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1 Einfuhrung

Mit der GRIPLINK-Technologie kénnen 10-Link kompatible Automationskomponenten Uber eine
Netzwerkverbindung mit Robotersystemen fiihrender Hersteller verbunden werden. Das GRIPLINK-
Plugin fur Universal Robots ist das steuerungsseitige Bindeglied und ermoglicht die einfache
Einbindung der GRIPLINK-Technologie von WEISS ROBOTICS in Robotersysteme des Herstellers
Universal Robots.

Diese Anleitung beschreibt die Funktionen des FLEXGRIP-Plugins fiir Roboter von
Universal Robots. Informationen iber Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des

0 GRIPKIT-Easy Greifmoduls entnehmen Sie der Betriebsanleitung. Diese finden Sie online
unter www.weiss-robotics.com/gripkit-easy/.

1.1 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

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

0 Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

Verweis auf weiterfiihrende Informationen.

Das GRIPLINK-Plugin ist kompatibel mit allen Gerdten, die das GRIPLINK-Protokoll Gber TCP/IP
unterstitzen. Dies umfasst den GRIPLINK-ET4, sowie die Greifmodule der WPG-Serie.

Zur leichteren Lesbarkeit werden diese Gerate unter dem Begriff ,GRIPLINK Controller”
zusammengefasst.

1.2 BestimmungsgemaBe Verwendung

Die Software , GRIPLINK-Plugin® ist zur Kommunikation zwischen einem GRIPLINK Controller von
WEISS ROBOTICS und einer Robotersteuerung bestimmt. Die Anforderungen der zutreffenden
Richtlinien sowie die Installations- und Betriebshinweise in dieser Anleitung missen beachtet und
eingehalten werden. Eine andere oder darlberhinausgehende Verwendung gilt als nicht
bestimmungsgemaR. Fir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht.


http://www.weiss-robotics.com/gripkit-easy/

1.3 Systemvoraussetzungen

Dieses Plugin ist kompatibel zu GRIPLINK-ET4 ab Firmware-Version 5.0.0 und WPG-Greifmodulen ab

Firmware-Version 2.0.1.

Zum Betrieb wird eine der folgenden Universal Robots Robotersteuerungen benétigt:

e UR CB3.1 mit Softwarestand 3.11 oder héher
e UR e-Series mit Softwarestand 5.5 oder hoher

Die IP-Adresse des GRIPLINK Controllers muss im selben Subnetz liegen wie die der
Robotersteuerung.

1.4 Lizenzbestimmungen

Das GRIPLINK-Plugin ist urheberrechtlich geschiitzt. 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!

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_<Version>.zip“ herunter.

2. Entpacken Sie das zuvor heruntergeladene ZIP-Archiv mit dem GRIPLINK-Plugin in das
Stammuverzeichnis eines USB-Sticks und stecken Sie diesen in den USB-Slot des Teach

Pendants.

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


http://www.griplink.de/

What would you like to do first?

? kelp
HE

L} settings

(D) shutdown Robot

cc
cc

IR

RUN A PROGRAM

PROGRAM THE ROBOT

2

CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

O Don't show this message again

O Power off

System
Backup

URCaps

Robot
Registration

Remote URCap Information
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

M -

Inactive URCaps

) Remote TCP & Toolpath

Restart

o power off

Simulatic

4. Driicken Sie die Taste ,,+“ und wahlen Sie die zuvor entpackte

.urcap-Datei aus



unnamed>
ult

New cut  Copy Delete Rename Backup
@ griplinis-1.0.0-b .urcap

Filename: Filter:

griplink-1.0.0-b.urcap URCap Files v

Power off




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

A2 ¢Q2H

Active URCaps Inactive URCaps
© GRIPLINK-ET4 for UR Remote TCP & Toolpath

System

Backup

URCaps

Robot

Registration

Remote URCap Information

Control URCap name: GRIPLINK-ET4 for UR .
Version: 1.0.0.b

Constrained Developer: Weiss Robotics GmbH & Ce. KG

IARLEIAT Contact Info: Karl-Heinrich-Kéferle Str. 8, 71640 Ludwigsburg, Germany
Network Description: URCap for GRIPLINK-ET4 by Weiss Robotics

Copyright: Copyright (c) 2016-2022, Weiss Robotics GmbH & Co. KG, Al rights reserved.
Update License Type: Proprietary

License:
Copyright (c) 2022, WEISS ROBOTICS
Al rights reserved.

v
IMPORTANT. PI.FASE READ CARFFRULIY: THIS FND ISFR 1ICENSE AGRERMENT "RUTA" 18

= -

O Power off Simulation .

2.1.1 Uberpriifen der Installation

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

2.2 Deinstallieren der Software

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



3 Hardware-Setup

ROBOT CONTROLLER

LNLE HE

1 , , A

Falls Sie sich nicht sicher sind, ob die Spannungsversorgung tiber den Anschluss der
Robotersteuerung ausreichend dimensioniert ist, um alle am GRIPLINK
angeschlossenen Gerate zu betreiben, nutzen Sie eine externe Spannungsversorgung!

Die Spannungsversorgung muss im Zusammenhang mit den angeschlossenen Geraten
ausreichend ausgelegt werden!

> >



4 Funktionsumfang des Plugins

4.1 Betrieb mittels Programm-Knoten

Das Plugin stellt nach der Installation diverse Funktionsknoten zur Verfligung, die wie andere Roboter-
Befehle in ein Roboter-Programm eingefligt werden kénnen.

4.2 Betrieb mittels URScript

Das Plugin umfasst einen Satz an Grundfunktionen in URScript, die auch alleinstehend aus dem
Roboterprogramm heraus mittels des entsprechenden Skript-Programmknotens heraus ausgerufen
werden kénnen. Diese Grundfunktionen werden automatisch in das Roboterprogramm eingebaut,
wenn das Plugin installiert ist.

In Abschnitt 6 werden die verfiigbaren Funktionen genauer beschrieben.



5 Vorbereitung des Roboters
Die grundlegenden Einstellungen des GRIPLINK-URCap sind in der entsprechenden Installation

durchzufihren.

Die Konfiguration des GRIPLINK Controllers erfolgt tiber die jeweilige Weboberflache,
die unter der eingestellten IP-Adresse (Standard: 192.168.1.40) erreichbar ist.

5.1 Setup

Im Setup wird die IP-Adresse des am Roboter angeschlossenen GRIPLINK Controllers eingetragen.

252 ¢ Q H

> safety
Info
> Fieldbus

Setting Value Remarks

GRIPLINK/WPG IP Address 192.168.1.40

“ URCaps

GRIPLINK

Action Remarks

m Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK/WPG trennen

Simulation .

O Power off

Uber die Taste ,,Check” kann gepriift werden, ob der konfigurierte GRIPLINK Controller verbunden ist.

-10-



R 2
B e
> Safety
Info
> remr
> Fieldbus

Setting

Value Remarks

v URCaps

CRIPLINK GRIPLINK/WPG IP Address 192.168.1.40

(&) Check conn... controller — + %

@ Supported device connected.

