehl im Roboterprogramm zu platzieren, betatigen Sie die entsprechende

Befehlsschaltflache. Der Befehl wird im Roboterprogramm platziert und kann darauf-
hin parametriert werden.

19
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13.1 Teil greifen (GRIPKIT Grip)

Um ein Teil zu greifen, wahlen Sie den Befehl ,,GRIPKIT Grip“ im URCaps-Auswahlbe-
reich. Nach dem Einfligen des Befehls in das Programm konnen Sie diesen konfigurie-

I(l

ren, indem Sie auf den Reiter ,Befehl” wechseln. Wahlen Sie zuerst den gewiinschten
Greifer aus der Auswabhlliste ,Greifer” aus. Selektieren Sie dann den auszufiihrenden
Griff Giber die Auswahlliste ,Greifen“. Uber die Schaltflichen ,Greifen“ und ,Freigabe*
kénnen Sie den Griff jederzeit zu Testzwecken ausfiihren. Mit der Auswahlbox ,,Griff

des Greifers Gberwachen” aktivieren Sie die Griffiberwachung.

o N
GRIPKIT Grip

ME dem ausgewsnten Grefer einen vorkonfigurierten Gritf sus
f ausgefurt o aue

Yoot (G105 mmi100% v [ Freigae |

Grip monitoring
Wenn aktiviert, Nat das Roboter-Programm bei Verust enes gegritfensn Bautels
sofort an.

B &1t deses Greers Qoerwachen

Ist diese aktiviert, wird das Greifteil wahrend der Handhabung kontinuierlich tber-
wacht und das Roboterprogramm bei Teileverlust sofort angehalten. Die Griffiber-
wachung gilt nur fir diesen Griff und wird automatisch beim nachsten programmbe-
dingten Losen des Griffes deaktiviert.

Zur Laufzeit wartet die Robotersteuerung, bis entweder der Griff erfolgreich etabliert
wurde (Greifmodul wechselt auf ,HOLDING”) oder kein Greifteil gefunden wurde
(Greifmodul wechselt auf ,NO PART“).

Achtung Kollisionsgefahr! Ist der Greifbereich nicht ausreichend groR ge-

wahlt, kdnnen zu kleine oder zu groRRe Greifteile gegriffen sein, obwohl der
Greifzustand ,,NO PART“ oder ,,RELEASED" ist.

20



Wurde das Teil erfolgreich gegriffen, werden die dem Subbefehl ,,Holding” untergeord-
neten Befehle ausgefiihrt. War das Greifen nicht erfolgreich, werden die dem Subbe-
fehl ,,NO PART“ untergeordneten Befehle ausgefiihrt.

13.2 Teil freigeben (GRIPKIT Release)

Zum Freigeben des gegriffenen Teils verwenden Sie den Befehl ,,GRIPKIT Release”. Nach

m HOSLN3d

Einfigen des Befehls kdnnen Sie Greifer und Griff auswahlen. Uber die Statusleiste am
unteren Rand des Konfigurationsbereichs wird der aktuelle Zustand des ausgewahlten
Greifmoduls dargestellt. Zur Laufzeit wartet die Robotersteuerung, bis das Teil freige-
geben wurde. Analog zum Befehl ,GRIPKIT Grip“ kann auch hier der Griff Gber die bei-
den Schaltflachen ,Greifen “ und ,Freigabe” wahrend der Programmerstellung gete-
stet werden.

| Q B e verisen
2 Fortgeschritten [ NUR——
> Templates = RELEASE Grff 1 mt Greffer 1 GRIPKIT Release
! Dac situle Tel frageben.
eser Bafen wartet bic e Finger nre

Greifer /Gt auswiien

Grelfer: Grafer 1
b

* GRIPKIT

T W TOW Ereon AR ]

14 Deinstallation

Um GRIPKIT CR PLUS von Ihrem Roboter zu deinstallieren, folgen Sie der Montageanlei-
tung in umgekehrter Reihenfolge. Zur Deinstallation des URCaps-Plugins folgen Sie den
Anweisungen in der Betriebsanleitung des Roboters.
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15 EG Einbauerklarung

Im Sinne der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang Il B

Hersteller: Weiss Robotics GmbH & Co. KG
Karl-Heinrich-K&ferle-Str. 8
D-71640 Ludwigsburg

Inverkehrbringer: Weiss Robotics GmbH & Co. KG
Karl-Heinrich-K&ferle-Str. 8
D-71640 Ludwigsburg

