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1 Einfuhrung

Mit der GRIPLINK-Technologie kénnen Automationskomponenten von WEISS ROBOTICS (iber eine
standardisierte Kommunikationsschnittstelle in Robotersysteme integriert werden. Das GRIPLINK-
Plugin flr Universal Robots ist das steuerungsseitige Bindeglied und erméglicht die Anbindung sowie
die Bedienung kompatibler Geradte von WEISS ROBOTICS an Robotersystemen des Herstellers Universal
Robots.

Das GRIPLINK-Plugin unterstiitzt sowohl Gerite, die das GRIPLINK-Protokoll nativ Gber TCP/IP
verwenden, als auch kompatible Modbus-RTU-Geréte, die lber die Tool-I/O-Schnittstelle der UR-
Steuerung angebunden werden.

Der Begriff ,GRIPLINK-Controller” wird in dieser Anleitung stellvertretend fir alle Produkte verwendet,
die die GRIPLINK-Technologie integriert haben. Dazu zahlen sowohl eigenstandige GRIPLINK-Controller
(z. B. GRIPLINK-ET4) als auch Gerate mit eingebetteter GRIPLINK-Funktionalitat, wie etwa WPG- oder
INTRAPAL-Servogreifer von WEISS ROBOTICS. Alle diese Produkte implementieren dasselbe GRIPLINK-
Protokoll und kénnen daher Gber das Plugin auf identische Weise angesteuert werden.

Diese Anleitung beschreibt die Funktionen des GRIPLINK-Plugins. Informationen (iber
Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des jeweiligen Gerats entnehmen Sie bitte der

0 zugehorigen Betriebsanleitung. Weiterflihrende Informationen und Dokumente finden
Sie unter https://weiss-robotics.com/

1.1 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

Funktions- oder sicherheitsrelevanter Hinweis. Eine Nichtbeachtung kann die Sicherheit
von Personal und Anlage gefdhrden, das Gerat beschadigen oder seine Funktion
beeintrachtigen.

0 Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

Verweis auf weiterfihrende Informationen.

1.2 BestimmungsgemadRe Verwendung

Die Software , GRIPLINK-Plugin“ ist zur Kommunikation zwischen kompatiblen Geraten von WEISS
ROBOTICS und einer Robotersteuerung von Universal Robots bestimmt. Sie ermoglicht die Integration
und Steuerung unterstiitzter Gerate (iber die vorgesehenen Kommunikationsschnittstellen Ethernet
und Tool-I/O. Die Anforderungen der zutreffenden Richtlinien sowie die Installations- und
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Betriebshinweise in dieser Anleitung miissen beachtet und eingehalten werden. Eine andere oder
dariber hinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemaR. Fiir hieraus resultierende
Schaden haftet der Hersteller nicht.

1.3 Systemvoraussetzungen

Flr den Ethernet-Betrieb ist dieses Plugin mit GRIPLINK-Protokollversion 3 und héher kompatibel. Fir
den Tool-I/O-Betrieb gelten die nachfolgend aufgefiihrten gerate- und firmwareabhéngigen

Voraussetzungen.

Fiir den Betrieb werden folgende Universal Robots Robotersteuerungen unterstiitzt:

e Ethernet: UR e-Series mit Softwarestand 5.5 (oder hoher) sowie UR CB3.1 mit
Softwarestand 3.11 (oder hoher).
e Tool-1/0 (Modbus RTU): UR e-Series mit Softwarestand 5.4 (oder hoher).

Schnittstellen | Unterstiitzte Gerate / Firmware Lizenz

e GRIPLINK-ET4 ab FW-Version 5.2.0

e \WPG-Serie ab FW-Version 2.4.0
Ethernet . ; -

e INTRAPAL-Serie ab FW-Version

5.2.0

Tool-1/0 e GRIPKIT EASY ab FW-Version 2.1.1 e OPT-GKEASY-MB fiir GRIPKIT
(Modbus e  GRIPKIT LS ab FW-Version 1.1.0 EASY
RTU) e INTRAPAL ab FW-Version 5.3.0 e OPT-IPL-MB fiir INTRAPAL

Die IP-Adresse des GRIPLINK-Controllers muss im selben Subnetz liegen wie die der
Robotersteuerung. In der Anleitung des GRIPLINK-Controllers ist der genaue Vorgang
beschrieben, wie Sie die IP-Adresse dndern.

Die Tool-I/O-Schnittstelle wird von Universal Robots nur ab der e-Series unterstitzt.
Robotersteuerungen der CB-Series, einschlieBlich CB3.1, unterstiitzen keine Tool-1/0-
Schnittstelle. Auf diesen Systemen kann das GRIPLINK-Plugin daher ausschliefSlich im
Ethernet-Betrieb verwendet werden.

Wichtiger Hinweis: Eine Aktualisierung des URCaps kann Auswirkungen auf bestehende
Systeme, Konfigurationen und Roboterprogramme haben. Dadurch kénnen
Anpassungen an der Anwendung erforderlich werden. Priifen Sie daher vor jeder
Aktualisierung sorgfiltig die Systemvoraussetzungen sowie die Anderungen gegeniiber
vorigen Versionen.

Es wird empfohlen, nach der Migration eine vollstandige Funktionspriifung der
Anwendung durchzufiihren.

e > > ©



1.4 Lizenzbestimmungen

Das GRIPLINK-Plugin ist urheberrechtlich geschitzt. Die jeweils giltigen Lizenzbestimmungen liegen
dem Softwarepaket bei. Mit der Installation akzeptieren Sie diese Lizenzbestimmungen.

1.5 Demo-Programme

Die im Softwarepaket enthaltenen Demo-Programme zeigen die Anwendung des Plugins. Sie sind
ausschlieBlich fur Testzwecke gedacht!

ExampleBasicGripCycle

Einfacher Greifzyklus mit GRIPLINK GRIP und GRIPLINK RELEASE. Nach dem Greifen wird tber die
Verzweigung HOLDING/NO PART eine Meldung angezeigt. AnschlieRend wird je nach Ergebnis
entweder GRIPLINK RELEASE und GRIPLINK DISABLE oder nur GRIPLINK DISABLE ausgefiihrt.

ExampleFlexGripCycle

Demonstriert flexibles Greifen mit GRIPLINK FLEXGRIP und GRIPLINK FLEXRELEASE. Nach dem
Befehl FLEXGRIP wird der Geratestatus Gber GRIPLINK GET DEV STATE gelesen. Abhangig vom
Geratestatus wird entweder FLEXRELEASE und DISABLE ausgefiihrt oder das Programm mit einem
Halt abgebrochen (z. B. bei Fehler bzw. unerwartetem Zustand).

ExampleAsyncGrip

Zeigt, wie mit GL_GRIP(...,...,do block = 0, ...) einGreifvorgangasynchron gestartet
wird. Der Greifstatus wird anschlieBend Giber den Programmknoten GRIPLINK GET DEV STATE mit
aktivierter Option ,Warten auf Zustandsiibergang (WSTR)“ gepriift. Je nach Ergebnis verzweigt
das Programm zu GRIPLINK RELEASE und DISABLE, nur DISABLE oder einem Halt, wenn ein
Fehlerzustand vorliegt.



ExampleMultiGrip

Beispiel fir paralleles Greifen mit drei Greifern an Port 0, 1 und 2. Zunachst werden die Greifer
mit GRIPLINK ENABLE und GRIPLINK HOME initialisiert. AnschlieBend wird ein quasi-paralleler
GRIPLINK GRIP mit GL GRIP(...,...,do block = 0, ...) gestartet. Danach werden die
Zustande (ber GRIPLINK GET DEV STATE mit aktivierter Option ,,Warten auf Zustandsibergang
(WSTR)“ geprift. Je nach Ergebnis wird unterschieden in:

e Mindestens ein Greifer befindet sich in S_NO_PART

e Alle Greifer befinden sich in S_NO_PART.

e Alle Greifer befinden sich in S_HOLDING.



2 Installation

2.1 Installation der Software

@D Stellen Sie sicher, dass Sie die aktuelle Version des GRIPLINK-Plugins verwenden. Die
aktuelle Version kann unter www.griplink.de heruntergeladen werden.

1. Laden Sie die Plugin-Datei ,griplink_plugin_universalrobots_3.0.0.zip“ herunter.

2. Entpacken Sie das zuvor heruntergeladene ZIP-Archiv des GRIPLINK-Plugins in das
Stammverzeichnis eines USB-Sticks und stecken Sie diesen in den USB-Anschluss des Teach

Pendants.

3. Offnen Sie die Einstellungen und navigieren Sie in das Menii ,,System/URCaps“.

RE 2z <+ QM s Dom £e
Run Program _Installation Move 10 Log

? Help

§ About

(D) shutdown Robot

What would you like to do first?

R 18 2

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

o Power off Speed (e —— 100% Simulation .

Abbildung 1: PolyScope 5 - Getting Started.
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System
Backup

URCaps

Robot

Registration

Remote URCap Information
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

Inactive URCaps
Remote TCP & Toolpath

Restart

o Power off

simulation (I

Abbildung 2: PolyScope 5 - Settings/System/URCaps.

4. Driicken Sie die Taste ,,4“ und wahlen Sie die zuvor entpackte *.urcap-Datei aus.

Universal Robots Graphical Programming Environment

A z 4 QK

i temp

@ griplink-3.0.0.urcap

Filename:

Filter:

URCap Files A4 ‘

]

o 0 O simutation

O Power off

Speed 100%

Abbildung 3: PolyScope 5 - Select URCap to install.

5. Starten Sie den Roboter neu, indem Sie die Taste ,,Restart” driicken.



Universal Robots Graphical Programming Environment

RE 4 QH

Active URCaps Inactive URCaps
) GRIPLINK for UR Remote TCP & Toolpath
W System

System
Backup

Licenses

URCaps

Remote URCap Information

Control URCap name: GRIPLINK for UR ~
. Version: 3.0.0

Constrained | ncyeloper: Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Freedrive Contact Info: Karl-Heinrich-Kiferle Str. 8, 71640 Ludwigsburg, Germany

Description: URCap for GRIPLINK by Weiss Robotics. Deployed 08.04.2026 14:10:25.

Network Copyright: Copyright (c) 2022-2028. Weiss Robotics GmbH & Co. KG, All rights reserved.
License Type: Proprietary
Update License:
. Copyright (c) 2023, WEISS ROBOTICS
> Security All Tights reserved.

IMPORTANT, PLEASE READ CAREFULLY: THIS END USER LICENSE AGREEMENT "EULA" IS v
ATFRAT AGRFEMENT RETWREREN YOIT(4S AN INDIVINTAT AR FNTITY “YOT1" THE

] ==y

O Power off - " ° 0 O simulation (i

Abbildung 4: PolyScope 5 - Active URCaps: GRIPLINK for UR.

2.1.1 Uberpriifen der Installation

Nachdem Sie den Installationsprozess beendet haben, erscheinen im Hauptmenu , Installation” der
Eintrag ,,GRIPLINK“ sowie im Hauptmeni ,Program” unter dem MenUpunkt ,URCaps“ verschiedene
GRIPLINK-Programmknoten.

2.2 Deinstallieren der Software

Um das GRIPLINK-Plugin wieder von lhrem Roboter zu entfernen, befolgen Sie die Anweisungen in der
Anleitung der Robotersteuerung.



2.3 Verhalten im Fehlerfall

Tritt innerhalb des GRIPLINK-Plugins oder wahrend der Kommunikation mit einem angeschlossenen
Gerat ein Fehler auf, wird die Ausfiihrung des laufenden Roboterprogramms mit einer Fehlermeldung
abgebrochen. In der Folge kdnnen auch laufende Roboterbewegungen gestoppt werden. Dadurch wird
verhindert, dass der Roboter seine Bewegung fortsetzt, obwohl ein Kommunikations- oder
Geratefehler vorliegt.

Ein Fehler kann beispielsweise auftreten, wenn die Verbindung zum GRIPLINK-Controller unterbrochen
wird, unglltige Parameter lbergeben werden oder ein angeschlossenes Gerat einen Fehlerzustand
meldet. Dasselbe gilt, wenn sich das angesprochene Gerat bereits im Zustand FAULT befindet oder
wahrend der Ausfiihrung eines Befehls in diesen Zustand wechselt.

Zusatzliche Diagnosehinweise kdnnen der Zustandsanzeige im Installationsknoten sowie — bei
aktiviertem Logging — den Logdateien im Verzeichnis ~/.griplink auf der Robotersteuerung entnommen

werden. Eine Ubersicht typischer Fehlerursachen und empfohlener MaRnahmen befindet sich in
Kapitel 8 ,,Fehlersuche”.

3 Hardware-Setup

10-Link

ROBOT CONTROLLER

ETHERNET

T |

h
oo mH

Abbildung 5: 10-Link-Greifer Gber GRIPLINK-Controller an die Robotersteuerung (Ethernet).
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angeschlossenen Gerate zu betreiben, nutzen Sie eine externe Spannungsversorgung!

Die Spannungsversorgung muss im Zusammenhang mit den angeschlossenen Geraten

Falls Sie sich nicht sicher sind, ob die Spannungsversorgung tiber den Anschluss der
Robotersteuerung ausreichend dimensioniert ist, um alle am GRIPLINK
A ausreichend ausgelegt werden!

3.1 Montage am Roboterflansch

Die mechanische Montage am Roboterflansch ist in der Betriebsanleitung des jeweiligen Gerats
beschrieben.

Zustand durchgefiihrt werden. Vor dem AnschlieRen, Trennen oder Wechseln eines

f Montage-, Demontage- und Verdrahtungsarbeiten diirfen nur im spannungsfreien
Tool-1/O-Gerats ist sicherzustellen, dass an der Tool-I/O-Schnittstelle 0 V anliegen.

3.2 Stromversorgung

Bei der Verwendung mehrerer Geréte ist sicherzustellen, dass die Spannungsversorgung ausreichend
dimensioniert ist. Nur so kann ein ordnungsgemafer und stérungsfreier Betrieb aller
angeschlossenen Gerate gewahrleistet werden.

Die zuldssige Stromaufnahme der Tool-I/O-Schnittstelle des Roboters darf durch
angeschlossene Gerite nicht (iberschritten werden. Eine Uberschreitung kann zu
Stérungen oder Schaden am Robotersystem sowie an den angeschlossenen Geraten
fihren.

0 Beachten Sie hierzu die Angaben in der Bedienungsanleitung des Roboters zu den

zulassigen Grenzwerten der Stromaufnahme sowie die Angaben zur Stromaufnahme in
der Betriebsanleitung des jeweiligen Gerats.