Action Remarks

Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK/WPG trennen

o Power off

Simulation .

Ist eine Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK Controller aktiv, konnen keine

Greifbefehle (iber die Schaltflichen der Programmknoten ausgefiihrt werden. Um die Verbindung
dafiir zu trennen, kann die Schaltflache , Trennen” verwendet werden:

244 QH

fun P
EI e
> safety
Info
D Forore
> Fieldbus

Setting Value Remarks
“ URCaps
CRIPLINK GRIPLINK/WPG IP Address 192.168.1.40

2] Disconnect robot -+ x
2}, The connection between robot controller and GRIPLINK/AWPG will be closed. Are you sure to continue?

Action Remarks

m Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK/WPG trennen

O Power off

Trennen Sie die Verbindung nicht wahrend eines laufenden Roboterprogramms!
Beschadigung und Verletzungsgefahr durch herabfallende Teile moglich!

-11 -



6 Programm-Knoten (Nodes)

6.1 Prinzipieller Programmablauf

Jedes Roboterprogramm, welches Gerate wie Greifer und Sensoren lber den GRIPLINK ansteuert,
sollte die folgenden Design-Richtlinien befolgen.

6.1.1 Programm

Der BeforeStart-Abschnitt

enthalt zu Beginn den Node ,,GRIPLINK Connect”

enthalt danach fir jedes am GRIPLINK angeschlossene Gerat den Aufruf eines
Unterprogramms zur Greifer-Initialisierung.

Hier wird mittels ,,GRIPLINK Check Device” das korrekte Gerat gewahrleistet und
anschlieRend gegebenenfalls geratespezifisch konfiguriert, referenziert und aktiviert

Core
default D _ﬁ B
New. Open Save
u Log
Q _ Graphics Variables
Move 1 v|BeforeStart
eforeStar
) GRIPLINK Connect
Waypoint 2 = CONNECT
Direction 3 ® 'Prepare gripper 0'
= 4 L. Call Prepare_gripper_0
Wait 5 v Robot Program
Set 6 ® 'Program content’
Popup 7 = CLOSE CO.NNECT‘ON This node establishes a connection between parameterized GRIPLINK controller and
8 1. Prepare_gripper 0 this robot controller.
Hait 9 = CHECK DEVICE
s 10 = SET GRIP CONFIG
— q 11 - HOME I
oraer 12 = ENABLE
) Advanced
> Templates
) URCaps
Connect to the pre-configured GRIPLINK controller
IP address Device information
162.168.1.40 Proxy role STAND-ALONE

O power off Specd Co—) 100% si,-m,au‘;‘r..

Der Robot Program-Abschnitt

1. enthalt die Befehle zum Greifen und Freigeben
verarbeitet Variablen, die durch Nodes z.B. zur Zustands- und Werteabfrage beschrieben
werden

3. Bei Programmen, die nicht dauerhaft durchlaufen, sollte am Ende des Programms der Node
,GRIPLINK Bye“ aufgerufen werden, um ein sauberes Beenden der Netzwerkschnittstelle zu
gewahrleisten

Nur wenn dieser prinzipielle Ablauf eingehalten wird, kann die korrekte Funktion
gewahrleistet werden.

-12 -



In den folgenden Abschnitten werden verfligbaren Befehle des Plugins beschrieben. Jeder Befehl ist
sowohl als grafischer Knoten als auch als URScript-Implementierung verwendbar.

-13-



6.2 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.

I

Run

o B

GRIPLINK
Bye

GRIPLINK
Check De.

GRIPLINK
Clamp

GRIPLINK
Connect

GRIPLINK
Get Device

GRIPLINK
Disable

GRIPLINK
Enable

GRIPLINK
Get Positic

GRIPLINK

Grip

GRIPLINK v~
< >

1
2
3
4
5
6
7
8

9
10
11
12

v BeforeStart

-

@ ‘Prepare gripper 0'

L. Call Prepare_gripper_0
¥ Robot Program

® 'Program content'

= CLOSE CONNECTION
1. Prepare_gripper_0

= CHECK DEVICE

= SET GRIP CONFIG

= HOME

= ENABLE

e G Som
q _ Graphics Variables

GRIPLINK Connect

This node establishes a connection between parameterized GRIPLINK controller and
this robot controller.

Connect to the pre-configured GRIPLINK controller
IP address Device information

192.168.1.40 Proxy role STAND-ALONE

Simulation .

O power off

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.

6.2.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_CONNECT (

<GRIPLINK TIP>,
<SOCKET NAME>

‘ Typ ‘ Bedeutung

Parameter
. IP-Adresse der GRIPLINK-Controllers
<GRIPLINK_IP> String Bspw. "192.168.1.40"
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"
<SOCKET_NAME> String

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

Beispiel:

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

-14 -




6.3 Verbindung schlieBen — GRIPLINK Bye

Dieser Befehl trennt die Verbindung zwischen GRIPLINK Controller und der Robotersteuerung. Dies
kann dann sinnvoll sein, wenn der GRIPLINK Controller hinter einem Wechsler angebracht ist.

un rogr Move g = oPen seve
> Templates [ol q _ Graphics Variables
v URCaps
1 v BeforeStart
TELITR > el conngeT GRIPLINK Bye
Bve 3 ® ‘Prepare gripper 0'
GRIPLINK 4 L. Call Prepare_gripper_0
Check De.
5 ¥ Robot Program
GRIPLINK 6 —|® Program content'
Clamp
7 = CLOSE CONNECTION
GRIPLINK 8 P i o
Connect 1. Prepare_gripper |
9 = CHECK DEVICE
LIS 10— = SET GRIP CONFIG
Get Device
4 11 = HOME I
GRIPLINKY | 15— EnapLe
Disable
13 = CLAMP CONTROL
GRIPLINK This node closes the connection to the GRIPLINIKC controller.
Enable
GRIPLINK
Get Positic
GRIPLINK
Grip
GRIPLINK
Home
GRIPLINK
LED hd = —
< y REOCCKBBETES

O Power off Speed (C——— Simulation .

Nach dem Trennen der Verbindung kdnnen bis zum nachsten Aufruf von GRIPLINK
Connect keine Befehle gesendet werden!

6.3.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_BYE (
<SOCKET_ NAME>

Parameter Bedeutung

Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

GL BYE ("sock griplink")

-15-



6.4 Ein angeschlossenes Gerat priifen — GRIPLINK Check Device

Bevor ein Gerat im Programm verwendet wird, empfiehlt es sich zu priifen, ob das erwartete Gerat
angeschlossen auch ist. Der Knoten ,,GRIPLINK Check Device” priift am ausgewahlten Port, ob Vendor-
und Product-ID (VID/PID) des angeschlossenen Gerats 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 des , GRIPLINK Check Device“-Knotens kdnnen Port, Vendor- und Product-ID
eingestellt werden. Im Beispiel wird an Port 0 ein IEG 55-020 von Weiss Robotics (VID 815, PID 20)

erwartet.

