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1 Einfiihrung

Das GRIPKIT-Easy mit aktiviertem FLEXGRIP-Interface (Lizenz OPT-GKEASY-MB erforderlich!) verfiigt
iber eine einfach zu bedienende Schnittstelle, Gber die flexibles Greifen mit einstellbaren Parametern
moglich ist. So kdnnen komplexe Roboteranwendungen im Handumdrehen mit minimalem Aufwand

realisiert werden.

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

0 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.

Verweis auf weiterfihrende Informationen.

o Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

1.2 BestimmungsgemadRe Verwendung

Die Software ,,FLEXGRIP-Plugin“ ist zur Kommunikation zwischen dem Greifsystem GRIPKIT-Easy 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 dariberhinausgehende Verwendung gilt als nicht
bestimmungsgemaR. Fir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht.

1.3 Systemvoraussetzungen

Dieses Plugin ist kompatibel mit GRIPKIT-Easy ab Firmwarestand 2.0.0. Die Lizenzoption
,OPT-GKEASY-MB“ muss auf den verwendeten Greifsystemen freigeschaltet sein. Kontaktieren Sie
unseren technischen Vertrieb fir weitere Informationen.

Zum Betrieb wird eine der folgenden Kassow Robots Robotersteuerungen bendtigt:

e Kassow Robots Gen 1

e Kassow Robots Gen 2


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

1.4 Lizenzbestimmungen

Das FLEXGRIP-Plugin ist urheberrechtlich geschiitzt. Die jeweils giiltigen 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

Stellen Sie sicher, dass Sie die aktuelle Version des FLEXGRIP-Plugins verwenden. Die
aktuelle Version kann unter www.weiss-robotics.com/gripkit-easy/ heruntergeladen

werden.

1. Laden Sie die Plugin-Datei ,flexgrip_plugin_kassowrobots_<Version>.zip“ herunter.

2. Entpacken Sie das zuvor heruntergeladene ZIP-Archiv mit dem GRIPLINK-Plugin in das

Stammverzeichnis eines USB-Sticks und stecken Sie diesen in den USB-Slot der

Robotersteuerung.

3. Offnen Sie die Einstellungen tber die Schaltfliche : oben rechts in der Anzeige

Select an item to see its options

&= Multiple

*» o QW

SAFETY ZONES

SAFETY MODES

CUSTOM DEVICES

INTERFACES

PERSISTENT VARIABLES

FILES

SETUP

APPS

+ Add Variable glpos I glstate ] LOADZ ] load_init I PO [

pApproachl ] pHome l pPickPlacel ] TARGET I TP [ tep_init ] TFQ



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

4. Wahlen Sie links den Reiter ,,CBuns” und Klicken Sie oben links auf die Schaltflache ,+*,
navigieren Sie zum USB-Stick und selektieren Sie die Plugin-Datei
»flexgrip_plugin_kassowrobots”

Install CBun

v P Untitled flexgrip_plugin_kassow_1.0.0
v Type Name Last Modified
v

# flexgrip_plugin_kassow

Ill

5. Installieren Sie das Plugin durch Klicken auf die Schaltflache ,Instal

FLEXGRIP

Weiss Robotics GmbH & Co. KG
1.0.0
Provides support for the FLEXGRIP interface by WEISS ROBOTICS

il © b

Cancel Install

6. Nach erfolgreicher Installation erscheint der Eintrag ,,FLEXGRIP” mit grinem Haken in der
CBun-Liste

T FLEXGRIP

Nitro v
Weiss Robotics GmbH & Co. KG

.
Nitro Tools v 9 1.0.0
£ Provides support for the FLEXGRIP interface by WEISS ROBOTICS

FLEXGRIP v
FLEXGRIP

Nitro Dashboard v Provides support for the FLEXGRIP interface by WEISS ROBOTICS.

2.2 Deinstallation der Software

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



3 Hardware-Setup

3.1 Spannungsversorgung

Bei der Nutzung mehrerer Greifmodule muss die Spannungsversorgung ausreichend hoch
dimensioniert werden, da sonst die Funktion der Greifmodule nicht gewahrleistet werden kann.

Um die Stromaufnahme bei Stromspitzen zu reduzieren, kann die Beschleunigung fir schnelle
Verfahrbefehle reduziert werden. Hierflir muss bei der Aktivierung einer FLEXGRIP-Instanz der
entsprechende Parameter gesetzt werden (siehe Abschnitt 4.2.1).