Hiermit erklaren wir, dass folgende Produkte
GRIPKIT CR PLUS S und GRIPKIT CR PLUS L

den zutreffenden grundlegenden Anforderungen der Richtlinie Maschinen (2006/42/
EG) entsprechen. Die unvollstandige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen
werden, wenn festgestellt wurde, dass die Maschine, in die unvollstandige Maschine
eingebaut werden soll, den Bestimmungen der Richtlinie Maschinen (2006/42/EG)
entspricht. Angewandte harmonisierte Normen, insbesondere:

EN ISO 12100-1 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestal-
tungsleitsatze, Teil 1: Grundsatzliche Terminologie, Methodik
EN I1SO 12100-2 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestal-

tungsleitsatze, Teil 2: Technische Leitsatze und Spezifikationen

Der Hersteller verpflichtet sich, die speziellen technischen Unterlagen zur unvollstan-
digen Maschine einzelstaatlichen Stellen auf Verlangen zu Gbermitteln. Die zur unvoll-
standigen Maschine gehdrenden speziellen technischen Unterlagen nach Anhang VII
Teil B wurden erstellt.

Dokumentationsverantwortlicher: Dr.-Ing. Karsten WeiR, Tel.: +49(0)7141/94702-0

Ort, Datum, Unterschrift: Ludwigsburg, 6. Marz 2020 VI [ i ﬂﬂ-

Angaben zum Unterzeichner: Weiss Robotics GmbH & Co. KG, Geschaftsleitung
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1 Introduction

GRIPKIT CR PLUS is Weiss Robotics’ intelligent gripping solution for robot arms of Uni-
versal Robots. GRIPKIT CR PLUS is available with different gripping modules and is me-
chanically and electrically fully compatible to the robot arms of Universal Robots (UR3,
UR5 and UR10 (CB3.1 and e-Serie)).

This operating manual describes the installation, initial setup and operation

of the GRIPKIT Plus. It does not replace the operating manual of the used
0 gripper which can be found on the included USB flash drive or Online at

www.weiss-robotics.com/gripkit-cr-plus.

1.1 Related documents

Related documents for operating the gripping module, technical drawings and 3D mod-
els are available at www.weiss-robotics.com.

Please refer to our General Terms and Conditions for additional information on the
warranty, available at www.weiss-robotics.com/gtc.

1.2 Target audience

This manual is intended for integrators and operators of robot applications and all per-
sons maintaining and working with this product. It is advised to keep this and related
documents available to the staff at all times. Please read this document carefully and
observe in particular the safety and warning notices in this document.

1.3 Notation and symbols

For a better understanding, the following symbols are used in this manual.
Functional or safety-relevant information. Non-compliance may endanger

A the safety of personnel and the system, damage the device or impair its

function.

o Additional information for a better understanding of the described facts.

@ Reference for further information.



2 Basic safety instructions

2.1 Intended use

GRIPKIT CR PLUS was developed for reliably gripping and holding of work pieces or
other objects and is intended for mounting on a robot arm. The requirements of the
applicable directives as well as the assembly and operation instructions in this docu-
ment must be observed and adhered to. GRIPKIT CR PLUS may only be used within its
defined operating limits and only for industrial applications.

Any other use is considered to be improper, e.g. if the gripping module is used for
pressing, curring, lifting, punching or as a clamping or guidance aid for other tools. The
manufacturer is not liable for any damage resulting from this improper use.

2.2 Environmental and operating conditions

GRIPKIT CR PLUS and the included gripping module may only be used in the context of
its defined application parameters. Make sure, that the module and the gripper fingers
are at sufficient size for the application. The environment has to be clean and the ambi-
ent temperature must not exceed the specifications in this document. In addition, the
environment must be free from splash water and vapors as well as from abrasion or
processing dust, except the used gripping module is especially designed for contami-
nated environments.

2.3 Controlled production

GRIPKIT CR PLUS represents the state of the art and the recognized safety rules at the
time of delivery. However, it can present risks if, for example:

e GRIPKIT CR PLUS is not used in accordance with its intended purpose

e GRIPKIT CR PLUS is modified, or not installed or maintained properly

e The EC Machinery Directive, the VDE directives, the safety and accident-preven-
tion regulations valid at the usage site, or the safety and installation notes are
not observed

2.3.1 Protective equipment

Provide protective equipment per EC Machinery Directive where required.