3.3 Tool-I/O-Topologie

Im Tool-1/O-Betrieb erfolgt die Kommunikation tber die Tool-I/O-Schnittstelle des Roboters. Die in
diesem Abschnitt beschriebene Portabbildung gilt furr die Tool-I/O-Integration des URCaps und ist von
der generischen Portdefinition des GRIPLINK Unified Command Set zu unterscheiden. Die logische
Portabbildung basiert auf der jeweiligen Modbus-Station-Adresse. Jede Station-Adresse bildet genau
einen Master mit einem Hauptport sowie bis zu drei zugehorigen Unterports ab.

Bei Greifmodulen mit Fingerschnittstelle werden die Finger den zugehorigen Unterports des jeweiligen
Hauptports zugeordnet. Befindet sich ein Gerat beispielsweise am Hauptport 0, werden Finger 0 und

-11 -



Finger 1 als Port 1 und Port 2 abgebildet. Bei einem Gerdt am Hauptport 4 erfolgt die Zuordnung
entsprechend zu Port 5 und Port 6.

4 2 56,7
8 3 9,10, 11
12 4 13, 14, 15

Bei Verwendung mehrerer Gerate ist auf eine korrekte Verdrahtung und eine zur
Installation passende Konfiguration der Kommunikationsschnittstelle zu achten.

Gerats betrieben werden. Andere Kabel, Applikationen oder Verdrahtungen kénnen die
Datenverbindung beeintrachtigen und zu Schaden fiihren.

f Die Tool-1/0-Schnittstelle darf nur mit dem Original-Tool-I/0-Kabel des jeweiligen

=12 -



4 Funktionsumfang des Plugins

4.1 Aufbau des Plugins

Das GRIPLINK-Plugin besteht aus dem Installationsknoten zur Grundkonfiguration, der GRIPLINK-
Toolbar fiir Inbetriebnahme und Diagnose sowie den Programmknoten und URScript-Funktionen fir
die Verwendung im Roboterprogramm.

Die grafischen Programmknoten und die URScript-Funktionen greifen auf dieselbe
Kommunikationsschnittstelle zu. Dadurch koénnen unterstiitzte Gerdte sowohl ({iber die
Benutzeroberflache von PolyScope als auch direkt aus Skriptcode angesprochen werden. Die Toolbar
dient ausschlieBlich der manuellen Bedienung, Diagnose und Inbetriebnahme; Anderungen am
eigentlichen Prozessablauf miissen im Roboterprogramm vorgenommen werden.

4.2 Betrieb mittels Programmknoten

Das Plugin stellt nach der Installation verschiedene Programmknoten zur Verfiigung, die wie andere
Roboter-Befehle in ein Roboter-Programm eingefligt werden kénnen.

4.3 Betrieb mittels URScript

Das Plugin umfasst einen Satz an Grundfunktionen in URScript, die auch eigenstiandig aus dem
Roboterprogramm mittels des entsprechenden Skript-Programmknotens aufgerufen werden kdonnen.
Diese Grundfunktionen werden automatisch in das Roboterprogramm eingebaut, wenn das Plugin
installiert ist. In Abschnitt 7 werden die verfligbaren Funktionen genauer beschrieben.

-13-



5 Vorbereitung des Roboters

Die grundlegenden Einstellungen des GRIPLINK-Plugins werden im Installationsknoten vorgenommen.

Weboberflache, die unter der eingestellten IP-Adresse (Standard: 192.168.1.40)

o Im Ethernet-Betrieb erfolgt die Konfiguration des GRIPLINK-Controllers Gber dessen
erreichbar ist.

Im Tool-I/0-Betrieb kann die geratespezifische Parametrierung von GRIPKIT EASY bei
Bedarf tiber die Applikation ,,GRIPKIT Configurator” erfolgen.

5.1 Setup

5.1.1 Ethernet-Schnittstelle

Im Feld ,, GRIPLINK-Controller IP Address” wird die IP-Adresse des am Roboter angeschlossenen
GRIPLINK-Controllers eingetragen. Die Standard-IP-Adresse ist 192.168.1.40 und befindet sich im
Subnetz 192.168.1.0/24. Diese IP-Adresse kann an das jeweilige Anlagennetzwerk angepasst werden.
Die Robotersteuerung und der GRIPLINK-Controller missen sich im selben Subnetz befinden.

D Fieldbus Setting Value Remarks
v URCaps Select communication interface of the connected
@ ewnerner device: Ethernet or Tool /.
GRIPLINK Interface
Qoo 0
GRIPLINK Cortroller IP Address 1192.168.1.40 B

192.168.1.40

Abbildung 6: PolyScope 5 - Installation/URCaps/GRIPLINK/Setup (IP-Adresse andern).

Uber die Taste ,,Check” kann gepriift werden, ob der konfigurierte GRIPLINK-Controller verbunden ist.
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aun . i
> safety

Setting

W URCaps

GRIPLINK. Interface

Remarks

Select communication interface of the connected
@ Ethernet device: Ethernet or Tool I/O.
QO Tool 10

Port Configuration

BAUSAREEERY © check connected GRIPLINK Controller ol

Diagnostic Logging

@ Supported device connected at IP address 192.168.1.40 4 ports)

32 ports)

O Enable diagnostic logging Creates log files under ~/.griplink (enable only
while troubleshooting).

Action

Remarks

Disconnect controller Close the Unified Command Interface networlc connection to the GRIPLINK Controller

O Normal

Abbildung 7: Installation/URCaps/GRIPLINK/Setup: Check connected GRIPLINK-Controller.

Ist eine Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK-Controller aktiv, kdnnen keine
Greifbefehle liber die Action-Buttons der Programmknoten ausgefiihrt werden. Um die Verbindung
zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK-Controller zu trennen, kann der Button ,Disconnect”

verwendet werden.

un I
> safety
Info

<unnal
default*

B E

Setting

\/ URCaps

GRIPLINK

Interface

Remarks

@ Ethernet
QO Todlir0

Select communication interface of the connected
device: Ethernet or Tool I/O

? Disconnect robot

The connection between robot controller and GRIPLINK Controller will be closed. Are you sure to continue?

‘ Diagnostic Logging

O Enable diagnostic logging Creates log files under ~/.griplink (enable only
while troubleshooting)

Action

Remarks

Disconnect controller Close the Unified Command Interface network connection to the GRIPLINIC Controller

O Normal

Abbildung 8: PolyScope 5 - Installation/URCaps/GRIPLINK/Setup: Verbindung trennen

(Bestatigungsdialog).
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Trennen Sie die Verbindung nicht wahrend eines laufenden Roboterprogrammes!
Beschadigung und Verletzungsgefahr durch herabfallende Teile moglich!

5.1.2 Tool-1/0-Schnittstelle

Um die Tool-I/O-Schnittstelle nutzen zu kénnen, muss im Installation-Tab von PolyScope die Tool-I/0O-
Schnittstelle korrekt konfiguriert werden. Dazu wéahlen Sie im Dropdown , Ansteuerung durch” die

Option ,,GRIPLINK for UR” aus.

Fir den Tool-I/O-Betrieb werden folgende Kommunikationsparameter automatisch durch das
GRIPLINK-Plugin eingestellt: Baud Rate 115200, Parity None, Stop Bits One, RX Idle Chars 1.5 und TX

Idle Chars 3.5.

Universal Robots Graphical Programming Environment

/O Interface Control

TCP

Payload
Mounting
1/0 Setup
Tool IyO
Variables
Startup

Smooth
Transition

Home

Conveyor
Tracking

Screwdriving
> Safety
) Features
> Fieldbus
) URCaps

B

Log

-

Select how the Tool I/O interface is controlled. If a URCap controls the interface, user defined options will be overridden.

Controlled by User v
User

Analog Inputs - Communicat Weiss Robotics GmbH & Co. KG

‘GR\PLINK for UR
O Analog Inputs

analog_in[2] Voltage v
analog_in[3] Voltage v

@ Communication Interface

The Tool Communication Interface allows communication
with the tool without external wiring

Baud Rate 115200 v
Parity None -
Stop Bits One v
RX Idle Chars 15
TX ldle Chars 3.5

Digital Output Mode

Tool Digital Output mode is defined based on the tool attached

Tool Output Voltage 0 A4

Setting the tool voltage to 24V may damage attached equipment
* if it is only configured to 12V

O Dual Pin Power

@ Standard Output
Digital Output O

[simking tvPr)
|Sm|<mg (NPN)

Digital Output 1

o 0 O Sirw,nan‘;.r,.

o Normal

Abbildung 9: PolyScope 5 — Konfiguration der Tool-I/O-Schnittstelle mit ,,GRIPLINK for UR“ als
ausgewahlter Ansteuerung.

Wird die Schnittstelle nicht korrekt konfiguriert, konnen die angeschlossenen Gerate
nicht Gber das Plugin angesteuert werden.

Wihrend des Betriebs darf ausschlieBlich das GRIPLINK-Plugin auf die Tool-1/O-

Schnittstelle zugreifen. Die gleichzeitige Verwendung weiterer URCaps oder Funktionen,

die ebenfalls die Tool-I/O-Schnittstelle ansteuern, kann zu Konflikten,
Kommunikationsfehlern oder einem unzuverlassigen Betrieb fihren.
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Universal Robots Graphical Programming Environment

GRIPLINK

<unnamed>*

Setting

Interface

Value

O Ethernet
® Tool 0

Remarks

Select communication interface of the connected

device: Ethernet or Tool I/O

Tool I/O Access

GRANTED

Requires user permission in the Installation
screen (Tool IO only)

Port Configuration

O Standalone Controller

@ Proxy Centroller

(up to 4 ports)

(up to 32 ports)

Diagnostic Logging

[ Enable diagnostic logging

Creates log files under ~/.ariplink (enable only

while troubleshooting).

Condition Ready Shows the condition of the Tool /O interface
Action Remarks
Scan the Tool I/O devices and update ports

Normal

° 0 O simulation ()

Abbildung 10: Tool-I/O-Schnittstelle mit erteiltem Zugriff und Zustandsanzeige.

Im Installationsknoten werden zwei interaktive Riickmeldungen angezeigt: der Tool-1/O-Zugriff und die

Zustandsanzeige. Diese Zustandsanzeige informiert Giber den aktuellen Betriebszustand der Tool-

I/O-Schnittstelle. Die nachfolgenden Statuswerte entsprechen den im Plugin angezeigten

Originalbezeichnungen.

Tool-I/0-Zugriff

NOT_GRANTED

‘ Bedeutung

Der Benutzer hat in den Tool-I/O-Einstellungen des Roboters nicht
,,GRIPLINK for UR“ ausgewahlt. Das Plugin besitzt damit keinen Zugriff
auf die Tool-I/O-Schnittstelle.

GRANTED

,,GRIPLINK for UR“ ist ausgewahlt. Das Plugin darf auf die Tool-1/0-
Schnittstelle zugreifen.

Zustandsanzeige

Tool-1/0 Interface Error

‘ Bedeutung

Fehler in der Tool-I/O-Schnittstelle. Priifen Sie Zugriff, Verdrahtung und
angeschlossenes Gerat.

Waiting for Tool-1/O
Access

Der Zugriff auf Tool-1/O wurde noch nicht erteilt. Wahlen Sie in den
Tool-1/O-Einstellungen ,,GRIPLINK for UR“ aus.

Scanning devices

Die Geratesuche wird aktuell ausgefiihrt. Nach Abschluss des
Suchvorgangs werden die erkannten Gerate einschliellich
Portzuordnung aktualisiert angezeigt.

Waiting for device

Es wurde noch kein Gerat gefunden. SchlieBen Sie ein kompatibles
Gerat an und fuhren Sie anschlieRend einen Rescan aus.

Ready

Mindestens ein kompatibles Gerit wurde gefunden; die Tool-I/O-
Schnittstelle ist betriebsbereit.
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default*

<unnamed>* D i E (elele
) Opan..  Save. er ccce —

Nem..

P Pr
> Safety
Info © Rescan Results

0 Serial Device: Present
WV URC Port  Device Serial Number Firmware
aps |
Port 0 GRIPKIT LS 40-050 000 110 b oy 202 OF the cannected
GRIPLINK Interface Port 1
Port 2 i ission in the Installati
uires user permission in the Installation
Tool 1/0 Access Port 3 zen (Tool I/g only)
Port 4 GRIPKIT EASY L 000 211 to 4 ports)
Port Configuration Port 5 3
Port 6 to 32 ports)
" Port 7 ates log files under ~/.griplink (enable onl
Diagnostic Logging e trougleshootmg) e ¢ Y
Port 8 GRIPKIT EASY L 000 2,11
Condition Port 8 ws the condition of the Tool /O interface
Port 10
Port 11

ONormaI : o 0 O simuation ()

Abbildung 11: Rescan-Ergebnis in der Tool-1/O-Schnittstelle mit erkannten Geraten, Portzuordnung,
Seriennummern und Firmware-Versionen.

Mit der Aktion ,Rescan devices” wird eine erneute Gerdtesuche an der Tool-I/O-Schnittstelle
durchgefiihrt. Dabei werden die aktuell erkannten Gerdte einschlieflich Portzuordnung,
Seriennummer und Firmware-Version im Dialogfenster dargestellt. Ein Rescan ist insbesondere nach
der ersten Inbetriebnahme, nach einem Werkzeugwechsel oder dann sinnvoll, wenn ein
angeschlossenes Gerat noch nicht erkannt wurde.