Es muss eine separate Spannungsversorgung zu den Greifmodulen geflihrt werden, wenn die gesamte
Stromaufnahme aller verwendeter Greifmodule die Limitierungen des Roboters (iberschreiten.

Beachten Sie die Hinweise in der Bedienungsanleitung Ihres Roboters und die Angaben
in der Betriebsanleitung des Greifmoduls!

3.2 Datenverbindung

Werden mehrere Greifmodule verwendet, so ist die Terminierung der Datenleitungen nur an
demjenigen Greifmodul zu aktivieren, welches die langste Datenleitung zum Roboterflansch besitzt.

Sie kann auf der Oberseite des Flanschadapters tiber einen Schiebeschalter aktiviert/deaktiviert

werden.

Das Aktivieren der Terminierung fiir die Datenleitungen ist in der Betriebsanleitung des
Greifmoduls beschrieben.



4 Einbinden von Greifmodulen

4.1 Gerat anlegen

Um Greifmodule mit dem FLEXGRIP-Plugin ansteuern zu kénnen, mussen diese in der Workcell als

,Custom Device” hinzugefligt werden.

Hierzu wechseln Sie in der Seitenleiste auf den Reiter ,,Workcell“ und 6ffnen den Abschnitt ,,CUSTOM

DEVICES”. Klicken Sie dann auf ,+ ADD DEVICE".

Multiple

Select an item to see its options

- I R

TR

o

K

» &+ 0B

SAFETY ZONES

SAFETY MODES

CUSTOM DEVICES

o

INTERFACES

PERSISTENT VARIABLES =]
Options

FILES

SETUP R obot

Online

APPS a
VELELEE
Workeell

+ Add Variable

glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I

pApproach ] pHome:

[ pPickPlacel l TARGET I TP [ tep_ini

Wahlen Sie per Klick auf ,FLEXGRIP“ das CBun aus. Jetzt kdnnen Sie mit Klick auf die ,+“-Schaltflache

ein neues Gerat hinzufiigen.

+

FLEXGRIP
Nitro v
a
Nitro Tools v 2 .0.0
FLEXGRIP v
FLEXGRIP
Nitro Dashboard v

Weiss Robotics GmbH & Co. KG

1
Provides support for the FLEXGRIP interface by WEISS ROBOTICS

Provides support for the FLEXGRIP interface by WEISS ROBOTICS.

iy

Nun erscheint in der Gerateliste eine neue Instanz. Bei mehreren angelegten Greifern wird eine Ziffer

angehangt, bspw. ,FLEXGRIP2“. Hier werden noch Fehler angezeigt, da die Konfiguration noch nicht

abgeschlossen ist (siehe Abschnitt 0).



FLEXGRIP 5 meove

SAFETY ZONES

NAME
SAFETY MODES

FLEXGRIP
CUSTOM DEVICES

v A - : —
TOOL INERTIA

INTERFACES

MASS

4

0.83 kg
PERSISTENT VARIABLES
CENTER OF GRAVITY

X 0 mm Y 0 mm Z 32 mm FILES

INERTIA MATRIX
SETUP

XX 0.001 kg.m2 YY 0.001 kg.m2 ZZ 0.001 kg.m2

» o BB

APPS

XY 0 kg.m2 XZ 0 kg.m2 ¥z 0 kg.m2

Mount

+ Add Variable glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproach ] pHome [ pPickPlacel I TARGET I TCP I tep_init I TF

4.2 Gerat konfigurieren

Vor der Nutzung der Greifmodule tiber FLEXGRIP miissen diese konfiguriert werden. Im Reiter
,CONFIG” kbnnen Einstellungen der FLEXGRIP-Schnittstelle vorgenommen werden. Im Reiter
,»,MOUNTING” werden mechanische Daten des Greifmoduls und der angebrachten Finger gesetzt.

4.2.1 Konfiguration der FLEXGRIP-Schnittstelle

Wahlen Sie aus der Auswabhlliste ,GRIPPER” die Adresse des angeschlossenen Greifmoduls.

Die Adresse des Greifmoduls kann Gber die Software GRIPKIT-Easy Configurator gesetzt
werden. Beachten Sie die Hinweise in der Bedienungsanleitung des Greifmoduls.

Wahlen Sie aus der Auswahlliste ,,RELEASE ACCELERATION” die gewlinschte Maximalbeschleunigung
der Finger beim Ausfiihren eines RELEASE-Befehls.

Reduzieren Sie die Beschleunigung nur, wenn Sie Probleme in der
A Spannungsversorgung beobachten, bspw. ruckartiges Verfahren beim Ausfiihren eines
RELEASE-Befehls.