) Basic Q _ Graphics Variables

Advanced

1 v BeforeStart =
Templates > | = CONNECT GRIPLINK Check Device
v URCaps 3 @ Prepare gripper O'
4 1. Call Prepare_gripper_0
SR::LINK 5 ¥ Robot Program
Ve 6 ®| 'Program content' This node checks, if the device connected to the selected port matches the given type
GRIPLINK J (Vendor and Product ID as specified in the 100D file).
Check De. 7 = CLOSE CONNECTION
8 Prepare_gripper_0
GRIPLINK L. Prepare gripper |
Clamp 9 = |CHECK DEVICE
10 = SET GRIP CONFIG
GRIPLINK
Connect 4 11 = HOME I
12 -
GRIPLINK ENABLE Port
Get Device Port 0 -
GRIPLINK
Disable
GRIPLINK
Enable
GRIPLINK
Get Positic Vendor ID Product ID
GRIPLINK 815 20
Grip
GRIPLINK v~ = —
< y REOCCXKBBETES

O power off

-16 -



6.4.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_DEVASSERT (
<PORT>,
<VENDOR_ID>,
<PRODUCT_1ID>,
<SOCKET NAME>

Parameter Typ Bedeutung

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

<VENDOR_ID> Integer Vendor-ID des erwarteten Gerates

<PRODUCT_ID> Integer Product-ID des erwarteten Gerates
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

Beispiel:

# Ensure, a WEISS ROBOTICS IEG 55-020 (VID 815, PID 20) is connected
# to port O
GL DEVASSERT (0,815,222, "sock griplink")

-17 -



6.5 Gerat referenzieren — GRIPLINK Home

Gegebenenfalls muss ein Gerat zu Beginn referenziert werden. Hierfiir wird der Node , GRIPLINK

Home" genutzt.

Weitere Details finden sich in der Betriebsanleitung des jeweiligen Gerates.

RS 2

Rr
> Advanced 1 ¥] Beforestart
eforestart
> Templates 2 = CONNECT GRIPLINK Home
v/ URCaps 3 @ Prepare gripper 0’
4 Ra Call Prepare_gripper_0
5
6
7
8

Q _ Graphics Variables

GRIPLINK

Bve Y| Robot Program This node references the device connected to the selected port
GRIPLINK ! ‘Program content Note: This node s only supported by compatible devices.
Check De. = CLOSE CONNECTION
GRIPLINK L. Prepare _gripper_0
Clamp 9 = CHECKDEVICE
GRIPLINK 10 = SET GRIP CONFIG Ports
Connect 411 = HOME P
GRIPLINK 12 —I=/ENABLE - 8-15 16-23 24-31
Get Device
GRIPLINK & Porto O Port 1 O Port 2 O Port 3
Disable O Port 4 O Port 5 O Fort 6 O Forty
GRIPLINK
Enable
GRIPLINK
Get Positic . .
Device actions
GRIPLINK

GRIPLINK v

< >y RSO CKBEREEDS
O Power off C e Simulation .

Es kdnnen mehrere Greifmodule gleichzeitig referenziert werden.

Es muss mindestens ein Port ausgewahlt sein!

e e

-18 -



6.5.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_HOME (
<PORT>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter Typ Bedeutung

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

-19-



6.6 Gerit aktivieren und deaktivieren — GRIPLINK Enable/Disable

Gerate konnen im Betrieb aktiviert und deaktiviert werden.

Mit dem Haken bei ,,Warten auf Zustandsiibergdange” kann gesteuert werden, ob nach Ausfiihrung des
Befehls kontrolliert werden soll, dass sich der Gerdtezustand der Gerate an den selektierten Ports auch

wirklich andert.
Befindet sich ein Gerat bereits im Zustand DISABLED wenn der Programm-Knoten ,,GRIPLINK Disable”

aufgerufen wird, so fiihrt dies zu einem Timeout und das Programm wird abgebrochen.

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

Es kbnnen mehrere Gerate gleichzeitig aktiviert/deaktiviert werden.

Es muss mindestens ein Port ausgewahlt sein!

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

Run

Q _ Graphics Variables
) Advanced 1 [v|BeforeStart
eforestar
Py i e GRIPLINK Enable
~ URCaps 3 = DISABLE
4 v Robot Program
GRIPLINK 5 ® Procram content' This node enables the devices connected to the selected ports,
Bye ogram content
GRIPLINK
Check De. Ports
GRIPLINK
Clamp - 8-15 16-23 24-31
GRIPLINK
Connect 4 I 4 Port O O Port 1 O Port 2 O Port 3
GRIPLINK O Port 4 O Port 5 O Port 6 O Port 7
Get Device
GRIPLINK
Disable
Wait for state transitions
GRIPLINK
Enable [ ‘Walit for state transitions on the selected ports
GRIPLINK
Get Positic
GRIPLINK Device actions
Grip
TR TR T
GRIPLINK v o —
< > RESCKBEREE

O Power off O —— Simulation .

-20-



Run ove 1o ) - - _
~ Q _ Graphics Variables
> Advanced

1 v BeforeStart f
S Templates ) T e GRIPLINK Disable
< URCaps 3 = DISABLE
4 v Robot Program
SyHeIPLINK 5 ® Program content' This node disables the devices connected to the selected ports
GRIPLINK
Check De. Ports
GRIPLINK
Clamp - 8-15 16-23 24-31
GRIPLINK
Connect A (] O Port 1 O Port2 O Port 3
GRIPLINK O Port 4 0 Port 5 0 Port 6 0 Port 7
Get Device
GRIPLINK
Disable
Wait for state transitions
GRIPLINK
Enable [ ‘vait for state transitions on the selected ports
GRIPLINK
Get Positic
GRIPLINK Device actions
Grip
- TN ECTTI T
GRIPLINK =
< sy RESOCKBEmE

o Power off

Es muss mindestens ein Port ausgewahlt sein!

0 Es konnen mehrere Greifmodule gleichzeitig aktiviert/deaktiviert werden.

6.6.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_ENABLE (
<PORT>,
<WSTR_ENABLED>,
<SOCKET NAME>

GL_DISABLE (
<PORT>,
<WSTR_ENABLED>,
<SOCKET NAME>

)

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

<PORT> Integer Port-Index (0..31)
,True”, um auf Zustandsilibergang des Gerates zu
warten

<WSTR_ENABLED> Boolean ,False”, um nicht auf Zustandsiibergang des Gerates zu
warten
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.

<SOCKET_NAME> String "sock_griplink"

-21-



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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6.7 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 Griff-Presets ausgefiihrt werden.

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

In den Nodes ,,GRIPLINK Grip“ und ,,GRIPLINK Release” kdnnen Port des gewlinschten Greifers und der
Index des Griffs ausgewahlt werden

GRIPLINK A~ . .
Connect q - Graphics Variables

GRIPLINK
Get Device

v/ BeforeStart GRIPLINK Grip

¥ Robot Program
® 'Program content

1

3
GRIPLINK 4
5 ¢ v GRIP
6
7
8
9

Disable

GRIPLINK
Enable

GRIPLINK
Get Positit

LA H?LD‘NG ) This node performs a grip operation using the selected preset index with the gripper
#®| Holding a part connected to the selected port
9 ¥ NO PART
@ Not holding a part'
GRIPLINK 10 - = RELEASE
Grip
GRIPLINK
Home

GRIPLINK
LED

Note: The number of available grip indices depends on the device type.