5.1.2.1 Inbetriebnahme der Tool-1/O-Schnittstelle

Fiir die Inbetriebnahme der Tool-1/0-Schnittstelle wird folgende Reihenfolge empfohlen:

1. Sicherstellen, dass an der Tool-1I/O-Schnittstelle 0 V anliegen, bevor das Gerat angeschlossen
wird.

2. Ein kompatibles Tool-I/O-Gerdt mechanisch montieren und das Original-Tool-I/0-Kabel
anschliefRen.

3. Inden Tool-I/O-Einstellungen des Roboters unter ,,Ansteuerung durch” die Option ,,GRIPLINK
for UR“ auswahlen.

4. Im Installationsknoten des GRIPLINK-Plugins die Kommunikationsschnittstelle , Tool-1/O“
auswahlen.

5. Die Installation speichern, nachdem im GRIPLINK-Plugin die Kommunikationsschnittstelle
,Tool-1/0" ausgewéahlt wurde.

6. Prifen, ob im Installationsknoten des GRIPLINK-Plugins der Zugriff den Status ,,GRANTED*
anzeigt.

7. Falls noch kein Gerat erkannt wird, ,,Rescan devices” ausfiihren.
Vor dem ersten Produktionslauf priifen, ob das Gerat korrekt erkannt wurde. Bei Bedarf
zusatzlich den Programmknoten ,,GRIPLINK Check Device” verwenden.
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5.1.2.2 Werkzeugwechsel an der Tool-1/0-Schnittstelle

Fiir einen sicheren Werkzeugwechsel an der Tool-I/0-Schnittstelle wird folgende Reihenfolge
empfohlen:

1. Das laufende Roboterprogramm beenden und den Roboter in einen sicheren Stillstand
bringen.

2. Inden Tool-I/O-Einstellungen des Roboters zunachst ,,Ansteuerung durch: Benutzer”
auswahlen.

3. Sicherstellen, dass an der Tool-I/O-Schnittstelle 0 V anliegen, bevor Kabel oder Werkzeug
gelost werden.

4. Das Tool-I/0O-Kabel trennen und das bisherige Werkzeug im spannungsfreien Zustand
demontieren.
Das neue Werkzeug mechanisch montieren und das Tool-I/O-Kabel wieder anschlieRen.
AnschlieBend in den Tool-I/O-Einstellungen erneut ,,Ansteuerung durch: GRIPLINK for UR“
auswahlen.

7. Im GRIPLINK-Plugin die Schnittstelle ,Tool-I/0“ wahlen und anschlieRend ,Rescan devices”
ausfiihren.

8. Vor dem Produktionsstart prifen, ob das neu montierte Werkzeug korrekt erkannt wurde

und die Tool-I/O-Schnittstelle betriebsbereit ist.

5.1.3 Port-Konfiguration

Unterhalb der IP-Adresse kann der Betriebsmodus des GRIPLINK-Controllers tiber zwei Radio-Buttons

ausgewahlt werden.

Single Controller

Die Robotersteuerung kommuniziert mit einem einzelnen GRIPLINK-Controller. In den
Programmknoten kdnnen die Ports 0 bis 3 ausgewahlt werden; sie entsprechen den vier |0O-Link-
Ports dieses GRIPLINK-Controllers.

Proxy Controller

Die Robotersteuerung kommuniziert mit einem GRIPLINK-Controller, der als Proxy-Master fir ein
Netzwerk aus mehreren GRIPLINK-Controllern fungiert.

Aus Sicht des URCaps steht damit ein GRIPLINK-Controller mit bis zu 32 Ports zur Verfligung, die
in den Programmknoten tber die Portnummern 0 bis 31 angesprochen werden kdnnen.

Die Proxy-Konfiguration (Rollen, Lizenzen usw.) wird Uber die Weboberfliche des GRIPLINK-
Controllers vorgenommen.
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Universal Robots Graphical Programming Environment

Run
> safety
Info
» Fieldbus

Setting Value Remarks
V URCaps @ Ethernet Select communication interface of the connected
device: Ethernet or Tool /O
GRIPLINK. Interface
QO Toalli0
GRIPLINK Controller IP Address 192.168.1.40 a

@ Standalone Controller {up to & ports)

O Proxy Controller (up to 32 ports)

O Enable diagnostic logging Creates log files under ~/.griplinic (enable only
while troubleshooting).

Port Configuration

Diagnostic Logging

Action Remarks

Disconnect controller Close the Unified Command Interface networlc connection to the GRIPLINK Controller

o Normal

Abbildung 12: Installation/ URCaps/ GRIPLINK/Setup: Controller-Modus wahlen (Single vs. Proxy).

5.1.4 Logging-Konfiguration

Mit der Checkbox ,Enable Logging” wird das Logging des GRIPLINK-Plugins ein- bzw. ausgeschaltet.
StandardmaRig ist das Logging deaktiviert.
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Logging aktiviert

Relevante Informationen, Warnungen und Fehlermeldungen des Plugins werden in Logdateien im
Verzeichnis ~/ .griplink auf der Robotersteuerung protokolliert.

Logging deaktiviert

Es werden keine zusatzlichen GRIPLINK-spezifischen Logeintrage erzeugt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

aun stalation
> safety

> Fieldbus Setting Value Remarks
W URCaps Select communication interface of the connected
| . @ Ethernet device: Ethernet or Toal I/O.
GRIPLINK nterface
QO Toal 0
GRIPLINK Controller IP Address 1192.168.1.40 Is

@ Standalone Controller (Up to 4 ports)

Port Configuraticn
O Proxy Controller (up to 32 ports)

Diagnostic Logging

[ [Enable diagnostic logging

Creates log files under ~/.griplink (enable only
while troubleshooting).

Action

Disconnect controller

Remarks

Close the Unified Command Interface networlk connection to the GRIPLINK Controller

Abbildung 13: PolyScope 5 - Installation/ URCaps/ GRIPLINK/Setup: Proxy Controller gewahlt &
Logging aktiviert.

O Normal

e Nach dem Aktivieren der Checkbox beginnt das Logging, sobald die GRIPLINK-
Installationsseite einmal ge6ffnet wurde.

e Die Logdateien dienen der Diagnose und Fehlersuche im Zusammenhang mit
dem GRIPLINK-Plugin.

e Fiir den reguldren Betrieb wird empfohlen, das Logging zu deaktivieren, um das
Logaufkommen und den Speicherbedarf zu begrenzen.
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6 GRIPLINK Toolbar

Die GRIPLINK-Toolbar bietet eine komfortable Bedienoberflaiche fiir die im aktuellen System
unterstltzten und erkannten angeschlossenen Gerdte. Sie kann in der Ansicht von PolyScope 5
eingeblendet werden und unterstiitzt insbesondere folgende Aufgaben:

e Inbetriebnahme

e Diagnose

e Greifen und Freigeben beim Einrichten und Testen
e Einsehen von Presets

e Beobachten wichtiger Gerdtedaten wahrend der Programmierung

Die Toolbar zeigt die Daten an und stellt die unterstitzten Funktionen fiir den aktuell ausgewahlten

Port bereit.

Universal Robots Graphical Programming Environment

R

~ GRIPLINK
Vv URCaps
1 X Variables Setup
GRIPLINK 2 [v) T — Program 011EG PLUS 260-030 - SN000234 v —
9! Here you can progra

Connect

3 = GRIPLINK CONNECT
GRIPLINK 1 = GRIPLINK ENABLE To program your rot GGG DISABLE m
Check Devi . CRIPLINK HOME the Program Tree.
GRIPLINK € 6 ¢ m PGRIP | VALUE |
A ¥ GRIPLINK GRIP
CHRED Node List
GRIPLINK 7| ¢-lv/HOLDING Preset: [0 Preset 0 v‘
Home 8 ®| Holding a part’
GRIPLINK 9 @ Popup: Holding & part No part limit 1mm
Grip 10 ¢ ¥ NO PART Release limit 29 mm
GRIPLINK 4 11 ® ‘Not holding a part’ 3 Force factor 100% B
Release 12 @ Popup: Not holding a part
GRIPLINK. 13 = GRIPLINK RELEASE
Flexgrip 14 = GRIPLINK DISABLE
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St RELEASE
GRIPLINK O Add Before S
Enebleins & Program Loo|
GRIPLINK
Value/Wait +
< > f . S X B E i State: DISABLED Opening width: 28.02 mm 100% @
—

O Power off : o 0 O E-iml,ﬂaticm.

Abbildung 14: PolyScope 5 - GRIPLINK Toolbar.
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6.1 Aufbau der Toolbar

Im oberen Bereich der Toolbar befinden sich die Combobox zur Gerateauswahl sowie die Buttons zur
Steuerung des ausgewadhlten Gerits.

Gerdteauswahl (Combobox)

Dropdown zur Auswahl des gewlinschten Gerats z. B.
e 0:IEGPLUS 260-030 — SNOO0O00O

Angezeigt werden Portnummer, Geratetyp, Seriennummer oder ein optionaler Tag, der auf dem
GRIPLINK-Controller konfiguriert wurde.

ENABLE / DISABLE (Button)

Aktiviert bzw. deaktiviert das ausgewahlte Gerat. Der aktuelle Zustand wird in der Statuszeile
angezeigt z. B.

e State: DISABLED

e State: RELEASED

e State: HOLDING

e State: INVALID

HOME (Button)

Der Button HOME fiihrt flr das ausgewahlte Gerat eine Referenzfahrt aus.

Im unteren Bereich der Toolbar werden zyklisch der aktuelle Geratezustand, die Telemetriedaten und

die Statusanzeige des Gerats fir das Monitoring angezeigt.

State
State zeigt den aktuellen Geratezustand an (z. B. RELEASED, HOLDING, FAULT).
Telemetriedaten

Die Telemetriedaten enthalten geratespezifische Messwerte, z. B. die Offnungsweite (in mm) bei

Greifmodulen.

Statusanzeige

Die Statusanzeige visualisiert den aktuellen Gerdtezustand. Grin kennzeichnet einen

betriebsbereiten Zustand, Rot einen Fehlerzustand.
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6.2 IGRIP-Tab - Arbeiten mit Grip-Presets

Der IGRIP-Tab zeigt die konfigurierten Grip-Presets des ausgewahlten Gerats.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Templates
~ . GRIPLINK
1 X Variables Setup
GRIPLINK > |v Aobot Program Program 0 : IEG PLUS 260-030 - SNO00234 v
Connect 9! Here you can progra
GRIPLINK 3 = GRIPLINIK CONNECT TG S
4 =/ GRIPLINK ENABLE Ta program your rok - m
Check Devi . GRIPLINK HOME the Program Tree.
S 6 @ GRIPLINK GRIP m PERIP | VALUE |
: v
(<l i Node List
GRIPLINK 7 ? v HOLDING Preset: |0 : Preset 0 -
Home 8 ®| 'Holding a part’
0 : Preset 0
GRIPLINK 9 [ Popup: Holding a part No pal
Grip 10 % ¥ NOPART Releaq! ' Presetl
GRIPLINK 4 11 ® 'Not holding a part' 3 Force |2 : Preset 2
Release 12 @ Popup: Not helding a part 3. Preset 3
GRIPLINK 13 = GRIPLINIC RELEASE 4 preset 4
Flexgrip 14 = GRIPLINK DISABLE
STUEINTR 5 :Preset s
Flexrelease 6 : Preset 6
GRIPLINK 7 : Preset 7
Get Dev St RELEASE
GRIPLINK O Add Before S
Enabie/Ds & Program Loo|
GRIPLINK
Value/Wait +
< » ' . 5 c 4 I' E i State: DISABLED Opening width: 28.02 mm 100% @

ODuweroff : o 0 O Sirmllaticm.

Abbildung 15: GRIPLINK Toolbar (IGRIP-Tab): Preset-Auswahl gedffnet.

Preset-Auswahl (Combobox)

Dropdown mit den verfligbaren Grip-Presets 0...7. Jede Zeile zeigt den Index und den Tag, z. B.
0 : Workpiece_1.

Preset-Parameter-Anzeige (Tabelle)

Je nach Gerat werden u. a. angezeigt:
e No part limit (mm)
e Release limit (mm)

e Force factor (%)

GRIP (Button)

Der Button GRIP fiihrt fiir das ausgewahlte Preset einen Greifvorgang aus.

RELEASE (Button)

Der Button RELEASE fiihrt fur das ausgewdhlte Preset einen Freigabevorgang aus.

Typische Verwendung

e Testen eines neu konfigurierten Presets.
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Einsehen von Presets und deren eingestellten Parametern in der Toolbar.
Schnelles Einlernen: Preset auf dem GRIPLINK-Controller einstellen, dann Gber Toolbar
mehrmals greifen und das Verhalten beobachten.

Kontrolle, ob ein Bauteil mit den eingestellten Limits zuverlassig erkannt wird.
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6.3 PGRIP-Tab - Flexgrip/Flexrelease

Der PGRIP-Tab ermoglicht ein parametriertes, flexibles Greifen und Freigeben (analog zu den
Programmknoten ,,GRIPLINK Flexgrip” und ,,GRIPLINK Flexrelease”).

Universal Robots Graphical Programming Environment

emplates
Q l GRIPLINK
W URCaps
1 X Variables Setup
GRIPLINK > v|Robot Program Program 0! IEG PLUS 260-030 - SN000234 A4
Connect 9! Here you can progra
GRIPLINK 3 = GRIPLINK CONNECT ENABLE DISABLE
4 = GRIPLINK ENABLE To program your rok - m
Check Devi N GRIPLINK HOME the Program Tree.
GRIPLINK ¢ IGRIP m VALUE I
Grip C 6 ¢ v GRIPLINK GRIP .
LEIETH 7 ¢ v HOLDING Node List Grip Position: 1.00mm
GRIPLINK
Home 8 ®| Holding & part’
GRIPLINK M [ Popup: Holding a part Gripping Force: 256N
Grip 10 ¢ ¥ NOPART
GRIPLINK q 11 @ Not holding a part” I» .
Release 12 @ Popup: Not holding a part Speed:
13 = GRIPLINK RELEASE
GRIPLINK O Z auto
Flexgrip 14 = GRIPLINK DISABLE
e
Hlexial=azs Release Positi.. 26.00mm
GRIPLINK
Get Dev St ' RELEASE
GRIPLINK O Add Before s g
EnZEISIEIS & Program Loo| O Zauto
GRIPLINK
Value/Wait
< 5 ' ’ b c £ |. E m f— State: DISABLED Opening width: 28.02 mm 100% @
—

Opoweroff : o 0 O Simmatim‘u.

Abbildung 16: GRIPLINK Toolbar (PGRIP-Tab): Position/Force/Speed.

Verfiigbare Bedienelemente

e Grip Position: Zielposition zum Greifen in mm (Schieberegler).

e Gripping Force: Greifkraft in N (Schieberegler).

e Speed: Greifgeschwindigkeit; im Ethernet-Betrieb in mm/s, im Tool-I/O-Betrieb als
prozentualer Faktor (%) der maximalen Gerategeschwindigkeit (Optional Giber
Schieberegler).

e Release Position: Zielposition zum Freigeben in mm (Schieberegler).

e GRIP/RELEASE: starten die entsprechende Bewegung mit den eingestellten Parametern.