0 Die Standard-Beschleunigung ist ,,Maximum®.



&8 Multiple -. 4 Undo

FLEXGRIP i memove
Q@ SAFETYZONES
NAME
@ SAFETY MODES
FLEXGRIP
L] CUSTOM DEVICES ~ =
Prog 1
S o A _ . e n
= P
agram
e COMMUNICATION PORT
= i~ INTERFACES
= ToolBoard/RS485 -
- Opt
: B  PERSISTENT VARIABLES &
E GRIPPER (\
Options L] FILES Robot
8 Gripper 1 v . ne
Gripper 1 o SETUP .
ariables
Gripper2 B sees
Gripper 3 Workeell

Gripper 4

Activate

+ Add Variable glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO l pA, roachl ] pHome [ pPicl lacel l TARGET I TCP I tep_init

&= Mukiple

FLEXGRIP 28 REMOVE

@  SAFETYZONES
NAME
[} SAFETY MODES
FLEXGRIP
i L] CUSTOM DEVICES ~
gram
S o A _ != e o
. — -
ogram
¢ COMMUNICATION PORT
-+ INTERFACES
- ToolBoard/RS485 - =]
1/0 Opt
B PERSISTENT VARIABLES !
B GRIPPER 7Y
o [ ] FILES Rob
ClEIET Gripper 1 - o
-] SETUP
RELEASE ACCELERATION ]
W ares —
Maximum \d e
Minimum Workeell
Reduced

Maximum

+Add Variable ST I glstate l L0AD2 ] load_init [ PO l pA, _roach ] pHome: [ pPicl lacel l TARGET I TP I tep_init l TF

Nachdem Sie die Schnittstelle konfiguriert haben, klicken Sie unten auf die Schaltflache , Activate”.

Beim Aktivieren wird die Spannungsversorgung am Tool-Anschluss des Roboters
eingeschaltet!

Wenn die Konfiguration giiltig ist, wird das rote Dreieck durch einen griinen Haken ersetzt.



4.2.2 Konfiguration der Montage-Parameter

Stellen Sie im Reiter ,MOUNTING” die mechanischen Nenndaten des Greifmoduls und des Tool-
Center-Points ein.

Weitere Informationen hierzu entnehmen Sie der Betriebsanleitung der
Robotersteuerung.

5 Programm-Knoten (Nodes)

Das CBun stellt fir die Programmierung einer Roboter-Applikation verschiedene Programmknoten und
Funktionen zur Verfligung, die entweder per Drag & Drop in das Programm gezogen oder beim
Zuweisen von Werten an eine Variable verwendet werden kdénnen.

Um Befehle mittels Programmknoten einzufiigen, scrollen Sie in der Ansicht ,,Program Tree” auf der
rechten Seite bis zum Punkt ,FLEXGRIP“. Klicken und halten Sie das Icon und ziehen Sie es an die
gewlinschte Stelle in lhrem Programm.

& Multiple &3 Suppress € Undo

Sequence 1 ~ @  SAFETYZONES
- i IF
SET TCP tep_init @ SAFETY MODES
SET L0aDz = load_init e =
%  cusTomDEvicES ~ =
i FLEXGRIP - Disable FOR Program
52 FLEXGRIP e

4 FLEXGRIP - Home

]
LooP ~ STOP 8
g -+ INTERFACES
FLEXGRIP - Release RESUME 5
- Optior
B PERSISTENT VARIABLES
FLEXGRIP - Grip SET (\
FILES .
SET glstate = FLEXGRIF . defice_state ( ) WAIT L Robot
Online
IF gistate -5 N TF g SETUP &
SET glpos = FLEXG! position () CALL * APPS /ariables
IF math . abs (| glposW-2.3 ) <01 A DIALOG 0

2 DIALOG - position re: Comment

DIALOG - position not |'each°

+ Add Variable glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproachi

ELSE RIP

pHome: [ pPickPlacel I TARGET I Tcp I tep_init I T

Klicken Sie auf einen FLEXGRIP-Programmknoten, um Uber die Auswahlliste die Art des Befehls

auszuwahlen.



Mit einem Klick auf das Dreieck rechts neben der gewéahlten Aktion kann diese testweise ausgefiihrt

werden.