A I
Port Preset index

Port 0 hd ‘ ‘Preset 0 -

GRIPLINK
Multi-Grip

GRIPLINK

Multi-Rele:
Device actions
GRIPLINK

GRIPLINK .
.

< GRIPLINI; '.bexum

Power off

ER o I o v

GRIPLINK 1 v BeforeStart
Get Device 3 'v| Robot Program GRIPLINK Release

GRIPLINK 4 —|®| Program content’
Disable 5 ¢ ¥ GRIP
GRIPLINK 6 ¢ v HOLDING This nocle performs a release operation using the selected preset index with the
Enable aripper connected to the selected port
7 ® Holding a part’

GRIPLINK 8 @ v NO PART Note: The number of available grip indices depends on the device type.
Get Positi

et Fositic 9 B Not holding a part'
RN 10 = RELEASE .
Grip Port Preset index
SRIBLINK I Port 0 v ‘ ‘Preset 0 -
Home
GRIPLINK
LED
GRIPLINK Wait for state transitions
Multi-Grip [ Wait for state transition on the selected port
GRIPLINK
Multi-Rele:
GRIPLINK Device actions
Release

GRIPLINK R 7~ P

GRIPLINK =
< > RESCXBPREE

O Power off
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Mit dem Haken bei ,Warten auf Zustandsiibergange“ kann beim Programm-Knoten , GRIPLINK
Release” gesteuert werden, ob nach Ausfilhrung des Befehls gewartet werden soll, bis sich der
Geratezustand des Gerdts am selektierten Port gedndert hat.

Befindet sich ein Gerat bereits im Zustand RELEASED wenn der Programm-Knoten ,,GRIPLINK
Release” aufgerufen wird, so flihrt dies zu einem Timeout und das Programm wird abgebrochen.

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

6.7.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_GRIP (
<PORT>,
<PRESET INDEX>,
<WSTR ENABLED>,
<SOCKET NAME>

Parameter Typ Bedeutung

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

<PRESET_INDEX> Integer Preset-Index (0..7)
,True”, um auf Zustandsilibergang des Gerates zu
warten

<WSTR_ENABLED> Bool . .. .

- oolean ,False”, um nicht auf Zustandslibergang des Gerates zu

warten
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

Beispiel:

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3
# Wait until gripper state changed
GL GRIP (0,3, True, "sock griplink")

#
# Move part to place position

#

# Release part again
GL _RELEASE (0, 3, True, "sock griplink")
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6.7.2 Auswertung des Greifzustands

Der Node ,,GRIPLINK Grip“ erkennt nach dem Greifen, ob der Greifer ein Bauteil gegriffen hat oder
nicht. Je nach dem werden dann die Child-Nodes unter ,,HOLDING” (Bauteil wurde gegriffen) oder
unter ,,NO PART” (Bauteil wurde nicht gegriffen) ausgefihrt.
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6.8 Flexibles Greifen, Freigeben und Vorpositionieren — GRIPLINK
Flexgrip/Flexrelease

Die Greifmodule der WPG-Serie unterstiitzen flexibles Greifen und Freigeben. Hier kdnnen Position,
Greifkraft und Bewegungsparameter unabhangig von Presets vorgegeben werden. Dadurch ist
schnelles Vorpositionieren und sanftes Greifen moglich, sodass Taktzeiten gesenkt und Greifteile

geschont werden kdnnen.

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

Im Programm-Knoten ,GRIPLINK Flexgrip” kann der Port des gewilinschten Greifers ausgewahlt
werden. Die Zielposition wird in Millimetern angegeben. Die Greifkraft wird in Newton eingestellt. Als
Bewegungsparameter kénnen die Geschwindigkeit in mm/s und die Beschleunigung in mm/s?

vorgegeben werden.

Mit dem Haken bei ,,Warten auf Zustandslibergange” kann gesteuert werden, ob nach Ausfiihrung des
Befehls gewartet werden soll, bis sich der Geratezustand des Greifers am selektierten Port gedndert

hat.

h : = e, Save
" Q _ Graphics Variables

) Advanced 1 'v|BeforeStart ~
eforeStar .
> Templates 2 =] CONNECT GRIPLINK Flexgrip
~ URCaps 3 = HOME
4 v Robot Program
GRIPLINK 5 ¢ o Move| This node performs a FLEXGRIP operation using the gripper connected to the selected
Connect port
6 ® p_ApproachPick
g:;zll'(lgz 7 ® ‘Mave ta pick position and wait fc
GRIPLINK 8 % b Movel Port Position in mm
Set Grip € 9 # 'Preposition async'
10 = FLEXRELEASE Porta ¥ | 15.0
GRIPLINK A " .
Home 6 11 © p_Pick I Gripping force in N Speed in mm/s
12 'Wait for gripper be ready’'
GRIPLINK [ ] ait for gripper be read 20 10
Grip 13 = WAIT FOR VALUE
'Soft gripping’ Acceleration in mm/s?
GRIPLINK 14 @ 'Soft gripping
Release 15 = FLEXGRIP! o
LT 16 ® p_ApproachPick
Flexgrip 17 ® ‘Move to place position'
18 . ire
GRIPLINK # b Move] Wait for state transitions
Flexreleas: 19 ® p_ApproachPlace -
Wait for state transition on the selected port
GRIPLINK 20 ¢ & Mowel ~
MUlti-Grl ~a P
ulti-Grip < >
GRIPLINK _ —
< y REOCCKBBETES

O power off Specd Co—) 100% si,-m,au‘;‘r..

Im Programm-Knoten ,,GRIPLINK Flexrelease” kann der Port des gewiinschten Greifers ausgewahlt
werden. Die Zielposition wird in Millimetern angegeben. Als Bewegungsparameter kénnen die
Geschwindigkeit in mm/s und die Beschleunigung in mm/s? vorgegeben werden.

Mit dem Haken bei ,,Warten auf Zustandsiibergiange” kann beim Programm-Knoten ,,GRIPLINK

Release” gesteuert werden, ob nach Ausfihrung des Befehls gewartet werden soll, bis der Greifer am

selektierten Port die Zielposition erreicht hat.
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Do B

> Advanced
> Templates
v URCaps

O

GRIPLINK
Connect

GRIPLINK
Check De.