2.3.2 Constructional changes, attachments or modifications

Additional drill holes, threads or attachments that are not offered as accessories by
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Weiss Robotics may be attached only with written permission of Weiss Robotics.

2.3.3 Special standards
The following harmonized standards are adhered to:

¢ RFinterference, noise and emission according to IEC/EN 61000-6-3

e Fast transients (bursts) on supply and 1/0 lines according to IEC/EN 61000-4-4
e RF power input on supply and I/O lines according to IEC/EN 61000-4-6

e RFirradiation according to IEC/EN 61000-4-3

¢ Interference emission according to IEC/EN 61000-6-4 Class A

e Magnetic field with energy frequency according to IEC/EN 61000-4-8

¢ Electrostatic discharge according to IEC/EN 61000-4-2

e |O-Link communication standard according to IEC 61131-9

2.4 Personnel qualification

The assembly, initial commissioning, maintenance, and repair of the GRIPKIT CR PLUS
may be performed only by trained specialist personnel.

Every person called upon by the operator to work on the GRIPKIT CR PLUS must have
read and understood the complete operating manual. This applies particularly to occa-
sional personnel such as maintenance personnel.

2.5 Safety-conscious working

Observe the safety and accident-prevention regulations valid at the usage site.

Do not reach into the open mechanism or the movement area of the grip-
ping module. De-energize and set the gripping module pressure-free be-
fore performing any work on it.

3 Warranty

The warranty is 12 month from the ex-works delivery date in accordance with the in-
tended use in one shift operation or 20 million gripping cycles and observing the pre-
scribed maintenance and lubrication intervals. Maintenance and lubrication intervals
can be found in the operation manual of the included gripping module. Workpiece con-
tacting parts and wearing parts are not covered by this warranty. Refer to our Terms
and Conditions for details. GRIPKIT CR PLUS is considered to be defective, if its basic
function gripping is no longer given.



4 Model variants

GRIPKIT CR PLUS is available in different model variants.

Gripping module CRG 30-050 CRG 200-085
(Part No.) (5010016) (5010017)

Active mounting plate |SF-ISO50-CRG30 SF-1SO50-CRG200
(Part No.) (5020061) (5020062)

5 Assembly

The gripping module is mounted to the robot arm using the active mounting plate con-
tained in the GRIPKIT CR PLUS. The necessary mounting material (screws, pins, etc.) is
included in the GRIPKIT CR PLUS.

FINGERKIT System S CRG 30-050 SF-ISO50-CRG30
FINGERKIT System L CRG 200-085 SF-1SO50-CRG200 Universal Robots

m HSITON3
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Only work on the electrical system of the robot when it is switched off.

Do not kink the cable at the connector! Damage to the connector possible!

With GRIPKIT CR PLUS S: Install the enclosed spacer plates between the
flange and the robot. Use the long screws with a diameter of 6 mm for this.
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6 Technical specification

INO
Reserved

Reserved
GND
+24V/1.5AIN
ouT2
OuT1
OouTOo

O (N |||~ W N

=
o

6.1 Power Consumtion

Model Holding at 25% Holding at 100% Peak
S 0,15A 0,24 A 0,51A
L 0,25A 0,48 A 1,87 A

6.1.1 Input Circuit

The inputs of the gripper module support both NPN and PNP signals. The passive state
is detected when the input is open (inactive). The active state is detected when the
input is actively pulled to either OV (NPN) or 24V (PNP).

Input Function GRIPKIT CR PLUS

GRIP
INO active: grab workpiece

passive: workpiece released mmm

INDEX.0 0 p p
IN1

selects the grip to execute 1 a p

INDEX.1 P a p
IN2

selects the grip to execute 3 a a

(%2}



6.1.2 Output circuit

The gripping state is output via the outputs of the gripping module. The outputs are
designed as a push-pull circuit.

Out 2 ouT1 ouTo Gripping state

ov ov ov wait for command (IDLE)

ov ov 24V release workpiece (RELEASED)

ov 24V ov no workpiece detected (NO PART)
oV 24V 24V holding workpiece (HOLDING)
24v 0 oder 24V | 0 oder 24V Error

7 Scope of delivery

The following components are included in the GRIPKIT CR PLUS package for UR:

¢ Gripping module (see chapter ,,Model variants*)

e Active mounting plate (see chapter ,,Model variants®)

e Connection kit GRIPKIT EASY/PLUS (Part No. 5070018)

e For GRIPKIT CR PLUS S: two spacer plates (Part No. 5020063)
e USB-KEY-GRIPKIT (Part No. 5090008)

e Quickstart GRIPKIT CR PLUS (Part No. 5080030)

Additional Accessories

GRIPKIT CR PLUS does not contain any fingers, since those are usually highly applica-
tion-dependent.