B Hep O copy

90

Sequence 1 ~
TCP = tep_init
L0AD2 - load_init
+  FLEXGRIP

- Disable

4 Home

~
FLEX elease
FLEXGRIP - Grip
SET glstate - FLEXGRIP . device_state ( )
IF glstate -5 ~
SET glpos = FLEXGRIP . position ( )
IF math . abs (| glpes -2.3)<0.1 A
DIALOG - position reached
ELSE ~

DIALOG

position nat raa:ho

= Muttiple

Sequence

Subprogram

IF

SET

WAIT

TF

CALL

DIALOG

FLEXGRIP

COLLAPSE

A% suppress

SpuewwoDy

sungg

sung

FLEXGRIP

ACTION

Home

Home

Disable

Enable

Grip

Release

+ Add Variable

glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO l phpproach

pHome. [ pPickPlacel

Je nach Aktion kann ein gegriffenes Werkstiick gegebenenfalls herunterfallen!

Achtung! Verletzungsgefahr!

-10 -

@ Breakpoint

l TARGET I TP I tep_init l TFC




5.1 Prinzipieller Programmablauf

Bei der Nutzung der GRIPKIT-Easy Greifmodule sollten die folgenden Design-Richtlinien befolgen.

5.1.1 Programm

Bevor ein GRIPKIT-Easy Greifmodul im Programm zum Greifen/Freigeben verwendet werden kann,
muss dieses referenziert werden (siehe Abschnitt 5.1.3).

@D Weitere Informationen hierzu entnehmen Sie der Betriebsanleitung des Greifmoduls.
Nach dem Referenzieren kénnen dann die weiteren Greifbefehle ausgefiihrt werden.

5.1.2 Globale Variablen

Das CBun stellt Skript-Funktionen zur Verfligung, mit denen Greiferdaten in globale Variablen geladen
werden kdnnen. Die Variablen kénnen Uber die Variablenleiste am unteren Ende des Bildschirms

H H DIALLUG poOsSLTLON Not reach
i - COLLAPSE |
glpos I glstate [ LOAD2 I load_init I PO [ pApproach1 ] pHome I pPickPlacel I TARGET I TP I tep_init I TF

erstellt werden.

+ Add Variz ‘e

0 Beachten Sie beim Anlegen der Variablen die Datentypen fiir die jeweiligen Funktionen.

5.1.3 Konstanten fiir Gerdtezustinde

Im Texteditor kbnnen statt numerischer Werte die vom Plugin bereitgestellten Konstanten fiir die
Zustandswerte verwendet werden. Die folgende Tabelle listet alle Zustinde, die als Konstanten

verfligbar sind.

Geratezustand ‘ Wert ‘ Name der Funktion
NOT INITIALIZED 1 DS_NOT_INITIALIZED()

DISABLED 2 DS_DISABLED()

RELEASED 3 DS_RELEASED()

NO PART 4 DS_NO_PART()

HOLDING 5 DS_HOLDING()

-11 -



OPERATING

6 | DS_OPERATING()

FAULT

7 | DS_FAULT()

Die Konstanten konnen wie folgt verwendet werden:

B Hep

s @ Breakpoint X Subprogram

FLEXGRIP - Home

LooP

FLEXGRIP

SET

IF

O copy K cut [ paste
Subprogram I F
o) IF
STRUCTURAL TYPE
P ® if else if else
- 6Gri =
" F08 EXPRESSION =
Prog
gripperi_state = FLEXGRIP . device_state ( ) MOVE Tre
gripperi_state = FLEXGRIP . DS_HOLDING () X
gripperi_state = FLEXGRIP . DS_HOLDING ( ) A STOP ” -
g
RESUME 3
g a8
a
WAIT  for 2 second/s SET & Optior

gripper1_state=FLEXGRIP.DS_HOLDING()

FLEXGRIP.DS_NOT_INITIALIZED( )

FLEXGRIP.DS_DISABLED( )

FLEXGRIP. DS_RELEASED()

-12 -

FLEXGRIP |

FLEXGRIP.DS_NO_PART () FLEXGRIP.DS_HOLDING( )




5.2 Referenzieren — HOME
Bevor Greifbefehle ausgefiihrt werden kénnen, muss das Wegmesssystem initialisiert werden. Hierfir

wird die Action ,HOME" genutzt.

Beim Referenzieren missen die Grundbacken der Finger die physikalischen Endlagen erreichen. Das
Fingerdesign muss es zulassen, dass der dullere oder der innere Endanschlag erreicht werden kann.

Wahlen Sie die Referenzierrichtung so, dass die Grundbacken der Finger beim
Referenzieren einen Endanschlag erreichen.