GRIPLINK
Set Grip C

GRIPLINK
Home

GRIPLINK
Grip

GRIPLINK
Release

GRIPLINK
Flexgrip

GRIPLINK
Flexreleas:

GRIPLINK
Multi-Grip

GRIPLINK Y
>

Power off

2 = CONNECT

3 = HOME

4 v Robot Program

5 @ « Move|

6 ® p_ApproachPick

7 ® ‘Move to pick position and wait fq
8 ¢ b Movel

9 ® 'Preposition async'
o=

11 ® p_Piclkc

12 ® 'Wait for gripper be ready'
13 = WAIT FOR VALUE
14 @ 'Soft gripping’

15 = FLEXGRIP

16 ® p_ApproachPick

17 ® 'Move to place position'
18 ¢ « Move|

19 @ p_ApproachPlace
20 ¢+ Movel

A e

-
29 o XBPBH@E

6.8.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

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

)

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

Q _ Graphics Variables
~

GRIPLINK Flexrelease

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

Port Position in mm

| Porto v | 200
Speed in mm/s Acceleration in mm/s?
0 0

Wait for state transitions

[ wait for state transition on the selected port

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

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

<POSITION> Double Zielposition in 1/1000 mm
<GRIPPING_FORCE> Integer Greifkraft in 1/1000 N (nur fiir GL_FLEXGRIP)
<SPEED> Integer Geschwindigkeit in 1/1000 mm/s
<ACCELERATION> Integer Beschleunigung in 1/1000 mm/s?
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GL FLEXGRIP
,True”, um auf Zustandslibergang des Gerates zu warten

,False”, um direkt mit dem néachsten Knoten

fortzufahren
<WSTR_ENABLED> Boolean
GL FLEXRELEASE
,True”, um auf Erreichen der Zielposition
,False”, um direkt mit dem néachsten Knoten
fortzufahren
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"
<SOCKET_NAME> String

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

Beispiel:

# Preposition with WPG at port 0 to 50.0 mm with optimum speed

# and acceleration

# Wait for target position reached
GL_ FLEXRELEASE (0,50000,0,0,True, "sock griplink")

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

# and acceleration

# Wait for state transition

GL FLEXGRIP(0,45000,100000,0,0,True,"sock griplink™")
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6.9 Auswertung der Fingerposition — GRIPLINK Get Position

Um die Position der Fingerbacken auszulesen, beispielsweise zur Uberpriifung des gegriffenen Bauteils
anhand dessen GroRe, kann der Node ,,GRIPLINK Get Position” verwendet werden. Damit wird die
aktuelle Position der Fingerbacken des ausgewahlten Greifmoduls in Tausendstel Millimeter in ein eine

vom Benutzer frei definierbare Variable geschrieben.

Achten Sie bei der Definition der Variable darauf, dass diese nur fiir die Auswertung der
Griffweite des Greifmoduls verwendet wird!

ur Pr

q - Graphics Variables
GRIPLINK Get Position

) Templates 2 - CONNECT
\/ URCaps 3 ¥ Robot Program
4 @ Program content'
GRIPLINK E 5 ¢ ¥ GRIP
GRIPLINK | 6 ® v HOLDING This node reads the connected device's position value and stores it to a user defined
Check Dev 7 ® 'Holding a part' variable.
GRIPLINK 8 = GET POSITION
Clamp 9 9 & If gripper0_pos > 10000
GRIPLINK 10 ® Position > 10,00 mm'
Connect g1 ? ' Else b
GRIPLINK 12 ® Position <= 10.00 mm'
Get Device
13 @ v NOPART Port Result variable
GRIPLINK 14 /| ‘Not holding a part’ ;
Disable 15 = RELEASE Port 0 ¥ | gripper0_pos
GRIPLINK
Enable
GRIPLINK
Get Positio
GRIPLINK
Grip

GRIPLINK

Q _ Graphics Variables

Move

1 v BeforeStart If
Waypoint 2 = CONNECT
Direction 3 v Robot Program Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
4 ® Program content’ lines will be executed
i 5 9 v GRIP i
v \f‘ gripper0_pos > 10000
Set 6 ¢ ¥ HOLDING . §
7 B ‘Holding & part [0 Check expression continuously
— olding a par
8 = QUERY POSITION
Halt ] 9 b |If gripper0_pos > 10000
Comment 10 @ 'Position > 10.00 mm’
- q 11 9 % Else I
oraer 12 ® Position <= 10.00 rmm'’

> Advanced 13 © ¥ NOPART

> e 14 ® Not holding a part
15 = RELEASE

) URCaps

| Add Eiseir || Remove Eiselr |

S X BRES

o power off
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6.9.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

Die Abfrage der Position wird tber die Funktion GL_VALUE umgesetzt. Als Wert-Index muss hierbei
der Wert 0 verwendet werden (siehe Abschnitt 6.12.1).
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6.10 Zustandsabfrage — GRIPLINK Devstate

Um den Zustand eines Gerats abzufragen, wird der Node ,,GRIPLINK Devstate” genutzt. Dieser schreibt

den gelesenen Zustand als Zahlenwert in die vom Benutzer definierte Variable.

> Basic ~ Q _ Graphics Variables

) Advanced 1 v BeforeStart
eforeStar H
S Templates > el conngeT GRIPLINK Get Device State
~/ URCaps 3 = HOME
4 v Robot Program
GRIPLINK £ 5 ® 'Program content’
GRIPLINK 6 ¢ ¥ GRIP This node reads the device state of the connected devices and stores them to a user
Check Devi 7 9 v HOLDING defined array variable.
GRIPLINK 8 ® 'Holding a part'
Clamp 9 ¢ v NOPART
GRIPLINK 10 ® ‘Not holding a part’
Connect 4 11 = RELEASE 3
GRlPLlN_K 12 = |GET DEVICE STATE
Get Device 13 @ & If gripper0_state £ 7 Port Result variable
GRIPLINK 14 [ Popup: Gripper 0 in FAULT state .
Disable 15 © b Elself gripper0_state £ 3 Port 0 ¥ | gripper0_state
GRIPLINK 16 [ Popup: Gripper 0 in RELEASED st
Enable
GRIPLINK
Get Positio
GRIPLINK
Grip
GRIPLINK < 4

v

¢, KB XK BREE

O power off

Der Zustand kann nun mittels If-Else-Konstrukten verarbeitet werden. Im folgenden Beispiel wird der
Zustand eines Greifers an Port O verarbeitet:

Q _ Graphics Variables

Move

1 v BeforeStart If
Waypoint 2 = CONNECT
Direction 3 = HOME Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following

4 v Robot Program lines will be executed
Wait Bro content' : :

5 | |m|'Program content \f| gripper0_state £ 7
Set 6 ¢ ¥ GRIP y .

ecic expression continuously

7 ? v HOLDING O Chec ' ‘
Popup

8 ® 'Holding a part’
Halt 9 @ ¥ NOPART
Comment 10 ® ‘Not holding a part’

4 11 = RELEASE 3

R 12 = QUERY DEVICE STATE

) Advanced 13 @ b | gripperQ_state = 7

S Templates 14 [ Popup: Gripper 0 in FAULT state
15 @ I Elself gripper0_state =3

) URCaps 16 B Popup: Gripper 0 in RELEASED st

| AddEiseif || Remove Eself |

Add Else

<

TR BSNeE-d Nl =

O Power off

Die moglichen Geratezustdnde sind in Anhang A aufgefiihrt!
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6.10.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

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

Parameter Typ Bedeutung

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

Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"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:

# Grip with gripper connected to port 0 and preset index 3
# Wait until gripper state changed
GL GRIP(0,3,True, "sock griplink")

# When state is HOLDING, move to place position
gripper(0 state = GL DEVSTATE (0, "sock griplink")

if (gripper0O _state == S HOLDING) :
# Move to place position
#

else:

# Process other states here

end
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6.11 Greifen und Freigeben mit mehreren Greifern — GRIPLINK Multi Grip/Release

Uber die Nodes ,GRIPLINK Multi-Grip” und ,GRIPLINK Multi-Release” kdnnen Greif- und
Freigabebefehle mit mehreren Greifern zeitsynchron ausgefiihrt werden. Es kénnen die Ports der
gewlinschten Greifer und der einheitliche Index des Griff-Presets ausgewahlt werden.