@ Order matching fingers from our standard product range separately.

7.1 Content of the included USB flash drive

The included USB flash drive contains the URCaps plug-in software as well as sample
programs and the documentation of the gripping module.
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8 Technical data

Gripper type parallel
Gripping force 15-30N 75-200N
Workpiece weight
) ) 2.7 kg | 0.15 kg 4.3 kg | 0.15 kg

(form fit/force fit)
Full stroke 50 mm 85 mm
Current

) 350 mA 850 mA
consumption
Weight 0.46 kg 1.3 kg
Parameterization 2 grips (position, force)

Exceeding the specified technical data may reduce the life of the gripping
module or permanently damage it. If in doubt, please clarify your applica-
tion with your responsible sales partner.

9 System requirements

GRIPKIT CR PLUS is compatible to the robot models UR3, UR5 and UR10. To mount the
GRIPKIT CR PLUS size S on UR5 and UR10 cobots, additional spacer plates (Part No.
5020063) are required. The spacer plates are included in the delivery.

The following minimum hardware and software requirements apply to the operation:

e CB3.1:3.6 or higher
e e-Series: 5.1 or higher

10 Software installation

The GRIPKIT CR PLUS is integrated by a URCaps plug-in on the robot controller. It is
located on the enclosed USB flash drive and must be installed manually. Insert the USB
flash drive into the teach pendant and carry out the following steps:
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URCaps

URCap name: GRISKIT by Weiss Rebotics
rsion: 203

o GRIFA
Copyright: Copyrigh (c) 2016. Weiss Roborics Gmb & Ca. X&. All rights reserved.
License Type: Propristary

License
Coneight A 008 Ve R

IMPORTANT, PLEASE READ CAREFULLY; THIS END USER LICENSE AGREEMENT “EULA" 13
FEMPNT AFTWFFR YOLL(AS AN INDIVIDIIAT, OR ENTITY. “VOLI THE.

11 Commissioning

For the commissioning of the gripping module its operating voltage must be set to 24
volts. To do this, open the “I/0” tab and set the voltage to 24 volts under “Tool Output”.

RE 2 +QH

m
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o
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12 Programming

12.1 Setting up the Application

To implement an application based on GRIPKIT CR PLUS, you must first set up the ap-
plication. To do this, open the , Installation” tab on the teach pendant and select the
GRIPKIT installation page. First set up the gripping modules used in your application
and then configure the grips.

12.2 Setting up the gripping modules

The ,,Setup” tab allows you to configure the logical gripping modules used in the appli-
cation. You have to assign a physical gripping module to each activated logical gripping
module via the , Assigned Device” selection list. The selection list shows all gripping
modules that are currently connected to the robot. You can also make this assignment
at a later stage. If the connection to the gripping module is established and it is ready
for operation, the color of the status indicator changes to green.

GRIPLING SF

r et connected
rot connected
¥ ret connectsd

v et connected

w  rot connectsd

v et conmected
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12.2.1 Gripper configuration option A

To configure a gripping module, open the , Configuration” tab. Select the logical grip-
ping module that you want to configure and connect the active mounting plate to the
teach pendant with the USB cable.

Grip parameterization

Regardless of size, each gripping module supports two different grips. Use the "Caption
" field to assign a name to each grip (for example, ,blank part“, ,finished part”, ...) so
that the grip can be clearly identified in the robot program. Now enter the position
limits and, for electrical gripping modules, the gripping force for each of the grips used.
Use the ,,Grip“ and ,,Release” buttons to directly execute the grip for test purposes if a
connection to the gripping module exists. Electrical gripping modules may have to be

referenced after starting. Press the ,Reference” button to perform a reference run.