5= Multiple AF Suppress @ Breakpoint X Subprogram

Sequence 1 ~
ACTION
SET TCP = tcp_init IF
Home =
SET LOADZ = load_init LooP } —
Reference the gripper's position measurement. . »
i FLEXGRIP - Disable FOR Program
Tree
OUTSIDE HOMING
4 FLEXGRIP - Home MOVE -
o
z| @
LooP ~ STOP =
=
H
FLEXGRIP - Release RESUME 3
@
FLEXGRIP - Grip SET
SET gistate = FLEXGRIP . device_state ( ) WAIT
IF glstate =5 ~ TF
SET g1pos = FLEXGRIP . position ( ) CALL
IF math . abs ([ glpes -2.3)<0.1 A DIALOG
12 DIALOG - position reached Comment
E
ELSE ~ FLEXGRIP 3
DIALOG - position nat rea[ho
COLLAPSE
+Add Variable [SERTES I glstate I LoAD2 ] load_init [ PO I pApproach1 pHome [ pPickPlacel l TARGET I TcP I tep_init l TR

Der Befehl blockiert, bis die Referenzierfahrt abgeschlossen wurde.

-13-



5.3 Aktivieren und Deaktivieren — ENABLE/DISABLE

Greifer kdnnen im Betrieb aktiviert und deaktiviert werden, um diese beispielsweise an einem
Wechsler zu betreiben. Wahlen Sie Gber das Action-Auswahlfeld den entsprechenden Befehl aus.

5 Multiple AF Suppress @ Breakpoint X Subprogram < Undo
Sequence 1 ~
ACTION
SET TCP = tcp_init IF
Disable =
SET LOAD2 = load_init Loop } -
Disable the gripper o
i FLEXGRIP - Disable FOR 4 Program
Tree
4 FLEXGRIP - Disable MOVE "
o
a (
LooP ~ STOP =
El
F
FLEXGRIP - Release RESUME 3
&
FLEXGRIP - Grip SET
SET glstate = FLEXGRIP . device_state ( ) WAIT
IF glstate =5 ~ TF
SET glpos = FLEXGRIP . position ( ) CALL
IF math . abs (| glpes -2.3)<0.1 A DIALOG
Warkeell
12 DIALOG - position reached Comment
ELSE ~ FLEXGRIP 3
DIALOG - position not rea[ho
COLLAPSE
+ Add Variable SIS I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproach pHome: [ pPickPlacel l TARGET I TP I tep_init l TF

5= Multiple AF Suppress @ Breakpoint X Subprogram

Sequence 1 ~
ACTION
SET TCP = tep_init IF
Enable "
SET LOADZ = load_init LooP } —
Enable the gripper.
:  FLEXGRIP - Disable FOR g P
4 FLEXGRIP - Enable MOVE -
-+
3
LooP ~ STOP g
=
i
FLEXGRIP - Release RESUME 5
@
FLEXGRIP - Grip SET
SET gistate = FLEXGRIP . device_state ( ) WAIT
IF glstate =5 ~ TF
SET g1pos = FLEXGRIP . position ( ) CALL
IF math . abs ([ glpes=-2.3) <01 A DIALOG
12 % ; DIALOG - position reached Comment
g
ELSE ~ FLEXGRIP 3
DIALOG - position not reztho
COLLAPSE
+Add Variable [ESEE I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproach pHome: [ pPickPlacel l TARGET I TcP I tep_init l TR

Beide Befehle blockieren bis entweder ein Zustandswechsel oder ein Zeitlberlauf auftritt. Bei

Zeitliberlauf wird eine Fehlermeldung angezeigt und das Programm unterbrochen.

-14 -



5.4 Greifen — GRIP

Das GRIPKIT-Easy kann Greifbefehle anhand der eingestellten Bewegungsparameter ausfiihren.

Die Greifposition bestimmt, wie weit die Finger zusammenfahren. Blockieren diese vor Erreichen
dieser Position, wird die eingestellte Greifkraft aufgebaut und das Greifmodul wechselt in den Zustand
,HOLDING”. Wird die Position erreicht, ohne dass ein Werkstiick gegriffen wurde, wechselt das
Greifmodul in den Zustand ,NO PART".

Mit dem Geschwindigkeitsfaktor kann die greifkraftabhangige Geschwindigkeit skaliert werden. So
kénnen sensible Teile besonders schonend gegriffen werden (Werte <100%). Bei robusten Greifteilen
kann durch héhere Skalierung (Werte >100%) die Greifzeit reduziert werden.

Geschwindigkeitsfaktoren > 100% bei hohen Greifkraften kdnnen die Lebensdauer der
Greifermechanik verkiirzen!