Mit dem Haken bei ,,Warten auf Zustandsibergange” kann beim Programm-Knoten ,,GRIPLINK Multi-
Release” gesteuert werden, ob nach Ausfiihrung des Befehls gewartet werden soll, bis sich der
Geratezustand aller Gerdte an den selektierten Ports gedndert hat.

Andert sich der Zustand eines Gerites nicht innerhalb einer vorgegebenen Zeit, so fiihrt dies zu einem
Timeout und das Programm wird abgebrochen.

Beim Programm-Knoten ,,GRIPLINK Multi-Grip“ wird immer auf einen Zustandswechsel gewartet.

Programm-Knoten ,GRIPLINK Multi-Release“ der Haken bei ,Warten auf

0 Stellen Sie sicher, dass sich die Gerate in einem zuldssigen Zustand befinden, wenn beim
Zustandslibergdange” gesetzt ist!

GRIPLINK Q _ Graphics Variables

Get Device

1 v BeforeStart . -
GRIPLINK Multi-Gri
GFIPLINK 4 v Robot Program P
Disable
5 #® 'Program content'
GRIPLINK
Enable 5 VLTI This program node performs a synchronous grip command with all grippers connected
ERETE 7 = MULTI-RELEASE to the selected ports and with the selected preset index
Get Positic 8 = RELEASE Note: The number of available grip indices depends on the device type.
GRIPLINK
Grip Ports
GRIPLINK
Home - 8-15 16-23 24-31
GRIPLINK ! v
LED B Porto B Port 1 0O Port2 0O Port 3
GRIPLINK 0 Port 4 O Port 5 O Port 6 O Port 7
Multi-Grip
GRIPLINK
Multi-Rele: Preset index
GRIPLINK
Release ‘Preset 0 hd ‘
GRIPLINK
Set Grip C " .
S Device actions
GRIPLINK
< >y RE$ESCXKEBED

O Power off e G Simulation .
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Program | Inst

GRIPLINK ~ Q _ Graphics Variables

Get Device 1 Befores
v BeforeStart .
GRIPLINK 4 'v| Robot Program GRIPLINK Multi-Release
Disable
5 ® 'Program ent'
GRIPLINK 6
Enable = MULTI-GRIP This program node performs a synchronous release command with &l grippers
7 = MULTI-RELEASE! connected to the selected ports and with the selected preset index
gEII:PFI’_::iTi " 8 = RELEASE Note: The number of available grip indices depends on the device type.
GRIPLINK Ports
Grip
GRIPLINK - 8-15 16-23 24-31
Home
GRIPLINK + B Port 0 i Port 1 O Port 2 O Port 3
LED O Port 4 O Port 5 O Port 6 O Port 7
GRIPLINK
Multi-Grip Preset index
GRIPLINK
Multi-Rele: Preset O v
GRIPLINK " e
Release Wait for state transitions
GRIPLINK @ Wait for state transitions on the selected ports
Set Grip C
GRIPLINK Device actions
SR BN T - R
= [+] Release
< sy RESOCKBET

Power off

Alle selektierten Greifer fihren den Greif-/Freigabebefehl mit demselben Preset-Index
aus. Stellen Sie vorab sicher, dass die Preset-Konfiguration korrekt eingestellt ist!
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6.11.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_MGRIP (
<PORTS>,
<PRESET INDEX>,
<SOCKET NAME>

GL_ MRELEASE (
<PORTS>,
<PRESET_ INDEX>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter ‘ Typ ‘

<PORTS> Integer List

Bedeutung

Ausgewahlte Ports als Liste mit Werten 0 oder 1

Liste umfasst mindestens ein und maximal 31 Elemente
Jedes Element der Liste entspricht dem Port des
jeweiligen Listen-Indizes

Ein Port wird ausgewahlt, wenn das entsprechende
Element der Liste den Wert 1 enthalt.

Beispiel:
Greifer an Ports 0, 2 und 3 sollen verwendet werden
liste [1,0,1, 1]

<PRESET_INDEX> Integer

Preset-Index (0..7)

<WSTR_ENABLED> Boolean

,True”, um auf Zustandslibergang der Gerate zu warten
,False”, um nicht auf Zustandslibergang der Geréte zu
warten

<SOCKET_NAME> String

Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

Beispiel:

# Grip with the grippers connected to ports 0 and 2. Use preset 5.
GL MGRIP(5,[1,0,1],"sock griplink™")

# Release with the grippers

GL MRELEASE (5, [1,0,1],"sock _

connected to ports 0 and 2. Use preset 5.
griplink")
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6.12 Geratewerte auslesen — GRIPLINK Value

Gerate wie Sensoren liefern Daten in Form indizierter Werte. Diese Werte kdnnen {ber den Node
»GRIPLINK Value” ausgelesen werden. Je nach Gerat kdnnen unterschiedlich viele Werte ausgelesen
werden.

Run Installation Move 14¢ .09 - =" i
Disable ~ Q _ Graphics Variables

GRIPLINK

Enabl 1 v Robot Program
fable g GRIPLINK Value
GRIPLINK 2 = GET VALUE

Get Position
GRIPLINK
Grip

GRIPLINK
Home Note: The number of available value indices depend on the device type.

This node reads a connected device's value and stores it to a user defined variable.

GRIPLINK LED

GRIPLINK
Multi-Grip

GRIPLINK
Multi-Release

a4 I
Port Value index

GRIPLINK Port 0 v ‘ ‘Index 2 v
Release

Result variable
GRIPLINK Set
Grip Config... device_val_2
GRIPLINK Set
Value

GRIPLINK

Value

GRIPLINK

Wait Value

< y RS XBERET=

O Power off Speed (C————— 100% Simulation .

Es sind maximal acht auslesbare Werte moglich, je nach Gerat konnen 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 MessgréRe
auBerhalb des Messbereichs liegt.

Um Fehler im Programmablauf zu verhindern, 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=eeedecennnnno-—- Objekt nicht vorhanden
(———1 ! ->Ungdltiger Distanzwert
i i
I I

Lasersensor Objekt
A Objekt, um valide
__________ I E . .
1 1 Distanzwerte zu garantieren
== E wenn das eigentliche Objekt
i ! <--4 nicht vorhanden ist
1
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6.12.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

<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, bspw.
"sock_griplink"

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

Typ Riickgabewert Bedeutung
Integer Wert des ausgelesenen Gerdtewertes
Beispiel:

# Get value 0 (position) of

gripper IEG 55-020 connected to port 0

gripper0 position = GL VALUE (0,0, "sock griplink")

-37-




6.13 Geratewert setzen — GRIPLINK Set Value

Einige Gerate unterstiitzen das Setzen von Werten. Hierflr wird der Node ,GRIPLINK Set Value”
verwendet.