Einsatzfdlle

e Ermitteln einer passenden Greifposition und Greifkraft fiir ein neues Bauteil.

e Testen, wie sanft oder schnell ein Teil gegriffen bzw. freigegeben werden kann.

e Uberpriifen von Toleranzen (z. B. unterschiedliche Werkstiickbreiten) vor dem Anlegen
eines festen Presets.
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6.4 VALUE-Tab - Geratedaten beobachten

Der VALUE-Tab zeigt die aktuellen Werte des ausgewahlten Gerats. Welche Indizes verfligbar sind,
hangt vom Geratetyp ab. Die Werte werden zyklisch aktualisiert.

GRIPLINK
“ URCaps
1 X Variables Setup
GRIPLINK 2 v Robot Program Program 01 IEG PLUS 260-030 - SN000234 v —
Connect o Here you can progra
GRIPLINK 2 =) GRIPLINK CONNECT ENABLE DISABLE
4 |= GRIPLINK ENABLE To program your rob - - m
Check Devi 5 GRIPLINK HOME the Program Tree.
GRIPLINK £ IGRIP ‘ PGRIP VALUE
: 6 @ v GRIPLINK GRIP
EET 7 % ¥ HOLDING Node List 0:0 dth: 28.02
: Opening wi mm

GRIPLINK
Home 8 #® 'Holding a part' 1: Part width: 0 mm
GRIPLINK 9 [ Popup: Holding a part 2: Part count: 0
Grip 10 ? ¥ NOPART 3: Device temperature: 362 deg C
GRIPLINK q 11 ®| ‘Not holding a part’ 3 4: - GRIP
Release 12 @ Popup: Not holding a part 5: -
GRIPLINK 13 = GRIPLINK RELEASE 6: -
Flexgrip 14 = GRIPLINK DISABLE 7: -
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St RELEASE
GRIPLINK OO0 Add Before S
Emz it [ Program Log|
GRIPLINK
Value/Wait

< s ' . b C K u E m — State: DISABLED Opening width: 28.02 mm 100% @

ODowercff ’ ° 0 o Siml,ﬂatinm.

Abbildung 17: GRIPLINK Toolbar (VALUE-Tab) - Telemetriedaten/Statuswerte anzeigen.

Beispiel fiir die IEG PLUS-Serie

e Index 0: Offnungsweite (mm)

e Index 1: Werkstlickbreite (mm)

e Index 2: Werkstlickanzahl

e Index 3: Geratetemperatur (°C)

e Index 4-7: nicht verwendet bei IEG PLUS-Serie

Typische Verwendung

e Kontrolle, ob ein Bauteil korrekt erkannt wurde (Werkstlckbreite / Werksttickanzahl).
e Uberwachen der Offnungsweite wihrend eines Programmlaufs.
e Uberpriifen der Gerdtetemperatur bei langen Zyklen.

e Unterstlitzung bei der Wahl sinnvoller Grenzwerte (No Part-Limit, Release-Limit usw.).
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6.5 Hinweise zur Verwendung der Toolbar

Wahrend ein Roboterprogramm lauft, diirfen die Aktionen der Toolbar nicht verwendet
werden. Gerate konnen bei aktivem Programm nicht iber die Toolbar gesteuert
werden.

Werden Buttons in kurzer Folge mehrfach betatigt, werden sie temporar deaktiviert
und anschlieBend automatisch wieder freigegeben. Dies verhindert eine Uberlastung
von Kommunikation und Robotersteuerung.

abhidngig. Bedienelemente werden je nach Status (z. B. DISABLED, FAULT, HOLDING)

o Die Toolbar-Oberflache ist vom aktuellen Geratezustand und den Gerateeigenschaften
automatisch aktiviert oder deaktiviert.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q M

Ijo Log

Y GRIPLINK
WV Advanced X
5 1 X Variables Setup Program —
oop 2 v Robet Program Here you can progra
SubProg 3 = GRIPLINK CONNECT 5
4 /= GRIPLINK ENABLE T}? program your vob | ENABLE DISABLE HOME
Assignment =] the Program Tree
d 5 GRIPLINK HOME IGRIP ‘ PGRIP ‘ VALUE 1
If 6 © v GRIPLINK GRIP .,
7 Node List
Seript fiE HOLDING preset:
8 | 'Holding a part'
Event 9 @ Popup: Holding a part
Thread 10 @ [v/NOPART
—— 11 | ‘Not holding a part' I o
12 @ Popup: Not holding a part
Timer 13 = GRIPLINK RELEASE
T 14 = GRIPLINK DISABLE
> Templates
> URCaps

RELEASE
O Add Before S

& Program Looj

AW XBRAGS
o Normal : o 0 o SH'\'\ngUDr'\.

Abbildung 18: GRIPLINK-Toolbar — Kein Gerat verbunden, Bedienelemente deaktiviert.

Die Toolbar andert bestehende Programmknoten nicht. Sie dient ausschlieRlich zur
0 manuellen Bedienung, Diagnose und Inbetriebnahme. Anderungen, die dauerhaft im
Ablauf wirken sollen, miissen im Roboterprogramm vorgenommen werden.
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7 Programmknoten (Nodes)

7.1 Prinzipieller Programmablauf

Jedes Roboterprogramm, das Gerate wie Greifer und Sensoren tber den GRIPLINK ansteuert, sollte die
folgenden Design-Richtlinien befolgen. Dadurch wird eine robuste Initialisierung der Gerate und ein
reproduzierbarer Ablauf im Betrieb sichergestellt.

7.1.1 Initialisierungsabschnitt (z. B. BeforeStart)

Im Initialisierungsabschnitt wird die Verbindung zum GRIPLINK-Controller aufgebaut und alle
angeschlossenen Gerate vorbereitet.

Verbindung zum GRIPLINK-Controller aufbauen

Am Anfang des Roboterprogramms wird der Programmknoten GRIPLINK CONNECT eingeftigt. Er
stellt die Netzwerkverbindung zum in der Installation konfigurierten GRIPLINK-Controller her.

Geridite initialisieren
Fiir jedes am GRIPLINK-Controller angeschlossene Gerat wird einmalig ein Initialisierungsteil
ausgefiihrt, zum Beispiel in Form eines Unterprogramms (Sub-Program).

7.1.2 Typischer Ablauf pro Gerat

GRIPLINK Check Device

Praft am entsprechenden Port, ob das erwartete Gerat angeschlossen ist (Abgleich von Vendor-
ID und Product-ID).

GRIPLINK Set Grip Config, GRIPLINK Home und GRIPLINK Enable:

e Vorkonfiguration der Grip-Presets (No-Part-Limit, Release-Limit, Kraftfaktor usw.).
e Referenzfahrt des Gerats (Homing).

e Aktivierung des Gerats fiir den spateren Betrieb.
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Universal Robots Graphical Programming Environment

o =
Q _ Graphics Variables
=X ...
GRIPLINK ariavies Setup GRIPLINK Connect
oG 2 v BeforeStart
3 = GRIPLINK CONNECT
GRIPLINK 4 . !
Check Device | 'Prepare gripper at Port 0
5 Ta Call Prepare_gripper_0
GRIPLINK Set pere ripper
Grip Cfg 6 v Robot Program
GRIPLINK 7 [1#]*Program content' This node establishes a connectlon between parameterized GRIPLINK Controller and
Home: 8 @ w GRIPLINK GRIP this robot controller
GRIPLINK. 13 Y. Prepare_gripper_0
Grip 14 = GRIPLINK CHECK DEVICE
GRIPLINK 4 15 = GRIPLINK SET GRIP CONF I+
Release 16 = GRIPLINK HOME
GRIPLINK 17 = GRIPLINIK ENABLE
Flexgrip
GRIPLINK
AR Connect to the pre-configured GRIPLINK Controller
g:!!%g‘lgtate IP address Device information
GRIPLINK 192.168.1.40 Proxy role STAND-ALONE
Enable/Disable
GRIPLINK
Value/Wait —
< >y R$EOSCcXBRTE

O Power off o 0 o S\mulat\m’..

Abbildung 19: Programmknoten im Initialisierungsabschnitt (BeforeStart).

7.1.3 Hauptprogrammabschnitt

Im Hauptteil des Roboterprogramms werden die Gerate im Zyklus verwendet:

Bauteile greifen und freigeben

e mit vordefinierten Grip-Presets Gber GRIPLINK Grip und GRIPLINK Release.

e oder mit parametrierten Greifvorgangen Giber GRIPLINK Flexgrip/Flexrelease.

Geridtezustand und Werte auslesen, priifen und iiberwachen

e Geratezustdnde mit GRIPLINK Get Dev State priifen (siehe Anhang A fiir alle
Geratezustande).

e Geratewerte mit GRIPLINK VALUE/WAIT lesen und iiberwachen (z. B. Offnungsweite,
Werkstickbreite, Werkstiickanzahl).

Die Einhaltung dieses empfohlenen Ablaufes unterstiitzt eine robuste Initialisierung und
einen reproduzierbaren Betrieb.

In den folgenden Abschnitten werden die verfiigbaren Befehle des Plugins beschrieben. Jeder Befehl
ist sowohl als URScript-Code als auch, sofern vorhanden, als grafischer Programmknoten verwendbar.
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7.2 Verbindung aufbauen - GRIPLINK Connect

Dieser Befehl stellt die Verbindung zwischen GRIPLINK-Controller und der Robotersteuerung her. Es
wird die auf der Installationsseite des Plugins eingestellte IP-Adresse angezeigt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

amp
e pen Save.
Q _ Graphics Variables
Move :
B Variaklos Setup GRIPLINK Connect
Waypoint 2 ¥ Robot Program
Direction 3 = |GRIPLINK CONNECT]
. 4 = GRIPLINK ENABLE
ot 5 =/ GRIPLINK HOME
Set 6 § v GRIPLINK GRIP
Popup v - [¥/HOLDING This node establishes a connection between parameterized GRIPLINK Controller and
8 B 'Holding a part' this robet controller
Halt <] @ Popup: Holding a part
Comment 10 ¢ ¥ NOPART
g 11 ®| 'Not holding a part’ I
Folder 12 M@ Popup: Not holding a part
Set Payload 13 = GRIPLINK RELEASE
> Advanced 14 = GRIPLINK DISABLE
> Templates
S URC Connect to the pre-configured GRIPLINK Controller
aps
IP address Device information
162.168.1.40 Proxy role STAND-ALONE
e oxmEBAmZ
—

O Power off

Abbildung 20: GRIPLINK CONNECT - Verbindung zum GRIPLINK-Controller.

erreichbar, werden zusatzliche Informationen wie die Proxy-Rolle angezeigt.

0 Ist der GRIPLINK-Controller unter der in der Installation eingestellten IP-Adresse
Falls nicht, ist die Verbindung zu priifen.

der URScript-Funktion GL_CONNECT() ist daher die IP-Adresse 127.0.0.1 zu verwenden.

0 Die Tool-1/0-Schnittstelle wird tber die IP-Adresse 127.0.0.1 angesprochen. Beim Aufruf
Der GRIPLINK-Socket ist fiir beide Schnittstellen identisch und lautet ,,sock_griplink“.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_CONNECT (
<GRIPLINK IP>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter Bedeutung

IP-Adresse des GRIPLINK-Controllers

<GRIPLINK_IP> String Z.B."192.168.1.40"
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<SOCKET_NAME>

String

Name des zu verwendenden Sockets, z.
"sock_griplink"

Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

B.

Beispiel fiir die Ethernet-Schnittstelle:

GL CONNECT ("192.168.1.40","sock griplink")

Beispiel fir die Tool-I/O-Schnittstelle:

GL _CONNECT ("127.0.0.1","sock griplink")
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7.3 Ein angeschlossenes Gerat priifen - GRIPLINK Check Device

Bevor ein Gerat im Programm verwendet wird, empfiehlt es sich zu priifen, ob das erwartete Gerat
auch angeschlossen ist. Der Programmknoten ,,GRIPLINK Check Device” prift am ausgewahlten Port,
ob Vendor- und Product-ID (VID/PID) des angeschlossenen Gerdts mit den erwarteten Werten
Ubereinstimmen. Das Roboterprogramm wird sofort angehalten, sollten diese nicht Gbereinstimmen.

Weitere Informationen zu Vendor- und Product-ID finden Sie in der Betriebsanleitung
des jeweiligen Gerats.

In den Einstellungen kénnen Port, Vendor- und Product-ID eingestellt werden. Im Beispiel wird an Port
0 ein CRG 30-050 von WEISS ROBOTICS (VID 815, PID 40) erwartet.

Universal Robots grafische Programmierumgebung

> Basis-Befehickgd Q - Grafik Variablen

> Fortgeschrit] W% variablen-Set
ariablen-Setup -
2 v Roboterprogramm GRIPLINK Check Device
3 = GRIPLINK CONNECT
4 = GRIPLINK CHECK DEVICE
GRIPLINK .
Camme Dieser Knoten pruft, ob das am ausgewahlten Port angeschlossene Geré&t dem
angegebenen Typ entspricht (Vendor- und Product-1D wie in der IODD-Datei
GRIPLINK angegeben).
Check Devi
GRIPLINK ¢
Grip Conf
GRIPLINK Port
Home b 3
Port 0: CRG 30-050 - SNO0000Q v
GRIPLINK
Grip Vendor-ID Product-ID
GRIPLINK 815 40
Release
GRIPLINK Angeschlossenes Ger &t (vom Gerat gelesen)
Flexgrip =
GRIPLINK
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK Y = —
< > RESTKEBHRETZ

O stromabschaltung ° 0 O :Zu-m,natn:m.

Abbildung 21: GRIPLINK CHECK DEVICE - Gerateprifung am Port anhand Vendor ID und Product ID.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_DEVASSERT (
<PORT>,
<VENDOR ID>,
<PRODUCT_1ID>,
<SOCKET NAME>

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)
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Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

<VENDOR_ID> Integer Vendor-ID des erwarteten Gerates

<PRODUCT _ID> Integer Product-ID des erwarteten Gerates
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String

Beispiel:

# Ensure, a WEISS ROBOTICS IEG 55-020 (VID 815, PID 20) 1is connected

# to port O

GL _DEVASSERT (0,815,20, "sock griplink")
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7.4 Gerat referenzieren - GRIPLINK Home

Gegebenenfalls muss ein Gerat zu Beginn referenziert werden. Hierfiir wird der Programmknoten
,GRIPLINK Home” verwendet.

Port (Combobox)

Auswahl des Ports, an dem das Gerat angeschlossen ist. Im Online-Betrieb zeigt die Auswahlliste
die angeschlossenen Gerate mit

e Geratetyp,

e Seriennummer und

o ggf. einem frei wahlbaren Tag, der auf dem GRIPLINK-Controller konfiguriert werden
kann.