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

T [] Paste S8 Mukiple A3 Suppress @ Breakpoint ¥ Subprogram < Undo
Sequence 1 ~
ACTION
SET TCP = tep_init IF
Gri 7
SET L0AD2 = load_init LooP P > -
Grip a workpiece at the given position using the given speed factor and o
i FLEXGRIP - Disable FOR aripping foree. Program
ree
4 FLEXGRIP - Grip MOVE POSITION -
g
LooP -~ S g 0 30 0mm
g
FLEXGRIP - Release RESUME 3
@ SPEED OVERRIDE FACTOR
FLEXGRIP - Grip SET
200 100 %
SET glstate = FLEXGRIP . device_state { ) WAIT
GIPPING FORCE
IF glstate =5 A TF
200 200 N
SET g1pos = FLEXGRIP . position ( ) CALL —_—
IF math . abs (| glpos -2.3) <01 A DIALOG BLOCKING
12 i DIALOG - position reached Comment (
ELSE ~ FLEXGRIP 3
DIALOG - position not reath°
COLLAPSE
+ Add Variable glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproach1 pHome [ pPickPlacel l TARGET I TCP I tep_init l TF

Wenn der Schalter ,,BLOCKING“ aktiviert wird, blockiert der Befehl bis entweder ein Zustandswechsel
oder ein Zeitlberlauf auftritt. Bei Zeitliberlauf wird eine Fehlermeldung angezeigt und das Programm

unterbrochen.

-15 -



5.5 Freigeben und Vorpositionieren — RELEASE

Um gegriffene Werkstlicke freizugeben oder die Finger vorzupositionieren, kann die Action ,,RELEASE”
verwendet werden.

Die Zielposition bestimmt, an welche Position sich die Finger bewegen.

Mit dem Geschwindigkeitsfaktor kann die Verfahrgeschwindigkeit skaliert werden. So kann
beispielsweise mit einer hohen Geschwindigkeit vorpositioniert werden, um dann mit einer geringen
Greifkraft zu greifen. Das verkiirzt Zykluszeiten und schont sensible Greifteile.

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

¥ cu [] Paste 58 Mutiple A3 Suppress @ Breakpoint 3 Subprogram < Undo
Sequence 1 ~
ACTION
SET TCP = tep_init IF
Release b
SET LOADZ = load_init Loop b J
Release a workpiece or move the fingers to the given position using the :
i FLEXGRIP - Disable FOR given speed factor. =
4 FLEXGRIP - Release MOVE POSITION s
o
= 0
Loop ~ SR é‘ 30 25 mm
g
FLEXGRIP - Release RESUME 3
@ SPEED OVERRIDE FACTOR
FLEXGRIP - Grip SET
100 100 %
SET glstate = FLEXGRIF . device_state ( ) WAIT
BLOCKING
IF glstate =5 ~ TF
SET glpos = FLEXGRIP . position ( ) CALL (
IF math . abs (| glpes -2.3) <01 A DIALOG
12 DIALOG - position reached Comment
ELSE ~ FLEXGRIP 3
DIALOG - position not |'each°
COLLAPSE
+ Add Variable glpos I glstate l LOAD2 ] load_init [ PO I pApproach1 pHome [ pPickPlacel l TARGET I TCP I tep_init l TF

Wenn der Schalter ,,BLOCKING“ aktiviert wird, blockiert der Befehl bis entweder ein Zustandswechsel
oder ein Zeitlberlauf auftritt. Bei Zeitliberlauf wird eine Fehlermeldung angezeigt und das Programm

unterbrochen.

Der Modus , BLOCKING” ist auch dann hilfreich, wenn der Befehl gestartet und dann direkt eine
Bewegung des Roboterarms ausgefiihrt werden soll.

Um danach zu priifen, ob die Zielposition erreicht wurde, kann separat auf den Zustandswechsel
gewartet werden. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 5.7.
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5.6 Zustandsabfrage — DEVSTATE

Um den Zustand eines Greifmoduls abzufragen, wird die Skript-Funktion device state () genutzt.
Die Funktion gibt den aktuellen Geratezustand zurick.

Mit dem Programmbknoten ,SET“ kann die Rickgabevariable aus den globalen Variablen ausgewahlt
werden (siehe Abschnitt 5.1.2). Im Eingabefeld ,,EXPRESSION“ wird dann die Funktion der jeweiligen
FLEXGRIP-Instanz eingegeben.