24 QH

ation W

. +
Disable ~ Q - Graphics Variables

GRIPLINK

Enabl ¥ Robot P

nable °oPot Frogram GRIPLINK Set Value
GRIPLINK = CONNECT

1
2
Get Positio 3 = SET VALUE
4
5

GRIPLINK = WAIT FOR VALUE
Grip = CLOSE CONNECTION

GRIPLINK
Home Note: The number of available value indices depend on the device type.

This node sets the value with the given index on the connected device,

GRIPLINK L

GRIPLINK
Multi-Grip

GRIPLINK ! * _
Multi-Relee Port Value index

GRIPLINK Port 0 v ‘ ‘Index o] v
Release

Value to be set
GRIPLINK £
Grip Config 50000

GRIPLINK £
Value

GRIPLINK
Value

GRIPLINK
Wait Value «

< > REOSCKXKBEDES

O Normal Simulation .

Diese Funktion ist nicht auf allen Geraten verfiigbar.

6.13.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

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

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

Wert-Index (0..7)

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

Wert, der gesetzt werden soll

<VALUE> INteEEr | Syaliert mit /1000
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String

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

# Set device value 2 of device connected to port 3 to value 12
# Value 12 scaled with 1/1000 => 12,000
GL SETVAL(3,2,12000, "sock griplink")
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6.14 Auf Geratewert warten — GRIPLINK Wait Value

Nach dem Setzen eines Geratewertes kann es erforderlich sein, dass gewartet wird, bis der Wert auch
erreicht wurde. Bei Aktoren kann das beispielsweise eine Zielposition sein. Mit dem Node ,GRIPLINK

Wait Value” kann dieses Verhalten abgebildet werden.

Es wird gewartet, bis der Geratewert innerhalb der vorgegebenen Zeit in den Wertebereich (Fenster)
um den Zielwert (Schwellwert) eintritt. Wird das Fenster nicht innerhalb einer bestimmten Zeit
erreicht, so wird ein Zeitliberschreitungsfehler generiert.

R

Q - Graphics Variables

) fevenesd 1 v BeforeStart ~
> Templates 2 = CONNECT GRIPLINK Wait Value
v URCaps 3 = HOME
4 ¥ Robot Program
GRIPLINK 5 ¢ M
Connect ove| This node waits until a device's value reached the given value within the given window.
6 ® p_ApproachPick ) o ‘
GRIPLINK - ) N ‘ Note: The number of availlable value indices depend on the device type.
Check De. 7 ® 'Move to pick position and wait fc
8 ¢ « Movel
GRIPLINK e
Set Grip C 9 ® Preposition async
GRIPLINK 10 = FLEXRELEASE )
Home a 11 ® p_Pick , Port Value index
12 ‘Wait for gripper be ready’
GRIPLINK " Ld W/;:EF;;R—“\&LLL‘M‘E read Port 0 ¥ | Index 0 -
& 14 ®| 'Soft aripping' Value threshold Window size
GRIPLINK Soft gripping
Release 15 = FLEXGRIP 20000 50
GRIPLINK 16 ® p_ApproachPick Timeout in ms
Flexgrip 17 | @ ‘Move to place position' 30000
GRIPLINK | 18 ¥ b Move)
Flexreleas: 19 ® p_ApproachPlace
GRIPLINK 20 ¢ o Movel o
Multi-Grip . ¢ e 5
GRIPLINK ™ = —
< > RSO CXKBRTS

O Power off S Simulation .

Diese Funktion ist nicht auf allen Geraten verfiigbar.

Die FenstergroRe sollte abhangig von der Anderungsrate des Geratewertes vorab
passend gewahlt werden, um eine zuverladssige und genaue Erkennung zu ermoglichen!
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6.14.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_WAITVAL (
<PORT>,

<VALUE_ INDEX>,

<VALUE THRESHOLD>,

<WINDOW_ SIZE>,

<TIMEOUT MS>,
<SOCKET_ NAME>

Parameter

<PORT>

e

Integer

Bedeutung

Port-Index (0..31)

<VALUE_INDEX>

Integer

Wert-Index (0..7)
Je nach Gerat kdnnen auch weniger als 8 Werte
verfligbar sein!

<VALUE_THRESHOLD>

Integer

Schwellwert, der erreicht werden soll
Skaliert mit 1/1000

<WINDOW_SIZE>

Integer

Fenstergrofle, die um den Schwellwert zentriert den
Wertebereich vorgibt, innerhalb dessen der WAITVAL-
Befehl ohne Fehler abschlief3t

Skaliert mit 1/1000

<TIMEOUT_MS>

Integer

Maximale Dauer in ms, fur die auf das Erreichen des
Zielwertes gewartet wird

<SOCKET_NAME>

String

Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

+ H H

within at most 15 seconds
Value threshold 4000 scaled with 1/1000 => 4,000,000
Window size 500 scaled with 1/1000 => 500,000

15 s => 15,000 ms

GL WAITVAL(0,4000000,500000,15000,"sock griplink")
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6.15 Ansteuerung des LED-Leuchtrings — GRIPLINK LED

Die Greifmodule der CRG-Serie von Weiss Robotics besitzen einen LED-Leuchtring zur Visualisierung
verschiedener Betriebszustande. Die Ansteuerung kann als eigenstdandige 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.

Uber die Einstellungen des Nodes ,GRIPLINK LED“ kénnen Port des gewiinschten Greifers und der

Index des Presets ausgewahlt werden.

24 H b md
llation Move 10 Log _ =

Hew.

Run rogr
GRIPLINK Q - Graphics Variables

Get Device 1 Bef s
GRIPLINK ¥ BeforeStart GRIPLINK LED

Disable 3 v Robot Program

4 = LED
GRIPLINK
Enable

GRIPLINK This node controls the LED visualization.
Get Positic

GRIPLINK
Grip

GRIPLINK
Home

GRIPLINK
LED Port LED preset

Note: This node is only supported by compatible devices.

GRIPLINK Port 0 v ‘ ‘Preset 0 A
Multi-Grip

GRIPLINK
Multi-Rele:

GRIPLINK
Release

GRIPLINK Device actions

Set Grip C
>

GRIPLINK
Value

¢ Y R4 11 =

O Power off el (C—l) 100% sirmﬁamr..

Die LED-Funktion ist nur bei kompatiblen Geraten verfiigbar!
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6.15.1 Befehlsaufruf mit Script-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, bspw.
"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")

-43 -



6.16 Konfigurieren eines Griff-Presets — GRIPLINK Set Grip Config

Abhangig vom Greifmodul kdnnen bis zu acht frei konfigurierbare Griffe ausgefiihrt werden. Mit dem
Node ,,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 der Ubersicht des Nodes ,GRIPLINK Set Grip Config” kdnnen Port des gewiinschten Greifers und der
Index des Presets ausgewahlt werden.