12
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Grips S8 Animations 1-3

Gripper: CAG 30-050 SN:000368

Caption

No Part Limk (vem)

Reiease Limk (mm)

Force (%)

For parameterization, a position window is specified for each handle by the limit values
RELEASED (part released) and NO PART (no part), in which the gripping part must be
located. If the fingers block within this window while gripping, the gripping module
recognises this as a valid grip and switches to the gripping state HOLDING. If, on the
other hand, the fingers reach the preset "No Part Limit", the gripping state changes to
NO PART to indicate that no part has been gripped. When releasing, the gripping state
changes to RELEASED as soon as the "Release Limit" limit is reached. The robot pro-
gram is stopped and an error message will be displayed, if the limit was not reached.

Danger of collision! If the gripping range is not large enough, it is possible
A that parts that are too small or too large may be gripped even if the grip-
ping state outputs NO PART or RELEASED.

@ Details on the gripping state can be found in the operating manual of the
gripping module.

13



12.2.2 Gripper configuration option B

To configure your gripper module, you can alternatively use the "Device Configurator"
program. You will find this program on the enclosed USB flash drive. Do the installation
on a desktop device and open the program. Connect the Gripper to your computer
with the enclosed USB cable.

Start the "Device Configurator" program and connect the gripper via "Connect".

m HSITON3

W Device Configurator - CRG 30-050 #000357 - O X
Datei System Hilfe
Port: |COM3 Verbir Trennen 10-Link: OPERATE
G LED Diagnose Systemlog Events
A
Steuerung LED Steuerung
Aktivieren Deaktivieren Referenzieren LED Preset: i LED Settings
Griff 0 Gnff 1
Grenzwert kein Teil 4000 Grenzwert kein Teil: 20.00 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben: 50.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: 40.00 mm Freigeben
Greifkraft: 100% Greifkraft: 25%
Griff 2 Gniff 3
Grenzwert kein Teil 10.00 mm Greifen Grenzwert kein Teil 0.50 mm Greifen
Grenzwert Teil freigegeben: 20.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: 84.50 mm Freigeben
Greifkraft: 50% Greifkraft: 75%
v

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand
Position: 50.40 O Schalter0 O Schalter 1 O Fehler O Wartung
Greifzustand: IDLE O Schalter 2 O Schalter 3 © Temp.Warnung © Temp. Fehler
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Next, activate the control of the gripper and carry out a reference run. Press "Activate"

and then "Reference"..

Greiferzustand Positionsschalter

Position:

O Schalter 0

Greifzustand: O Schalter 2

W De - [}
Datei System  Hilfe
Port: |COM3 Verbinden Trennen 10-Link: OPERATE
Gi LED Diagnose SystemLog Events
Aktif ) ] [ Deaklivieren | Referenzierer LED v LED Settings
Griff 0 1
Grenzwert kell w Greifen Grenzwert kein Teil: 20.00 mm ‘ Greifen
Grenzwert Teil freigegeber 0.00 mm | Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: 40.00 mm ‘ Freigeben |
Greifkraft: 100% Greifkraft: 25%
Griff 2 Gniff 3
Grenzwert kein Teil 1000mm | Greifen Grenzwert kein Teil 0.50 mm Grefen |
Grenzwert Teil freigegeben: ~ 20.00 mm Freigeben Grenzwert Teil freigegeben: ~ 84.50 mm Freigeben
Greifkraft: 50% Greifkraft: 75%
Griff 4 Gniff 5
s 1000 e Graitan e It Qraitan

Geratezustand

O Schalter 1
O Schalter 3

O Fehler
© Temp. Warnung

O Wartung
O Temp. Fehler

UR

Now the gripper is ready for use. You can test the adjusted grips 0-3 by pressing "Grip'

and "Release". The respective grip parameters are defined with "Limit value no part
and "Limit value part release".

12.3 Grip direction

The gripping direction is determined by the relation of the position limit values to one
another. If the ,No Part Limit“ is larger than the , Release Limit“, the gripping module
performs an internal grip, if the ,,Release Limit“ is larger than the ,No Part Limit“, an
external grip will be performed.

External and internal gripping example

........ Grenawert Grenawert  Grenawert
NOPART  RELEASED RELEASED O PART
[ oG | HOLDING

o f Postion o * position

15



12.3.1 Gripping force

GRIPKIT CR PLUS has an integrated gripping force control. The gripping force can be
specified as a percentage of the nominal gripping force of the gripping module. Possi-
ble values are 25 to 100 % of the nominal gripping force.

12.4 Define a grip

To define a grip, go to the "Gripping Settings" tab. Select the parameters for "Limit
value no part" and "Limit value part release" and confirm the entries with "Apply".