K cut [*] Paste 3= Multiple AF Suppress @ Breakpoint 3 Subprogram
SET TCP = tcp_init SET
Subprogram
SET LOAD2 - load_init
IE TARGET VARIABLE
FLEXGRIP - Home
Lo0P glstate X _
LooP ~
FOR EXPRESSION
FLEXGRIP - Grip
MoVE FLEXGRIP . device_state ( ) X -
SET glstate = FLEXGRIP . device_state ( ) -
o
STOP =]
IF gistate =5 A g
RESUME 3
SET g1pos = FLEXGRIP . position () &
SET
IF math _abs (| glpes -5)<0.02 A
WAIT
10 DIALOG - position reached
TF
ELSE A
CALL
DIALOG - position not reached
DIALOG
FLEXGRIP - Release
Comment
MOVEJ | pApproachi 2
FLEXGRIP §
FLEXGRIP - Release 9
SET glstate = FLEXGRIP . wait_for_state iti COLLAPSE
+ Add Variable glpos l glstate l L0ADZ I load_init l PO I pApproacht pHome l pPickPlacel l TARGET I TP I tep_init ] TFQ

FLEXGRIP.device state()
-

Auto - FLEXGRIP FLEXGRIP device_state() FLEXGRIP. wait_for_state_transition(} FLEXGRIP . position()

Flr diese Funktion sind keine Funktionsargumente erforderlich.

@D Die moglichen Greifzustande kdnnen Anhang A entnommen werden.

@D Die Riickgabe-Variable muss zuvor in den globalen Variablen definiert werden (siehe
Abschnitt 5.1.2)
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5.7 Warten auf Zustandswechsel — WAIT FOR STATE TRANSITION (WSTR)

Um nach einem nicht-blockierenden Befehl auf das Erreichen des Zielzustands eines Greifmoduls zu
warten, wird die Skript-Funktion wait for state transition(<timeout ms>) genutzt.
Die Funktion gibt den aktuellen Geritezustand nach dem Zustandswechsel zuriick. Uber das
Funktionsargument timeout ms kann eine maximale Zeit definiert werden, flr die auf das Erreichen
des Zielzustands gewartet wird.

Mit dem Programmbknoten ,SET“ kann die Rickgabevariable aus den globalen Variablen ausgewahlt
werden (siehe Abschnitt 5.1.2). Im Eingabefeld ,,EXPRESSION“ wird dann die Funktion der jeweiligen
FLEXGRIP-Instanz eingegeben.

Vor dem Warten auf einen Zustandswechsel muss ein anderer Befehl (bspw. GRIP oder
RELEASE) ausgefiihrt werden. Ansonsten kommt es zur Zeitliberschreitung.

B Hep 0 copy K cum [2] Paste 5B Multiple AF Suppress @ Breakpoint 3 Subprogram
SET | TCP = tcp_init SET
Subprogram
SET LOAD2 - load_init
. TARGET VARIABLE
FLEXGRIP - Hone
LooP glstate X _
Lo0P ~ =
FOR EXPRESSION Program
FLEXGRIP - Grip 2
MOV FLEXGRIP . wait_for_state_transition ( 5000
SET gistate = FLEXGRIP . device state ( ) - et Dslate isnsion \eees ) & -
=
stop §
IF gistate -5 ~ 3
3
RESUME 3 =]
SET g1pos = FLEXGRIP . position ( ) &
SET
IF math.abs (| gIpos -5)<0.02 A
WAIT
DIALOG - position reached
T
ELSE ~
CALL
DIALOG - position not reached
DIALOG
FLEXGRIP - Release
Comment
MOVEJ | pApproacht 2
FLEXGRIP 3
FLEXGRIP - Release 9
SET | glstate - FLEXGRIP . wait_for_state iti COLLAPSE
+Add Variable SRR l gistate l LoAD2 l 1oad_init l 0 I pApproachi pHoe. l PPickPlacel l TARGET I TP I tep_init l TFQ

FLEXGRIP.wait_for_state_transition(5000)

r_state_transition(Numb

Auto v FLEXGRIP FLEXGRIP . device state() FLEXGRIP.wait_for_state_transition() FLEXGRIP.position()
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Die folgende Tabelle listet die erforderlichen Funktionsargumente auf:

Argument Beschreibung

Zeit in Millisekunden die maximal auf einen Zustandswechsel
gewartet wird.

Bei Uberschreitung dieser maximalen Wartezeit wird ein
Fehler erzeugt.

timeout_ms

@: Die moglichen Greifzustande kdnnen Anhang A entnommen werden.