So kann der gewlinschte Greifer oder Sensor eindeutig identifiziert und direkt aus der Dropdown-
Liste ausgewahlt werden.

Actions Home / Enable / Disable (Button)

Uber die Buttons im unteren Bereich kénnen fiir den ausgewéhlten Port direkt folgende Aktionen
ausgefihrt werden:

e Home: Referenzfahrt des Gerats auslosen
e Enable: Gerat aktivieren

e Disable: Gerat deaktivieren

Diese Funktionen sind insbesondere wahrend Inbetriebnahme und Test der Applikation hilfreich,
da sich Gerate gezielt ansteuern lassen, ohne das komplette Roboterprogramm ausfiihren zu
mussen.

0 Weitere Details finden sich in der Betriebsanleitung des jeweiligen Gerates.
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1 X Variables Setup
2 ¥ Robot Program

GRIPLINK Home

Variables

3 = GRIPLINK CONNECT
4 = GRIPLINK CHECK DEVICE
gErlll:‘Lelg:K 5 = GRIPLINK ENABLE
6 = GRIPLINK HOME This node references the device connected to the selected port.
EEL':E g:‘” 7 @ v GRIPLINK GRIP Note: This node is only supported by compatible devices,
GRIPLINK ¢ 8 ¢ v HOLDING
Grip Cfg ) 9 #| 'Holding a part'
10 :
GRIPLINK M@ Popup: Heolding a part
Home 4 11 ¢ v NO PART 3
12 ® 'Not holding a part'
GRIPLINK oidng & per Port
Grip 13 @ Popup: Not helding a part
14 = GRIPLINK RELEASE Port 0: IEG PLUS 260-030 - SNOOO v
GRIPLINK
Release 15 = GRIPLINK DISABLE Port 0: IEG PLUS 260-030 - SNO0OO
GRIPLINK Port 1: IEG PLUS 260-080 - SNOOO
GlEXalp) Port 2: IEG PLUS 40-020 - SNOOO
FR Port 3: NE-ILTB-M - NE-ILTB-M
et Dev
GRIPLINK ™~ —
< » RESCXKBPRATZ

O Power off

Abbildung 22: GRIPLINK Home - Gerét referenzieren (Port-Auswahl).

o Ein Port muss ausgewadhlt sein!

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_HOME (
<PORT>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)
Name des zu verwendenden Sockets, z.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel:

# Home device connected to port O

GL HOME (0, "sock griplink™")

-36-




7.5 Gerét aktivieren und deaktivieren - GRIPLINK Enable/Disable

Geradte konnen im Betrieb aktiviert und deaktiviert werden. Der Programmknoten ,GRIPLINK
ENABLE/DISABLE” fasst beide Funktionen in einem Programmknoten zusammen. Es stehen folgende
Einstellungen zur Verfligung.

Port (Combobox)
Auswahl genau eines Ports, dessen Gerat aktiviert bzw. deaktiviert werden soll. Es muss ein Port
ausgewahlt sein, damit der Befehl ausgefiihrt werden kann.

Aktionsauswahl (Combobox)
Auswahl der auszufiihrenden Aktion:

e Enable: aktiviert das Gerat am ausgewahlten Port

e Disable: deaktiviert das Gerat am ausgewahlten Port

Die getroffene Auswahl wird im Programm gespeichert. Der Programmknoten passt seinen Titel
entsprechend der Benutzerauswahl an, ob der Knoten als Enable oder als Disable ausgefiihrt wird.
Wait for state transitions (Checkbox)

Mit dieser Option kann gesteuert werden, ob nach Ausfiihrung des Befehls gepriift werden soll,
ob sich der Geratezustand am ausgewahlten Port tatsachlich andert.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Run :
~ Q _ Graphics Variables
) aaagced 1 X Variables Setup
ST 2 o] Fobot Prosa GRIPLINK Enable/Disable
« URCaps 3 = GRIPLINK CONNECT
4 = GRIPLINK CHECK DEVICE X
SOR'I‘ZI;ICF\LK 5 = GRIPLINK ENABLE This node enables the devices connected to the selected ports
GRIPLINK 6 = GRIPLINK HOME
Check Devi 7 9 ¥ GRIPLINK GRIP
8 ¢ v HOLDING Port
GRIPLINK € | .
Grip Cfg o ®) Holding a part ‘Port 0: IEG PLUS 260-030 - SNO00234 v ‘
GRIPLINK 10 M@ Popup: Holding a part
Home 4 11 9 ¥ NO PART (3
12 ‘Not holding art'
GRIPLINK @} Not holding a part Action Selection
Grip 13 M Popup: Not holding a part
= -
GRIPLINK 14 GRIPLINK RELEASE ‘Ehab\e ‘
Rl 15 = GRIPLINK DISABLE
Wait for state transitions
GRIPLINK
Flexgrip [ ‘Wwalit for state transitions on the selected ports
GRIPLINK
Flexrelease
GRIPLINK Actions
Get Dev St
— 8 [ rome ] eenie ] s
< > RESCXKEBRTE

O Power off : ° 0 O Simu\atu:m.

Abbildung 23: GRIPLINK Enable/Disable - Aktion Enable (mit Wait for state transitions).
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3 = GRIPLINK CONNECT
a4 = GRIPLINK CHECK DEVICE
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Abbildung 24: GRIPLINK Enable/Disable - Aktion Disable (mit Wait for state transitions).

o
O

®@

Einige Gerdte miissen vor der Verwendung zundchst durch den Enable-Befehl aktiviert
werden! Weitere Details finden sich in der Betriebsanleitung des jeweiligen
Geratetreibers.

Stellen Sie sicher, dass sich die Gerate in einem zuldssigen Zustand befinden, wenn der
Haken bei ,,Warten auf Zustandsiibergdange” gesetzt ist!

Befindet sich ein Gerat bereits im Zustand DISABLED, wenn der Programmknoten
,,GRIPLINK Disable” mit der Checkbox , Wait for state transitions” aufgerufen wird, kann
dies zu einem Timeout-Fehler fihren.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_ENABLE

(

<PORT>,
<WSTR_ENABLED>,
<SOCKET NAME>

GL_DISABLE (
<PORT>,
<WSTR ENABLED>,
<SOCKET NAME>

Parameter

Bedeutung

<PORT>

Integer Port-Index (0...31)
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,True”, um auf Zustandslibergang des Gerats zu warten

<WSTR_ENABLED> Boolean ,False”, um nicht auf Zustandsiibergang des Gerats zu
warten
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String

Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel:

# Disable device connected to port 0, wait until disabled
GL DISABLE (0, True, "sock griplink™")

# Enable device connected to port 0 again, wait until enabled
GL _ENABLE (0, True, "sock griplink")
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7.6 Greifen und Freigeben - GRIPLINK Grip/Release

Jedes Greifmodul kennt die Grundbefehle Greifen (,,Grip“) und Freigeben (,,Release”). Abhangig vom
Greifmodul kénnen bis zu acht frei konfigurierbare Grip-Presets ausgefiihrt werden.

Weitere Informationen zu den Greifvorgangen und deren Parametrierung finden Sie in
der Betriebsanleitung des jeweiligen Greifmoduls.

In den Programmknoten ,,GRIPLINK Grip“ und ,,GRIPLINK Release” kénnen

e der Port des gewiinschten Greifers und

e der Index des Grip-Presets

ausgewahlt werden. Beim Release-Knoten kann zusatzlich das Blockier-Verhalten (blockierend / nicht

blockierend) eingestellt werden.

Blockier-Verhalten

e  GRIPLINK Grip: Der grafische Programmknoten ,,GRIPLINK Grip“ ist standardmaRig
blockierend ausgelegt. Das Roboterprogramm bleibt an diesem Programmbknoten, bis der
Greifvorgang abgeschlossen ist.

e GRIPLINK Release: Beim Knoten ,,GRIPLINK Release” kann in der Checkbox gewahlt
werden, ob der Befehl blockierend oder nicht blockierend ausgefiihrt wird.

Bei blockierender Ausfiihrung wird der Befehl an den GRIPLINK-Controller gesendet und erst dann
bestatigt, wenn der Greif- oder Freigabevorgang abgeschlossen ist.

Bei nicht blockierender Ausfiihrung wird der Greif- oder Freigabevorgang gestartet und der Knoten
sofort abgeschlossen; das Roboterprogramm lauft weiter, wahrend der Greifer noch greift bzw.

freigibt.
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GRIPLINK 4 = GRIPLINK CHECK DEVICE
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GRIPLINK. & = GRIPLINK HOME connected to the selected port and waits until the grip operation is completed.
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e 15 ' = GRIPLINK DISABLE
GRIPLINK
Flexgrip
GRIPLINK Actions
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GRIPLINK v
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Power off

Abbildung 25: GRIPLINK GRIP - Greifvorgang am ausgewahlten Port mit Preset-Index ausfiihren
(blockierend).
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Home 8 ® Holding a part'

9 @ Popup: Holding a part
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Release 12 [ Popup: Not holding a part
T 13 |= [GRIPLINK RELEASE
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EI::('::II::se [ Block until completed
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Get Dev State Actl
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GRIPLINK

GRIPLINK
Veluewiat [ op | Reease |
< , RECCOXKBED
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Abbildung 26: GRIPLINK RELEASE - Freigabevorgang am ausgewahlten Port mit Preset-Index (optional
blockierend).

Der grafische Programmknoten ,,GRIPLINK Grip“ ist immer blockierend ausgefiihrt. Eine
nicht blockierende Ausfiihrung des Greifbefehls ist nur tiber die URScript-Funktion
GL GRIP(..., <DO BLOCK> = 0) mdglich.
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Achten Sie darauf, dass das Bewegungs- und Sicherheitskonzept der Anlage zum
gewahlten Blockier-Verhalten passt. In vielen Anwendungen ist eine blockierende
Ausfiihrung sinnvoll, damit der Roboter erst dann weiterfahrt, wenn der Greifvorgang
oder Freigabevorgang zuverldssig abgeschlossen ist.

Befindet sich ein Gerat bereits im Zustand ,,HOLDING“ oder ,NO_PART", ist es im
GRIPLINK-Protokoll nicht zulassig, den Befehl erneut mit dem Programmknoten
»GRIPLINK Grip“ bzw. im URScript-Code mit GL_GRIP () auszufiihren.

Bei GRIPKIT EASY-Greifmodulen mit einer Firmware-Version unter 3.0.0 wird nur die
blockierende Ausfiihrung unterstiitzt. Nicht blockierende Aufrufe sind fiir diese Gerate
nicht zulassig.

Wird der Programmknoten ,GRIPLINK Grip“ in einem dieser Zustdnde (S_HOLDING oder
S_NO_PART) dennoch aufgerufen, fiihrt dies zu einer Meldung:
,Service unavailable within current state”.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_GRIP (

<PORT>,
<PRESET INDEX>,
<DO_BLOCK>,
<SOCKET NAME>

)

GL_RELEASE (
<PORT>,
<PRESET INDEX>,
<DO BLOCK>,
<SOCKET NAME>
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Parameter Typ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)

<PRESET_INDEX> Integer Preset-Index (0...7)
0: nicht blockierende Ausfiihrung

<DO_BLOCK> |

QLBlEE nteger 1: blockierende Ausfiihrung

Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel 1 - Blockierende Ausfiihrung mit

GRIPLINK Grip/Release:

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3

# Execute the command with blocking
GL _GRIP(0,3,1,"sock griplink")

#
# Move part to place position
#

# Release part again
GL RELEASE (0,3,1,"sock griplink")

Beispiel 2 - Nicht blockierendes Greifen, WSTR und Get Dev State:

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3

# Execute the command without blocking
GL _GRIP(0,3,0,"sock griplink")

#
# Wait for state transition on port O
GL WSTR (O, "sock griplink")

# Get Device State to evaluate
# See Attachment A for the device States
gripper(0 state =

GL DEVSTATE (0, "sock griplink")

if (gripper0O _state == S HOLDING) :
# Release part again (blocking)
GL RELEASE (0,3,1,"sock griplink")
GL DISABLE (0,True, "sock griplink")
else:
# Process other states here (e.g. S NO PART, S FAULT,..)
GL DISABLE (0, True, "sock griplink")
end
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7.6.1 Auswertung des Greifzustands

Der Programmknoten ,GRIPLINK Grip“ erkennt nach dem Greifen, ob der Greifer ein Bauteil gegriffen
hat oder nicht.

Damit lassen sich im Programm Ablaufe abhangig vom Greifzustand einfach abbilden, z. B. alternative
Abldaufe fur den Fall, dass kein Werkstiick vorhanden ist (NO_PART), sowie reguldre
Bearbeitungsschritte bei erfolgreichem Griff (HOLDING).

Je nach Ergebnis werden die untergeordneten Knoten (Child-Nodes) wie folgt ausgefiihrt:

Universal Robots Graphical Programming Environment
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1l X Variables Setup .
GRIPLINK 2 [v| Rebat Program GRIPLINK Holding
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3 = GRIPLINK CONNECT
g&itlg:\,i:e 4 [ GRIPLINK ENABLE
GRIPLINK Set 5 = GRIPLINK HOME
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Abbildung 27: Child-Node ,,HOLDING" - Ausfiihren der untergeordneten Aktionen, wenn das Gerat
ein Werkstlick halt.
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Abbildung 28: Child-Node ,,NO PART“ - Ausflihren der untergeordneten Aktionen, wenn kein
Werkstlck gegriffen wurde.
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7.7 Flexibles Greifen, Freigeben und Vorpositionieren - GRIPLINK
Flexgrip/Flexrelease

Die Greifmodule der WPG-Serie, INTRAPAL-Serie, IEG PLUS-Serie, CRG-Serie und STERIGRIP-Serie
unterstltzen flexibles Greifen und Freigeben. Hier konnen Position, Greifkraft und
Bewegungsparameter unabhangig von Presets vorgegeben werden. Dadurch sind schnelles
Vorpositionieren und sanftes Greifen moglich, sodass Taktzeiten gesenkt und Greifteile geschont

werden kdénnen.

Weitere Informationen zu den Bewegungsparametern finden Sie in der
Betriebsanleitung des jeweiligen Greifmoduls.