When gripping and releasing, electrical gripping modules stop at the ,No
Part Limit“ and the ,Release Limit“.

You must then specify the gripping force as a percentage of the nominal force. The
nominal force of the gripping module used can be found in chapter 8 Technical data.
With the parameters "Override gripping" and "Override enable" you can readjust the
gripping speed. Both values are set to 100 % by default. When gripping, this value re-
fers to the optimal gripping speed calculated by the gripper depending on the part size
and gripping force. You can set values from 1-200 % here. When releasing, 100 % is the
absolute maximum speed of the gripper. Values of 1-100 % are possible here.

W Device Configurator - CRG 30-050 #000357 - O X
Datei System Hilfe
Port: |COM3 Verbinden Trennen | I10-Link: OPERATE
G LED Diagnose Systemlog Events
Parameter Wert Einheit ol
Overide Greifen [ 00 % Anwenden
Overiide Freigeben: [ 100 % Anwenden
Referenzierungsrichtung: [] Negative Richtung Anwenden
Giriff O
Grenzwert kein Teil ‘ 30. Od‘ mm Anwenden
Grenzwert Teil freigegeben: [ 5000 mm Anwenden
Greifkraft [ 100 % Anwenden
Giff 1
Grenzwert kein Teil ‘ 20. 00‘ mm Anwenden
Grenzwert Teil freigegeben: ‘ 40. 00‘ mm Anwenden
Greifkraft [ 25 % Anwenden v

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand

Position: O Schalter 0 © Schalter 1 O Fehler O Wartung

Greifzustand: O Schalter 2 O Schalter 3 © Temp.Warnung O Temp. Fehler

16
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12.5 Set up light ring

The gripping modules have a glare-free LED light ring that can be used to visualize vari-
ous states of the application. Eight visualization patterns can be parameterized for this
purpose. The animation, colour and speed can be changed. To do this, open the "LED"
tab and select the various gripping states via "Animation". Confirm the input with "Ac-

: n
tivate™.
W Device Configurator - Kein 10-Link Device verbunden - O X
Datei System Hilfe
Port: |COM3 v Verbinden ‘ Trennen 10-Link: -
g a LED Diagnose SystemLog Events
Parameter Wert ‘ A
Einstellung 0
T T
Animation: Grip State bod ‘ Anwenden ‘
M_ [
Farbe: off \ Anwenden |
on —_—,—,a-
ZyMuszeit Blink | Anwenden |
Fade
Einstellung 1 Running Light Clockwisg
I Running Light Counter ¢
wv Animation Inwards Anwenden
—_— Outwards
— ) Position T
LD Farbe: Left ‘ Anwenden ‘
Right T
Z Zykluszeit: Front ‘ Anwenden ‘
L Back
Einstellung 2 Rainbow
Animation on ~ ‘ Anwenden ‘
Farbe: |Orange ~| \ Anwenden |
[a's
) Tbtvieanit: [ il Aruwnndnn 1l >

Greiferzustand Positionsschalter Geratezustand
Position: = O Schalter 0 O Schalter 1 O Fehler © Wartung
Greifzustand: = O Schalter 2 O Schalter 3 O Temp.Warnung O Temp. Fehler

12.6 Diagnostics

Under the "Diagnostics" tab you will find the current data on the status of the con-
nected gripping module.
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13 Application programming

GRIPKIT CR PLUS provides predefined commands for the basic functions of gripping,
releasing, initializing and deactivating the gripping modules from the robot program.
These commands can be accessed from the PolyScope programming interface of the
robot. The commands are located in the Program Structure Editor’s ,URCaps” tab.

Program

Hare you can program yaur robet to 8o tasks

To progrem your robot. select the nodes from the Node List and they wil appesr en
the Program Tree

Node List Program Tree

_ #8 - xspaz

[ ada Before Stert Sequence

O St Inkie Veriats Vaues
H Program Locps Forever

+8ocxBBRT

All GRIPKIT CR PLUS specific commands begin with ,,GRIPKIT“. If you have installed any
third-party plug-ins on your robot, their functions will be displayed here, too.

@ For details on programming in Polyscope, refer to the documentation of
the robot controller.

To place a command in the robot program, press the appropriate command button.
The command is placed in the robot program and can then be parameterized.