Uber das Dropdown-Felde ,Value Interpretation” kann die Darstellung der Werte angepasst werden,
je nach dem welche Bedeutung die einzelnen Parameter haben. Fiir bestimmte Gerate werden nicht-
relevante Parameter ausgeblendet.

Fir Greifmodule von Weiss Robotics kdnnen No Part-Limit und Release-Limit, sowie die prozentuale
Greifkraft (Force Factor) vorgegeben werden

@ Fiir Greifmodule von Weiss Robotics ist das Parameter Template , Weiss Robotics” zu
wahlen, damit die eingegebenen Werte korrekt geprift und dargestellt werden.

Core

default
Ney

Get Device

Variables

1 v BeforeStart . . .

GRIPLINK GRIPLINK Set Grip Configuration
" 2 = CONNECT

Disable

3 ® 'Prepare gripper 0'
SRI:ILINK 4 e Call Prepare_gripper 0

lni=A=ll= - - This node configures the selected grip preset on the selected device,

5 ¥ Robot Program

GRIPLINK ‘Broaram content' Note: The valid preset index and values range depend on the connected device (check
e 6 ® ‘Program content

Get Positic o the device ariver manual).
SRR 7 = CLOSE CONNECTION
Grip 8 1. Prepare_gripper 0
GRIPLINK 9 [ri=lCHECKDEVICE Port Preset index
i 10 = SET GRIP CONFIG

11 o] Port 0 v ‘ ‘Preset ) v ‘
GRIPLINK ! HOME Y
LED 12 = ENABLE ] ]

Grip preset tag Value interpretation
GRIPLINK
Multi-Grip Preset 0 ‘We\ss Roboetics 10-Linlk Gripper v ‘
GRIPLINK
Multi-Rele:
GRIPLINK Grip preset parameters
[el=aaE |N0 Part Limit / mm HRe\ease Limit / mm HForce Factor [ % ‘
GRIPLINK |50 |[15.0 ||s0.0 |
Set Grip C
GRIPLINK
Value v
— —
< » RSO CKBREE

O Power off Speed (C—— 100% ° 0 o Sir‘mulath:m.

Beachten Sie, dass abhangig vom Greifmodul nicht immer alle acht konfigurierbare
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.
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GRIPLINK

Get Device

1 v BeforeStart
GRIPLINK
Disable 2 CONNECT

3 ® 'Prepare gripper 0'
GRIPLINK
Enable 4 L. Call Prepare_grioper_0
EELE 5 v Robot Program
Get Positic 6 #® 'Program content’
EETS 7 = CLOSE CONNECTION
Grip 8 1. Prepare_gripper 0

9 = CHECK DEVICE
GRIPLINK
Home 10 = SET GRIP CONFIG

a4 11 -
GRIPLINK HoME
LED 12 = ENABLE
GRIPLINK
Multi-Grip
GRIPLINK
Multi-Rele:
GRIPLINK
Release
GRIPLINK
Set Grip C
GRIPLINK
Value v
< sy RESOCKBET

Variables

GRIPLINK Set Grip Configuration

This node configures the selected grip preset on the selected device,

Note. The valid preset index and values range depend on the connected device (check
the device driver manual).

Port Preset index
Port 0 v ‘ ‘Preset 0 v ‘
¥ Grip preset tag Value interpretation

Preset O ‘Genemc v ‘
Grip preset parameters

‘\/a\ue 0 H\/a\ue 1 H\/a\ue 2 H\/alue 3 ‘
|50 |[15-0 |ls0.0 o |
‘\/a\ue 4 H\/a\ue 5 HVa\ue 6 HVaIue 7 ‘
l Jlo Jlo Jlo |

O Power off

6.16.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

GL_SETGRIPCFG (
<PORT>,

<PRESET INDEX>,
<PRESET_ PARAMS>,

“SOCKET NAME”

)

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

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

<PRESET_INDEX> Integer Preset-Index (0..7)
Ausgewahlte Ports als Liste mit skalierten Werten

<PRESET_PARAMS> Integer List
Liste umfasst mindestens ein und maximal 8 Elemente
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

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

Beispiel:

# Prepare preset parameters for params O,
[10000,20000,30000]

preset params

1, and 2

# Set grip preset 3 of device connected to port 0
GL_SETGRIPCFG (0, 3,preset params, "sock griplink")
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6.17 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 Greifen von Bauteilen abzuschalten und das
Bauteil dennoch weiterhin sicher zu halten.

Um diese Klemmung zu aktivieren, wird der Node ,,GRIPLINK Clamp“ verwendet.

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

D> Templates [ Q - Graphics Variables

N7 EHeED 1 v BeforeStart
Py GRIPLINK Clamp
Bye 3 ® 'Prepare gripper 0'
GRIPLINK 4 La Call Prepare_gripper_0
Check De. - -
5 v Robot Program
GRIPLINK 6 | Program content’ This node controls the clamping feature
Clamp 7 = CLOSE CONNECTION Note: This node is only supported by compatible devices.
GRIPLINK 8 i
@rren tal Prepare_gripper_0
9 = CHECK DEVICE
GRIPLINK | | 15— 5e7GRIP CONFIG
Get Device
4 11 = HOME s
GRIPLINK
Disable 12 ENABLE Port Clamp state
13 = CLAMP CONTROL
GRIPLINK Port 0 v ‘ ‘Enable v
Enable
GRIPLINK
Get Positit
GRIPLINK
Grip
GRIPLINK Device actions
GRIPLINK
LED ~ - —
< > RESCXKBBRTZ

O Power off

6.17.1 Befehlsaufruf mit Script-Code

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

Parameter ‘ Typ ‘ Bedeutung

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

<CLAMP_STATE> Boolean ,True g um Klemmung zu akt|V|e‘r<‘en
,False”, um Klemmung zu deaktivieren
Name des zu verwendenden Sockets, bspw.
"sock_griplink"

<SOCKET_NAME> String

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

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

# Grip with CRG 200-085 at port O
GL _GRIP(0,0,"sock griplink")

# Hold part for longer time
#...
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Anhang A Gerdtezustand

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

hinteren Spalte angegebenen Konstanten kann im Roboterprogramm verwendet werden (siehe
Abschnitt 6.1).

Geratezustand Bedeutung Name der URScript Konstante
NOT CONNECTED 0 Greifmodul nicht verbunden S_NOT_CONNECTED
NOT INITIALIZED 1 Greifmodul nicht initialisiert S_NOT_INITIALIZED

Antrieb inaktiv
Finger kbnnen manuell
IDLE 2 verschoben werden S_DISABLED

Gerat 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_OPERATING

Gerat aktiviert

FAULT 7 Fehlerzustand S_FAULT

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

f Weisen Sie den UR-Script-Konstanten keine anderen als die in der Tabelle gelisteten
Fehlverhalten kommen kann!
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