Im Programmknoten ,,GRIPLINK Flexgrip“ kénnen Sie:

e Port des gewlinschten Greifers auswahlen

e Zielposition in mm vorgeben

e Gewilinschte Greifkraft in N einstellen

e Geschwindigkeit im Ethernet-Betrieb in mm/s oder im Tool-I/O-Betrieb in % vorgeben
e Beschleunigung im Ethernet-Betrieb in mm/s? oder im Tool-I/O-Betrieb in % vorgeben

I

Fun

Progr Move I og pen. Save.
A Q _ Graphics Variables

> Advanced

Universal Robots Graphical Programming Environment

1 X Variables Setup M
> Templates 2 v Robot Program GRIPLINK Flexgrip
v URCaps 3 = GRIPLINK CONNECT
4 = GRIPLINK ENABLE
gRIPLINK 5 = GRIPLINK HOME This node performs a FLEXGRIP operation using the gripper connected to the selected
onnect port
GRIPLINK 6 = GRIPLINK FLEXGRIP
Check Devi 7 = GRIPLINK GET DEV STATE
Ea
SR : ¢ b/ IFDev_State = S_HOLDING Port Position in mm
n ® 'DS_HOLDING'
z:rpflf:K 10 = GRIPLINK FLEXRELEASE Port 1: IEG PLUS 260-080 - SNO00201 ¥ | 20.5
o q 11 = GRIPLINK DISABLE I» Gripping force in N Speed in mm/s
12 ¢ Elself Dev_State £ S_NO_PART
GRIPLINK ] Eiself Dev_State & 5_NO | a0 150
Grip 13 ® 'DS_NO_PART \
- Acceleration in mm/s?
GRIPLINK 14 GRIPLINK DISABLE
Release 15 ¢ [ Else 100
GRIPLNK 10 OHe
Flexgrip
GRIPLINK Blocking behavior
Flexrelease
[ Block until completed
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK ¥ —
< > RESIKBRETZE

O Power off

Abbildung 29: GRIPLINK FLEXGRIP - Flexibles Greifen mit Parametern (Position, Greifkraft,
Geschwindigkeit, Beschleunigung; optional blockierend).

Im Programmknoten ,,GRIPLINK Flexrelease” kénnen Sie:

e Port des gewlinschten Greifers auswahlen

e Zielposition in mm vorgeben

e Geschwindigkeit im Ethernet-Betrieb in mm/s oder im Tool-1/O-Betrieb in % vorgeben
e Beschleunigung im Ethernet-Betrieb in mm/s? oder im Tool-I/O-Betrieb in % vorgeben
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GRIPLINK
Connect

GRIPLINK
Check Devi
GRIPLINK €
Grip Cfg
GRIPLINK
Home
GRIPLINK
Grip
GRIPLINK
Release
GRIPLINK
Flexgrip
GRIPLINK
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK v
>

O Power off

Universal Robots Graphical Programming Environment

GRIPLINK Flexrelease

Variables

1 X Variables Setup
2 v Robot Program
= GRIPLINK CONNECT
= GRIPLINK ENABLE
= GRIPLINK HOME
= GRIPLINK FLEXGRIP
= GRIPLINK GET DEV STATE
9 b If Dev_State £ S_HOLDING
® DS_HOLDING'
= (GRIPLINK FLEXRELEASE
= GRIPLINK DISABLE
© b Elself Dev_State £ S_NO_PART
®| DS_NO_PART'
= GRIPLINK DISABLE
? '\ Else
O Halt

This node performs a FLEXRELEASE operation using the gripper connected to the
selected port

Port Position in mm

Port 0: IEG PLUS 260-030 - SNOOO w | 255

Speed in mm/s Acceleration in mm/s?

150 200

Blocking behavior

& Block until completed

23S XEHET
o 0 O 5"‘l‘wLﬂamg,-‘.

Abbildung 30: GRIPLINK FLEXRELEASE - Flexibles Freigeben mit Parametern (Position,

Geschwindigkeit, Beschleunigung; optional blockierend).

In beiden Knoten steht auf3erdem die Checkbox ,,Blocking behavior” zur Verfiigung:

Blockierend (Checkbox mit Haken M: do_block = 1)

Der Befehl wird an den GRIPLINK-Controller gesendet und erst bestatigt, wenn
die Bewegung abgeschlossen ist.

Aus Sicht des Roboterprogramms bleibt der Knoten blockierend, bis der Vorgang
beendet ist.

Bei FLEXRELEASE wird intern zusatzlich geprift, ob die Zielposition erreicht
wurde (Gber GL_WAITVAL).

Nicht blockierend (Checkbox ohne Haken [1: do_block = 0)

Die Bewegung wird gestartet und sofort bestatigt.

Das Roboterprogramm lauft weiter, wahrend die Greif- bzw. Freigabebewegung
im Hintergrund ausgefiihrt wird.

Eine nicht blockierende Ausfiihrung kann z. B. verwendet werden, um mit
mehreren Greifern parallele Greifprozesse durchzufiihren.

Setzen Sie die Checkbox ,Block until completed (Blocking behavior)” nur dann auf nicht
blockierend, wenn das Sicherheits- und Bewegungskonzept der Anlage dies zulasst.

Bei GRIPKIT EASY-Greifmodulen mit einer Firmware-Version unter 3.0.0 wird nur die
blockierende Ausfiihrung unterstiitzt. Nicht blockierende Aufrufe sind fiir diese Gerate
nicht zulassig.
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GRIPLINK-Protokoll nicht zulassig, den Befehl erneut mit dem Programmknoten

0 Befindet sich ein Gerat bereits im Zustand ,,HOLDING“ oder ,,NO_PART", ist es im
»GRIPLINK Flexgrip“ bzw. im URScript-Code mit GL_ FLEXGRIP () auszufiihren.

oder S_NO_PART) dennoch aufgerufen, flihrt dies zu einer Meldung:

0 Wird der Programmknoten ,,GRIPLINK Flexgrip“ in einem dieser Zustande (S_HOLDING
,Service unavailable within current state”.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_FLEXGRIP (
<PORT>,
<POSITION>,
<GRIPPING FORCE>,
<SPEED>,
<ACCELERATION>,
<DO_BLOCK>,
<SOCKET NAME>

)

GL_FLEXRELEASE (
<PORT>,
<POSITION>,
<SPEED>,
<ACCELERATION>,
<DO_BLOCK>,
<SOCKET NAME>

Parameter Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)

<POSITION> Double Zielposition in mm

<GRIPPING_FORCE> Double Greifkraft in N (nur fir GL_FLEXGRIP)
Ethernet-Schnittstelle: Geschwindigkeit in mm/s

<SPEED> Double Tool-I/0-Schnittstelle: Geschwindigkeit in %
Ethernet-Schnittstelle: Beschleunigung in mm/s?

<ACCELERATION> Double Tool-1/0-Schnittstelle: Beschleunigung in %

0 BLO 0: nicht blockierende Ausfiihrung

<DO_BLOCK> Integer 1: blockierende Ausfiihrung
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String

Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!
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Beispiel:

# Prepositioning with WPG at port 0 to 50.0 mm with optimum speed
# and acceleration

# with blocking until flexrelease ends

GL FLEXRELEASE (0,50,0,0,1,"sock griplink")

# Grip part with No Part Limit 45.0 mm with 100 N and optimum speed
# and acceleration

# with blocking until flexgrip ends

GL FLEXGRIP(0,45,100,0,0,1,"sock griplink")
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7.8 Zustandsabfrage - GRIPLINK Get Dev State

Der Programmknoten , GRIPLINK Get Dev State” wird verwendet, um den aktuellen Geratezustand
eines Gerats abzufragen. Der ausgelesene Geratezustand wird als Ganzzahl (Integer) in eine vom
Benutzer ausgewadhlte Ergebnisvariable geschrieben. Im Knoten konnen folgende Parameter
eingestellt werden:

Port (Combobox)

Auswahl des Ports, an dem sich das Gerat befindet, dessen Zustand abgefragt werden soll.

Ergebnisvariable (Combobox)

Auswahl einer numerischen Variable, in die der Geratezustand geschrieben wird. So kénnen
Zustande zentral definiert und wiederverwendet werden. Zur Auswahl stehen alle numerischen
Variablen, die im Reiter Installation > General = Variables erstellt wurden.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Installation Variables

TCP

Payload % Name ~ Value ~ | Description 3
Mounting ~
1/0 Setup

Tool 1/0

Variables

Startup

Smooth
Transition

Home

Conveyor
Tracking

Screwdriving

~

Create New Delete
> Fieldbus Name Value Description

Dev_State = 0
) URCaps =
O Favorite variable -

OPoweroff : o o o Eu'ux,l\amn.
Sp 0%

Abbildung 31: PolyScope 5 - Installation/ General/Variables: Installationsvariable anlegen.
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‘v URCaps

Universal Robots Graphical Programming Environment

" Q - Graphics Variables
> Advanced
> Templates

1 X Variables Set
aniavies Sefup GRIPLINK Get Dev State

2 ¥ Robot Program

3 = GRIPLINK CONNECT
TR 4 = GRIPLINK ENABLE
Connect 5 = GRIPLINK HOME This node reads the device state of the connected devices and stores them to a user
GRIPLINK 6 = GRIPLINK FLEXGRIP defined array variable,
Check Dev 7 = GRIPLINK GET DEV STATE
GRIPLINK ¢ 8 § ¥ If Dev_State £S_HOLDING
Grip Cfg | ®| DS_HOLDING'

10 = GRIPLINK FLEXRELEASE .
GRIPLINK Port Result variable
Home 4 11 = GRIPLINK DISABLE (3
SRR 12 ¢ I Elself Dev State £ S NO_PART Port 0: [EG PLUS 260-030 - SNOOO ¥ | Dev_State v
Grip 13 ® DS_NO_PART' Dev_State
GRIPLINK 14 = GRIPLINK DISABLE
Release 15 @ w Else
GRIPLINK 16 O Hat Wait for state transitions
Flexgrip .

[ Wait for state transitions on the selected ports

GRIPLINK
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK ™

>, RESCKBREE
OPoweroff Ciuu ° 0 o 5”‘\"|U\dth]ﬁ.

Abbildung 32: GRIPLINK Get Dev State - Geratezustand am ausgewahlten Port auslesen und in der

Variable Dev_State speichern (optional mit , Wait for state transitions).

Der Knoten verfiigt Uber die Checkbox ,, Wait for state transitions on the selected ports”:

Checkbox ohne Haken (]

Der aktuelle Gerdtezustand wird sofort mit GL_DEVSTATE (. ..) gelesen.
Das Ergebnis wird unmittelbar in die Ergebnisvariable geschrieben.

Typischer Einsatz: einfaches periodisches Status-Polling im laufenden Programm.

Checkbox mit Haken W]

Der Knoten wartet zundchst intern mit GL_WSTR (. . .) auf einen Zustandsiibergang des
Geradts am ausgewahlten Port.

Erst nach einem erkannten Zustandswechsel wird der aktuelle Gerdtezustand mit
GL_DEVSTATE (.. .) gelesen und in die Ergebnisvariable geschrieben.

Typischer Einsatz: nach einem vorherigen Befehl (z. B. Grip, Release, Enable, Disable),
wenn ausgewertet werden soll, welcher Zustand tatsachlich erreicht wurde, sobald sich
das Geradt sichtbar verandert hat.

Die moglichen Geratezustdnde sind in Anhang A aufgefiihrt!

Erfolgt Gber einen langeren Zeitraum kein Zustandswechsel, kann es bei aktivierter
Option , Wait for state transitions on the selected ports” zu einem Timeout kommen.
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Der ausgelesene Zustand kann anschlieRend mit 1 f-E1se-Konstrukten verarbeitet werden.
Im folgenden Beispiel wird der Zustand eines Greifers an Port 0 ausgewertet. Je nach Zustand wird
entweder zur Ablageposition verfahren oder ein alternativer Ablauf ausgefihrt.

sal Robots Graphical Programming Environment

Run =
" q _ Graphics Variables
> Advanced )
1 X Variables Setup

> Templates 2 v Robot Program If
W URCaps 3 =/ GRIPLINK CONNECT Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
GRIPLINK 4 = GRIPLINK ENABLE lines will be executed
Connect 5 [-[=IGRIPLINK HOME i Dev_State £ S_HOLDING
GRIPLINK 5[] CRIPLINKFLEXGRIP DO Check expression continuoust
Check Devi 7 =/ GRIPLINK GET DEV STATE P v
GRIPLINK ¢ 8 ¢ b |fDev_State = S_HOLDING
Grip Cfg | 9 ®| DS_HOLDING'
GRIPLINK 10 = GRIPLINK FLEXRELEASE
Home q 11 = GRIPLINK DISABLE I
GRIPLINK 12 ¢ ¥ Elself Dev_State = S_NO_PART
Grip 13 ® 'DS_NO_PART'
GRIPLINK 14 = GRIPLINK DISABLE
Release 15 @ “ Else
GRIPLINK | € Ohet
Flexgrip
GRIPLINK
Flexrelease
gEt'PDLL'\",'ét | AddEiseif || Remove Eiselr |
GRIPLINK

< s, R$EOSCXKEBH@m

O Power off

Abbildung 33: If-Bedingung - Auswertung von Dev_State (z. B. Dev_State == S HOLDING) zur
Ablaufverzweigung.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Z24QH

[ Move

" Q _ Graphics Variables
> Advanced )
1 X Variables Setup

> Templates 2 |v Robot Program Elself
“ URCaps 3 = GRIPLINIK CONNECT Depending on the state of the given sensor input or program
4 - GRIPLINIC ENABLE varlable, the following lines will be executed, unless some of the
GRIPLINK If-statements above were executed
R 5 = GRIPLINKK HOME
GRIPLINK 6 = GRIPLINIK FLEXGRIP Elself ‘ Dev_State = 5_NO_PART
Check Devi 7 =/ GRIPLINK GET DEV STATE O Check expression continuously
GRIPLINK ¢ 8 ¢ b If Dev_State £ S_HOLDING
Grip Cfg ) 9 ®| 'DS_HOLDING'
10 = GRIPLINK FLEXRELEASE
GRIPLINK
B 411 =/ GRIPLINK DISABLE 3
GRIPLINK 12 ¢ b Elself Dev_State £ S NO_PART
Grip 13 ®|'DS_NO_PART
GRIPLINK 14 = GRIPLINK DISABLE
Release 15 ¢ % Else
GRIPLNK P Orat
Flexgrip
GRIPLINK
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK ™

‘ N P RO d Nl = | Insert Eiself || Remove this Elself? |

o Power off

Abbildung 34: Elself-Bedingung - Alternative Zustandsauswertung von Dev_State (z. B.
Dev_State == S _NO_PART).
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Befehlsaufruf mit URScript-Code

<RETURN_VARIABLE> = GL_DEVSTATE (
<PORT>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter Typ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)

Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Typ Riickgabewert Bedeutung

Integer Geratezustand (siehe Anhang A)

Es konnen vordefinierte Konstanten fir die Geratezustande verwendet werden.