13.1 Grip a part (GRIPKIT Grip)

To grip a part, select the ,GRIPKIT Grip“ command in the URCaps selection area. Af-
ter inserting the command into the program, you can configure it by switching to the
,Command” tab. First select the desired gripper from the ,,Gripper” selection list. Then
select the grip to be executed from the ,,Grip“ selection list. Using the ,,Grip“ and ,,Re-
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lease” buttons, you can run the grip at any time for test purposes. Check ,,Use grip mon-
itoring” to activate the grip monitoring feature. If this is activated, the gripped part is
continuously monitored during handling and the robot program will stop immediately
when the part is lost.

The grip monitoring only applies to this grip and is automatically deactivated when the
part is released. At runtime, program execution will be paused until either the grip has
been successfully established (gripping module changes to ,HOLDING”) or no part has
been found (gripping module changes to ,,NO PART").

o N o voo

GRIPKIT Grip

Pertorm wan o
Tris comeand woits urtl the grip & establshed or o part wos found.
W be sxscuted H the orippar is oiding 3 part er If

Grip menitoring
i enabled, the robot program wil stop immediately when the gripped part s lost

+ GRIPKIT

Caution - Danger of collision! If the gripping window is not large enough, it
is possible that parts that are too small or too large may be gripped even if
the gripping state outputs NO PART or RELEASED.

If the part was successful gripped, the commands assigned to the sub-command
,Holding” are executed. If the grip was not successful, the commands assigned to the
sub-command ,NO PART” are executed.
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13.2 Release a part (GRIPKIT Release)

To release a previously gripped part from the gripper, select the ,GRIPKIT Release”
command in the URCaps selection area. The status bar at the bottom of the configura-
tion area shows the current state of the selected gripping module.

Q - Grafic  Varisblen
) Fortgeschritten

> Templates = RELEASE Grff 1 mt Greffer 1 GRIPKIT Release

'V URCaps. Dac stuate Tel frageben.
Dieser Bafent wartet bic e Finger e Freigabe-PoSKion erTeicr naven.

Greter/GAT suswilhion Griff austarren

Greiler: Greifer L v | creten |
*

Griff:  Grff 1: 29,5 mm v [ Fregbe |

# GRIPKIT

BY WEISS ROBOTICS

Similar to the ,,GRIPKIT Grip“ command, releasing of the gripped part can also be tested
during the programming using the two buttons ,Grip“ and ,,Release”.

14 Uninstalling

To uninstall the GRIPKIT CR PLUS from your robot, follow the assembly instructions in
reverse order. To uninstall the URCaps plug-in, follow the instructions in the instruction
manual of the robot.
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15 Translation of the original declaration of conformity

In terms of the EC Machinery Directive 2006/42/EG, Annex Il, Part B

Manufacturer:
Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Karl-Heinrich-Kaeferle-Str. 8

71640 Ludwigsburg, Germany

Distributor: Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Karl-Heinrich-Kaeferle-Str. 8

71640 Ludwigsburg, Germany

We hereby declare that the following products
GRIPKIT CR PLUS S, GRIPKIT CR PLUS L

meet the applicable basic requirements of the Machinery Directive (2006/42/EC). The
incomplete machine may not be put into operation until conformity of the machine
into which the incomplete machine is to be installed with the provisions of the Ma-
chinery Directive (2006/42/EC) is confirmed.

Applied harmonized standards, especially:

EN1SO 12100-1 Safety of machines — Basic concepts, general principles for
design — Part 1: Basic terminology, methodology

EN 1SO 12100-2 Safety of machines — Basic concepts, general principles for
design — Part 2: Technical principles

The manufacturer agrees to forward the special technical documents for the incom-
plete machine to state offices on demand. The special technical documents according
to Annex VII, Part B, belonging to the incomplete machine have been created.

Person responsible for documentation: Dr.-Ing. K. WeiB, Tel.: +49(0)7141/94702-0

Place, Date, Signature: Ludwigsburg, 6. March 2020 ﬂfm{\ (&r‘}‘,‘L
/
Details of the signer: Weiss Robotics GmbH & Co. KG, Management
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Die angegebenen technischen Daten kdnnen im Rahmen der Produktverbes-

serung ohne Vorankiindigung geandert werden. Alle genannten Marken sind

Eigentum ihrer jeweiligen Inhaber.

The specification in this document are subject to change without prior notice
for the purpose of product improvement. All trademarks are the property of

their respective owners

Version 02.2020 - © Weiss Robotics GmbH & Co. KG, All Rights Reserved.