Beispiel 1 - Zustand direkt anfragen (ohne WSTR):

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3
# Execute the command WITH blocking
GL GRIP(0,3,1,"sock griplink")

# Read the current device state immediately
gripper(0 state = GL DEVSTATE (0, "sock griplink")

# When state is HOLDING, move to place position
if (gripper0O state == S HOLDING) :
# Part was successfully gripped
# Move to place position
#
else:
# Handle other states here (e.g. S NO PART, S FAULT, ..)
end
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Beispiel 2 - Zustand nach Zustandsiibergang auswerten (mit WSTR):

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3
# Execute the command WITHOUT blocking
GL GRIP(0,3,0,"sock griplink")

# Wait for a state transition on port 0
GL WSTR (O, "sock griplink")

# Read the current device state after the transition
gripper0 state = GL DEVSTATE (0, "sock griplink")

# When state is HOLDING, move to place position
if (gripper0O _state == S HOLDING) :
# Part was successfully gripped
# Move to place position
#
else:
# Handle other states here (e.g. S NO PART, S FAULT,
end
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7.9 Geratewerte auslesen und warten - GRIPLINK Value/Wait

Der Programmknoten ,,GRIPLINK Value/Wait“ dient dazu, einen Geratewert auszulesen und optional
zu warten, bis dieser einen vorgegebenen Zielwert erreicht hat.

Die Arbeitsweise des Programmknotens wird tGber die Checkbox , Wait device value to reach the given

value within the given window” gesteuert:

e Checkbox ohne Haken [: Geratewert lesen

e Checkbox mit Haken VI: auf Geratewert im Fenster warten, dann Geratewert lesen

Gerate wie Sensoren liefern Daten in Form indizierter Werte. Diese Werte kbnnen ausgelesen werden;
je nach Gerat stehen unterschiedlich viele Indizes zur Verfligung.

7.9.1 Geratewert lesen

Im Programmknoten kdnnen folgende Parameter eingestellt werden:

Port (Combobox):

Auswahl des Ports, an dem der gewlinschte Greifer oder Sensor angeschlossen ist.

Value index (Combobox):

Auswahl, welcher Geratewert gelesen werden soll. Die verfligbaren Indizes hangen vom
Geratetyp ab.
Beispiel (IEG PLUS Greifer):

e Index 0: Offnungsweite (mm)
e Index 1: Werkstlickbreite (mm)
e Index 2: Werkstlickanzahl

e Index 3: Geratetemperatur (°C)

Ergebnisvariable:

Name der numerischen Variable, in die der gelesene Geratewert geschrieben wird. Als
Ergebnisvariable konnen alle numerischen Variablen ausgewdhlt werden, die im Reiter
Installation - General - Variables definiert wurden.

0 Bei Greifmodulen entspricht der Wert mit Index 0 der Offnungsweite in Millimetern.

Verhalten
e Der aktuelle Gerdtewert wird einmalig gelesen (liber GL VALUE (...)).

e Das Ergebnis wird in die angegebene Ergebnisvariable geschrieben.
e Das Programm lauft ohne Wartezeit weiter.
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Universal Robots Graphical Programming Environment

W URCaps

GRIPLINK
Connect

GRIPLINK
Check Devi

3
4
GRIPLINK € s
Grip Cfg | 6 ¢ v HOLDING Note: The number of available value indices depend on the device type.
7
8
9

T Grip ew. Open. Save.
Q _ Graphics Variables

Lllx] variabies Setup GRIPLINK Value/Wait

2 v Robot Program
= GRIPLINK CONNECT
= GRIPLINK HOME

¢ v GRIPLINK GRIP This node reads a connected device's value and stores It to a user defined variable

SIS ® Holding a part'
Home ¢ ¥ NOPART

GRIPLINK N
0 = GRIPLINK VALUE/WAIT Port Value index

Grip
GRIPLINK
Release
GRIPLINK
Flexgrip ‘Devistateiporto - | Index 1: Part width (mm)
GRIPLINK Index 2: Part count
Flexrelease
GRIPLINK
Get Dev St
GRIPLINK
Enable/Disi

GRIPLINK
Value/Wait +

< > RESCCXKBEBE

=

. ‘Port 0: IEG PLUS 260-030 - SNOOO W | Index 1: Part width (mm) -

Result variable Index 0: Opening width (mm)

Index 3: Device temperature (deg C)

O Wait clevice value to reach the given value within the given window

o 0 o S\T'\'Iu\atmn.

Abbildung 35: GRIPLINK VALUE/WAIT - Geratewert (Value Index) auslesen und in eine Variable
schreiben (z.B. Dev_State Port0).

Es sind maximal acht auslesbare Werte moglich (Index 0...7), je nach Gerat kénnen es
allerdings auch weniger sein.

Stellen Sie deshalb sicher, dass stets ein valider Wert-Index eingestellt wird. Weitere
Informationen finden sich in der Anleitung des jeweiligen Geratetreibers.

Der Wert 2147483647 wird im GRIPLINK z. B. fiir Sensoren verwendet, deren MessgrofRe
auRerhalb des Messbereichs liegt.

Um Fehler im Programmablauf zu vermeiden, sollte sichergestellt werden, dass stets
valide Werte (< 2147483647) vom jeweiligen Gerit ausgelesen werden!

Dies kann z. B. sichergestellt werden, indem ein Distanzsensor stets ein Objekt
detektiert und somit statt dem Null-Wert immer eine valide Distanz liefert:

Zu detektierendes

Lasersensor Objekt . :
=3 Keine Reflexion, wenn
__________ d e e e = == Objekt nicht vorhanden

->Unglltiger Distanzwert

Zu detektierendes

Lasersensor Objekt
A Objekt, um valide
__________ I . .
1 1 Distanzwerte zu garantieren
== i wenn das eigentliche Objekt
i i <~-=% nicht vorhanden ist
1

Befehlsaufruf mit URScript-Code
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<RETURN_VARIABLE> = GL_VALUE (
<PORT>,
<VALUE_INDEX>,
<SOCKET NAME>

Parameter Typ Bedeutung
<PORT> Integer Port-Index (0...31)
<VALUE_INDEX> Integer Value-Index (0...7)

Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Typ Riickgabewert Bedeutung
Integer Wert des ausgelesenen Geratewertes
Beispiel:

# Read value 0 (position) of a gripper connected to port 0
gripper0 position = GL VALUE (0,0, "sock griplink")

7.9.2 Geratewert warten und lesen

Nach dem Setzen eines Geratewertes kann es erforderlich sein, zu warten, bis dieser Wert tatsachlich
erreicht wurde. Bei Aktoren kann das beispielsweise eine Zielposition sein.

Im Wartemodus (Checkbox mit Haken ) sorgt der Knoten dafiir, dass

e auf einen bestimmten Schwellwert gewartet wird und
e dieser innerhalb eines Toleranzfensters und
e innerhalb einer vorgegebenen Zeit in ms (Timeout) erreicht werden muss.

Wird der Zielbereich nicht innerhalb der angegebenen Zeit erreicht, wird ein Timeout-Fehler erzeugt.
Im Wartemodus stehen zusatzlich folgende Einstellmoglichkeiten zur Verfligung:

Value threshold
Schwellwert, auf den der Geradtewert zulaufen soll (z. B. 20 mm Werkstlickbreite).
Window size

GroRe des Toleranzfensters um den Zielwert. Beispiel:
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e Window size =1,5 mm

e Giiltiger Bereich: 20 mm + 0,75 mm
Timeout in ms

Maximale Wartezeit in Millisekunden. Wird der Zielbereich innerhalb dieser Zeit nicht erreicht,
erzeugt der Knoten einen Timeout-Fehler.

Ablauf beim Warten und Lesen des Gerdtewertes

1. Der Knoten wartet mit GL_WAITVAL (.. .) darauf, dass der Gerdtewert in das definierte
Fenster um Schwellwert eintritt.

2. Danach wird der aktuelle Gerdtewert mit GL_VALUE (. . .) gelesen und in die
Ergebnisvariable geschrieben.

Typische Anwendungen

e Warten auf eine Sensor-Distanz, um sicherzustellen, dass ein Objekt wirklich vorhanden
ist.

e Uberwachung, ob ein Wert innerhalb einer definierten Toleranz bleibt (z. B.
Offnungsweite, Werkstiickbreite).

Universal Robots Graphical Programming Environment

2%+ H

Log

Gri - Open. Save.
Q _ Graphics Variables

W URCaps

1 X Variables Setuj .
GRIPLINK 5 mooonmeommy GRIPLINK Value/Wait
@ obot Program

3 = GRIPLINK CONNECT
e 4 = GRIPLINK HOME
Check Devi This node reads a connected device's value and stores It to a user defined veriable
GRIPLINK & 5_$-L¥] GRIPLINK GRIP Note. The number of available value indices depend on the device type.
Grip C 6 & v HOLDING

p Cfg

7 ®| 'Holding a part'
GRIPLINK Port Value index
i 8 @ v NOPART
GRIPLINK 9 ® 'Not holding a part' ‘Port 0! IEG PLUS 260-030 - SNOQ0234 w |\ndex 1: Part width (mm) A4
Grip 10 | = GRIPLINK VALUE/WAIT Result variable

A I
GRIPLINK ‘Dev State_Port0 v |
Release = =
GRIPLINK
Flexgrip [ Wait device value to reach the given value within the given window
GRIPLINK
Flexrelease
Value threshold Window size
GRIPLINK
Get Dev St 20 15
GRIPLINK Timeout in ms
Enable/Disi
100|
GRIPLINK |
Value/Wait p—
< >, RSSO XKBHEGZ

OPoweroff ° 0 o Sw'mﬂatian.

Abbildung 36: GRIPLINK VALUE/WAIT - Auf einen Geratewert warten und anschlieRend den Wert
auslesen und in einer Variable speichern.
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Diese Funktion ist nicht auf allen Geraten verfigbar.

Die FenstergréRe sollte abhangig von der Anderungsrate des Geratewertes vorab
passend gewdhlt werden, um eine zuverldssige und genaue Erkennung zu ermdoglichen!
Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_WAITVAL (
<PORT>,
<VALUE_INDEX>,
<VALUE THRESHOLD>,
<WINDOW SIZE>,
<TIMEOUT MS>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter Typ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)

Wert-Index (0...7)
<VALUE_INDEX> Integer Je nach Gerat konnen auch weniger als 8 Werte
verfligbar sein!

<VALUE_THRESHOLD> Double Schwellwert, der erreicht werden soll

FenstergrofRe, die um den Schwellwert zentriert den
<WINDOW_SIZE> Double Wertebereich vorgibt, innerhalb dessen der WAITVAL-
Befehl ohne Fehler abschliefit

Maximale Dauer in ms, flr die auf das Erreichen des

<TIMEOUT_MS> I
B nteger Zielwertes gewartet wird

Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel:

# Wait for sensor connected to port 0 to reach a value of 4000 +/- 500
within at most 15 seconds

Value index 0

Value threshold 4000

Window size 500

15 s => 15,000 ms

GL WAITVAL(0,0,4000,500,15000,"sock griplink")

H o HE HE =
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# Read value 0 afterwards
gripper0 position = GL VALUE (0,0, "sock griplink")
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7.10 Konfigurieren eines Grip-Presets - GRIPLINK Set Grip Config

Abhdngig vom Greifmodul kdnnen bis zu acht frei konfigurierbare Grip-Presets ausgefiihrt werden.
Mit dem Programmknoten ,,GRIPLINK Set Grip Config” kdnnen im laufenden Betrieb die Griffparameter
angepasst werden, um beispielsweise zu Beginn eines Programms ein Greifmodul zu initialisieren oder
flexibel auf Anderungen im Ablauf zu reagieren.

Weitere Informationen zu den Griffparametern, insbesondere der Limitierungen, finden
Sie in den Betriebsanleitungen der jeweiligen Greifmodule.

In diesem Programmknoten kénnen der Port des gewlinschten Greifers und der Index des Grip-Presets
ausgewihlt werden. Uber die Combobox ,Value Interpretation” kann die Darstellung der Werte
angepasst werden, je nachdem, welche Bedeutung die einzelnen Parameter haben. Fir bestimmte
Gerate werden nicht-relevante Parameter ausgeblendet.

Im Programmknoten kdnnen folgende Parameter eingestellt werden:
Port (Combobox)
Auswahl des Ports des gewlinschten Greifers.
Preset Index (Combobox)
Auswahl des zu konfigurierenden Presets (0...7).
Grip Preset Tag (Texteingabe)

Freier Text, mit dem das Preset beschrieben wird (z. B. workpiecel). Der Tag erleichtert die
Zuordnung des Grip-Presets zu einem Werkstiick.

Value Interpretation (Combobox)

Festlegung, wie die einzelnen Parameterfelder interpretiert und beschriftet werden.

WEISS ROBOTICS I0-Link Gripper

Parameter werden als No Part Limit (mm), Release Limit (mm) und Force Factor (%)
angezeigt.
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Abbildung 37: GRIPLINK SET GRIP CONF - Value Interpretation: WEISS ROBOTICS IO-Link Gripper.

WEISS ROBOTICS WPG/INTRAPAL Gripper

Parameter werden als No Part Limit (mm), Release Limit (mm), Force Factor (%),
Grip Velocity (mm/s), Grip Acceleration (mm/s?), Release Velocity (mm/s) und Release
Acceleration (mm/s?) angezeigt.

Universal Robots Graphical Programming Environment
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Grip Conf 6 ¢ ¥ GRIPLINK GRIP the device driver manual).
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Abbildung 38: GRIPLINK SET GRIP CONF - Value Interpretation: WEISS ROBOTICS WPG/INTRAPAL
Gripper.

Generic Vacuum Picker
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Parameter werden als Part Present Setpoint (kPa), Energy Saving Setpoint (kPa) und
Blow-off Duration (ms) dargestellt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

1 X Variables Setup

SRIPLINK 2 [v] Robot Program GRIPLINK Set Grip Conf
onnect
R 3 = GRIPLINK CONNECT
. 4 = GRIPLINK HOME

Check Device i

5 — GRIPLINK SET GRIP CONF This node configures the selected grip preset on the selected device.
GRIPLINK Set 6 @ v GRIPLINK GRIP Note, The valid preset index and values range depend on the connected device (check
Grip Conf the device driver manual).

7 9 ¥ HOLDING
GRIPLINK a . )
Home ® 'Holding a part'

9 .
GRIPLINK ? v NOPART Port Preset index
Grip 10 ®| ‘Not holding a part'

Port 0: IEG PLUS 260-030 - SN000234 W | ‘Preset 0: Preset 0 v ‘
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Enable/Disable 5.0 15.75 30.0
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Value/Wait v

< », RE$ESCXKBEHT

Abbildung 39: GRIPLINK SET GRIP CONF - Value Interpretation: Generic Vacuum Picker.

Generic

Alle bis zu acht verfliigbaren Parameter werden neutral als Value-0 bis Value-7
angezeigt.
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Abbildung 40: GRIPLINK SET GRIP CONF - Value Interpretation: Generic.
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Fiir Greifmodule von WEISS ROBOTICS ist das Parameter Template ,,WEISS ROBOTICS*
zu wahlen, damit die eingegebenen Werte korrekt geprift und dargestellt werden.

ﬁ Beachten Sie, dass abhangig vom Greifmodul nicht immer alle acht konfigurierbaren

Griffe zur Verfiigung stehen!

Flr andere Gerate kann die generische Ansicht verwendet werden. Hier sind alle acht verfligbaren
Parameter sichtbar, auch wenn gegebenenfalls nicht jeder vom Gerat verwendet wird.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_SETGRIPCEG (
<PORT>,
<PRESET_ INDEX>,
<PRESET TAG>,
<PRESET PARAMS>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter Typ Bedeutung
<PORT> Integer Port-Index (0...31).
<PRESET_INDEX> Integer Preset-Index (0...7).
<PRESET TAG> String f’reset-Tag - fFEI wahlbarer Tag fiir das Preset (z. B.
workpiecel").
Liste von Liste der numerischen Parameterwerte fiir dieses
<PRESET_PARAMS> Double- Preset. Die Liste umfasst mindestens ein und maximal 8
Werten Elemente.
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink".
<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!
Beispiel:

# Prepare preset parameters for params 0, 1, and 2
preset params = [5,15.75,30]

# Set grip preset 3 with the tag "workpiecel" for the device connected

to port O
GL_SETGRIPCFG (0, 3, "workpiecel",preset params, "sock griplink")
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7.11 Geratewert setzen - GRIPLINK Set Value

Einige Gerate unterstitzen das Setzen von Geratewerten, z. B. fir Positionen.

Diese Funktion ist nicht auf allen Geraten verfligbar.

GL_SETVAL(...),z B.ineinem Script-Node.

Das Setzen von Geratewerten kann bei Aktoren zu Bewegungen fihren.

0 Das Setzen von Geratewerten erfolgt ausschlieRlich Uber die URScript-Funktion

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_SETVAL (
<PORT>,
<VALUE_INDEX>,
<VALUE>,
<SOCKET NAME>

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)
Wert-Index (0...7)

<VALUE_INDEX> Integer Je nach Gerat kdnnen auch weniger als 8 Werte
verfligbar sein!

<VALUE> Double Wert, der gesetzt werden soll
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel:

# Set device value 2 of device connected to port 3 to value 12
GL SETVAL(3,2,12,"sock griplink")
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7.12 Ansteuerung des LED-Leuchtrings - GRIPLINK LED

Die Greifmodule der CRG-Serie von WEISS ROBOTICS besitzen einen LED-Leuchtring zur Visualisierung
verschiedener Betriebszustdnde. Die Ansteuerung kann als eigenstdndige Instruktion erfolgen. Alle
CRG-Greifmodule besitzen jeweils acht konfigurierbare Presets, die Uber die Instruktion gestartet
werden kénnen.

Weitere Informationen zur LED-Visualisierung und deren Parametrierung finden Sie in
der Betriebsanleitung der CRG-Greifmodule.

A Die LED-Funktion ist nur bei kompatiblen Geraten verfigbar!

Die Ansteuerung des LED-Leuchtrings erfolgt ausschliefSlich {iber die URScript-Funktion
GL LED(...),z.B.ineinem Script-Node.

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_LED (
<PORT>,
<PRESET_INDEX>,
<SOCKET NAME>

Parameter ‘ Typ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0...31)

<PRESET_INDEX> Integer Preset-Index (0...7)
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!

Beispiel:

# Set LED pattern preset 4 of CRG 200-085 connected to port 0
GL LED(0,4,"sock griplink")
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7.13 Mechanische Klemmung steuern - GRIPLINK Clamp

Die Greifer der CRG-Serie von WEISS ROBOTICS sind mit dem PERMAGRIP-Feature ausgestattet. Damit
ist es moglich, die Motorregelung wahrend langerem Greifvorgdange abzuschalten und das Bauteil
dennoch weiterhin sicher zu halten.

Weitere Informationen zur mechanischen Klemmung finden Sie in der
Betriebsanleitung des jeweiligen Greifmoduls.

Die Klemmung wird ausschlieBlich liber die URScript-Funktion GL CLAMP(...)
gesteuert.

Diese Funktion ist nicht auf allen Geraten verfigbar.

> © §

Befehlsaufruf mit URScript-Code

GL_CLAMP (
<PORT>,
<CLAMP_STATE>,
<SOCKET NAME>

Parameter Typ Bedeutung
<PORT> Integer Port-Index (0...31)
<CLAMP_STATE> Boolean »True”, um Klemmung zu aktivieren

,False”, um Klemmung zu deaktivieren
Name des zu verwendenden Sockets, z. B.

"sock_griplink"
<SOCKET_NAME> String
Der Socket-Name wird in allen nachfolgenden Knoten
im Roboterprogramm verwendet!
Beispiel:

# Enable clamping of CRG 200-085 at port 0
GL _CLAMP (0, True, "sock griplink™")

# Grip with CRG 200-085 at port 0 with preset 0 without blocking.
GL GRIP(0,0,0,"sock griplink")

# Hold part for longer time
#...
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8 Fehlersuche

Das GRIPLINK-Plugin gibt im Betrieb Fehlermeldungen aus. Im Folgenden werden typische Meldungen,
mogliche Ursachen und empfohlene MaRnahmen beschrieben. Die beschriebenen Hinweise
unterstiltzen bei Inbetriebnahme, Diagnose und Service.

8.1 Kein Zugriff auf die Tool-1/O-Schnittstelle

Mégliche Ursache:

Im Tool-I/0-Meni des Roboters wurde unter ,,Ansteuerung durch” nicht die Option ,,GRIPLINK
for UR“ ausgewahlt.

Empfohlene Mafinahme:

Prufen Sie die Einstellungen des Roboters unter , Installation / Tool 1/0“ und wihlen Sie dort
»GRIPLINK for UR” aus. Kontrollieren Sie anschliefend im Installationsknoten des GRIPLINK-
Plugins, ob der Tool-1/O-Zugriff den Status ,,GRANTED” anzeigt.

8.2 Gerat wird im Tool-1/0-Betrieb nicht erkannt

Mdgliche Ursache:

Das angeschlossene Gerat ist nicht kompatibel, nicht korrekt verdrahtet, nicht mit dem Original-
Tool-1/0-Kabel angeschlossen oder es wurde noch kein erneuter Geratescan durchgefiihrt.

Empfohlene Mafinahme:

Priifen Sie Verdrahtung, Spannungsversorgung und Geratekompatibilitat. Stellen Sie sicher, dass
das Original-Tool-1/0O-Kabel verwendet wird. Fiihren Sie anschlieRend im Installationsknoten des
GRIPLINK-Plugins die Aktion ,Rescan devices” aus und prifen Sie, ob das Geradt in der
Ergebnisanzeige erscheint.

8.3 Timeout bei aktivierter Option ,Wait for state transitions”

Mégliche Ursache:

Der erwartete Zustandslibergang ist nicht eingetreten, weil sich das Gerat bereits im Zielzustand
befand, der vorausgehende Befehl keinen Zustandswechsel ausgelost hat oder das Geréat nicht im
zuldssigen Ausgangszustand war.

Empfohlene MafSnahme:
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Priifen Sie den Programmablauf und den Geratezustand vor dem Befehl. Aktivieren Sie die
Wartefunktion nur dann, wenn tatsachlich ein Zustandsilibergang zu erwarten ist. Kontrollieren
Sie bei Bedarf den aktuellen Geratezustand zunachst mit GRIPLINK Get Dev State.

8.4 Nicht blockierende Ausfiihrung bei GRIPKIT EASY Firmware-Versionen unter
3.0.0

Mégliche Ursache:

Fur GRIPKIT EASY-Gerate mit einer Firmware-Version unter 3.0.0 ist die nicht blockierende
Ausfiihrung von Greif- und Freigabebefehlen nicht zulassig.

Empfohlene Mafinahme:

Verwenden Sie bei diesen Gerdten ausschlielich die blockierende Ausflihrung. Priifen Sie die
eingesetzte Firmware-Version und passen Sie bestehende Programme entsprechend an.
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Anhang A Gerdtezustand

Die folgende Tabelle listet die moglichen Zustandswerte angeschlossener Gerate auf. Die in der

rechten Spalte angegebenen Konstanten kdnnen im Roboterprogramm verwendet werden (siehe
Abschnitt 7.8).

Geratezustand Bedeutung Name der URScript-Konstanten
NOT CONNECTED 0 Greifmodul nicht verbunden S_NOT_CONNECTED
NOT INITIALIZED 1 Greifmodul nicht initialisiert S_NOT_INITIALIZED
Antrieb inaktiv
DISABLED ) Finger kdnnen manuell S DISABLED
verschoben werden. -
Gerat ist deaktiviert
RELEASED 3 Werkstick freigegeben S_RELEASED
NO PART 4 Kein Werkstlick gefunden S_NO_PART
HOLDING 5 Werkstilck wird gehalten S_HOLDING
Antrieb aktiv
ENABLED 6 Fingerposition wird gehalten. S_ENABLED
Gerat ist aktiviert.
FAULT 7 Fehlerzustand S_FAULT

Werte zu, da ansonsten die Funktion des URCaps beeintrachtigt wird und es zu

f Weisen Sie den URScript-Konstanten keine anderen als die in der Tabelle gelisteten
Fehlverhalten kommen kann!
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Anhang B Statuscodes

Tritt wahrend der Ausfiihrung eines GRIPLINK-Befehls ein Fehler auf, wird ein entsprechender
Statuscode ausgegeben. Dieser beschreibt die Ursache des Fehlers und kann zur Diagnose im
Roboterprogramm oder wahrend der Inbetriebnahme herangezogen werden. Die folgende Tabelle

enthilt eine Ubersicht der moglichen Statuscodes sowie deren Bedeutung.

Status code | Identifier Description
0 E_SUCCESS No error. Command successfully executed.
1 E_OVERRUN Data overrun
2 E_RANGE_ERROR Value out of range
3 E_NOT_AVAILABLE Function or data not available
4 E_NOT_INITIALIZED Device not initialized
5 E_TIMEOUT Timeout
6 E_INSUFFICIENT_RESOURCES Not enough memory available
7 E_CHECKSUM_ERROR Checksum error
8 E_ACCESS_DENIED Access denied
9 E_INVALID_HANDLE Invalid handle
10 E_INVALID_PARAMETER Invalid parameter
11 E_INDEX_OUT_OF_BOUNDS Index out of bounds
12 E_IO_ERROR Generic I/O error
13 E_READ_ERROR Read error
14 E_WRITE_ERROR Write error
15 E_NOT_FOUND Resource not found
16 E_NOT_OPEN File or device not open
17 E_EXISTS Resource already exists
18 E_NO_COMM Connection error
19 E_STATE_CONFLICT Invalid state
20 E_NOT_SUPPORTED Command or function not supported
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21

E_INCONSISTENT_DATA

Data inconsistent

22 E_CMD_SYNTAX Syntax error

23 E_CMD_UNKNOWN Unknown command

24 E_CMD_ABORTED Command aborted

25 E_CMD_FAILED Command failed

26 E_AXIS_BLOCKED Axis is blocked

27 E_PENDING Pending action / Not yet finished
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Anhang C Tool-1/0-spezifische Statuscodes

Die Statuscodes ab 100 sind Tool-lI/O-spezifische Fehlercodes des URCaps und unterstiitzen die
Diagnose und Fehlerbehandlung in der Tool-1/O-Schnittstelle.

Statuscode ‘ Bedeutung

100 Zugriff auf die Tool-1/O-Schnittstelle wurde nicht erteilt.

101 Ein zuvor erteilter Zugriff auf die Tool-I/O-Schnittstelle wurde entzogen.
102 Ein Geratescan lauft bereits. Bitte dessen Abschluss abwarten.

103 Die Tool-I/O-Schnittstelle wird gerade initialisiert.

104 Die Tool-I/O-Schnittstelle wird gerade beendet.
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Anhang D Versionsverlauf

Datum

06.04.2026

‘ Version | Typ

3.0.0

Hinzugefiigt

| Beschreibung
Unterstilitzung von GRIPKIT-Gerdten und Geraten
der INTRAPAL-Serie Giber Tool-I/0 (Modbus RTU).

H. E.

06.04.2026

3.0.0

(BREAKING)

Ethernet-basierte Kommunikation (TCP/IP) und
Tool-1/O-basierte Kommunikation (Modbus RTU)
wurden in einem gemeinsamen Plugin
zusammengefihrt.

Das bisherige FlexGrip-Plugin wird abgekiindigt
und durch das GRIPLINK-Plugin ersetzt.

06.04.2026

3.0.0

Hinzugeflgt

Turkische Lokalisierung (TR).

16.12.2025

2.2.0

Hinzugefligt

Demo-Programme fiir PolyScope

16.12.2025

2.2.0

Hinzugefiigt

Port-Konfiguration und Logging-Konfiguration.

16.12.2025

2.2.0

Hinzugeflgt

GRIPLINK Toolbar (IGRIP/PGRIP/VALUE).

el I B e
m(m|m|m

16.12.2025

2.2.0

Geandert

Uberarbeitung der Programmknoten:

e Port-Combobox mit Online-Infos.

e Gemeinsamer Enable/Disable-Knoten

¢ DO_BLOCK fiir GRIP/RELEASE und
FLEXGRIP/FLEXRELEASE

o Gleitkomma-Unterstitzung fir
FLEXGRIP/FLEXRELEASE und VALUE/WAIT

e Variablenauswahl fur VALUE/WAIT und Get Dev
State sowie Zusammenfihrung von WAITVAL
und VALUE in einem Knoten.

16.12.2025

2.2.0

Entfernt

Programmknoten fiir MULTIGRIP, MULTIRELEASE
und Get Position
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