@D Die Riickgabe-Variable muss in den globalen Variablen definiert werden (siehe
Abschnitt 5.1.2).
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5.8 Auswertung der Fingerposition — POSITION

Um die Position der Fingerbacken auszulesen, beispielsweise zur Uberpriifung des gegriffenen Bauteils
anhand dessen GrofR3e, kann die Funktion position () verwendet werden. Damit wird die aktuelle
Position der Fingerbacken des ausgewadhlten Greifmoduls in Millimeter in die ausgewdhlte globale
Variable geschrieben.

Mit dem Programmknoten ,SET“ kann die Riickgabevariable aus den globalen Variablen ausgewahlit
werden (siehe Abschnitt 5.1.2). Im Eingabefeld ,,EXPRESSION“ wird dann die Funktion der jeweiligen
FLEXGRIP-Instanz eingegeben.

B Hep 0 copy K cut [*] Paste 3= Multiple AF Suppress @ Breakpoint 3 Subprogram
SET TCP = tcp_init SET
Subprogram
SET LOAD2 - load_init
i TARGET VARIABLE
FLEXGRIP - Home
LOOP glpos X _
LOOP ~ =
FOR EXPRESSION
FLEXGRIP - Grip
MOVE FLEXGRIP . position ( ) X v
SET gistate = FLEXGRIP . device_state ( ) >
P
STOP I
IF glistate =5 ~ 3
3
RESUME 5 =]
SET glpos = FLEXGRIP . position () & opt
SET
IF math _abs (| gipes -5)<0.02 A
WAIT
10 DIALOG - position reached
TF
ELSE ~
CALL
1 DIALOG - position not reached
DIALOG
FLEXGRIP - Release
Comment
MOVE J pApproachl g
FLEXGRIP 3
FLEXGRIP - Release 9
SET gistate = FLEXGRIP . wait_for_state iti

+Add Variable [SEITES l glstate l LoaD2 [ load_init l PO [ pApproacht pHome l pPickPlacel l TARGET l Tcp [ tep_init ] TFC

FLEXGRIP.position()

Auto -~ FLEXGRIP FLEXGRIP. device_state() FLEXGRIP.wait_for_state_transition(} FLEXGRIP . position()

@D Die Riickgabe-Variable muss in den globalen Variablen definiert werden (siehe
Abschnitt 5.1.2).
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6 Fehlersuche

Fehler, die zur Laufzeit auftreten, werden mit einer Fehlernachricht (,,Program Failure”) angezeigt. In
den Fehler-Details wird ein Fehlercode aufgefihrt.

6.1.1.1 Meldung,Command <NAME> failed”

Fehlercode 10 (INVALID PARAMETER):

Mogliche Ursache Behebung

Ein Ubergebener Funktions- oder

A e e Funktions- oder Befehlsaufruf priifen

Fehlercode 13 (READ ERROR):

Mogliche Ursache Behebung

e Anschlussleitungen und Steckverbinder prifen

e Priifung, ob alle angeschlossenen Greifmodule eindeutige
Adressen haben

e Priifung, ob das adressierte Greifmodul angeschlossen ist

e Priifung der Terminierung der Datenleitungen auf der
Flanschplatine (siehe Abschnitt 3.2)

Fehler beim Empfangen der Daten

Fehlercode 14 (WRITE _ERROR):

Mogliche Ursache ’ Behebung

e Anschlussleitungen und Steckverbinder prifen

e Priifung, ob alle angeschlossenen Greifmodule eindeutige
Adressen haben

e Priifung, ob das adressierte Greifmodul angeschlossen ist

e Priifung der Terminierung der Datenleitungen auf der
Flanschplatine (siehe Abschnitt 3.2)

Fehler beim Senden der Daten

6.1.1.2 Meldung ,Waiting for target states failed”

Fehlercode 5 (TIMEOUT):

Mogliche Ursache Behebung

Das Warten auf den
Zustandswechsel hat zu einer
Zeitliberschreitung gefiihrt

e Timeout-Wert ggf. Gberprifen oder Verfahrweg
verringern.

Fehlercode 12 (I0 _ERROR):

Mogliche Ursache ’ Behebung
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Zugriff auf die
Kommunikationsschnittstelle ist
gestort

e Anschlussleitungen und Steckverbinder priifen

e Priifung, ob alle angeschlossenen Greifmodule eindeutige
Adressen haben

e Priifung, ob das adressierte Greifmodul angeschlossen ist

e Priifung der Terminierung der Datenleitungen auf der
Flanschplatine (siehe Abschnitt 3.2)

Fehlercode 19 (STATE CONFLICT):

Mogliche Ursache Behebung

Ein Greifbefehl wurde versucht
auszufuhren, obwohl das
Greifmodul noch nicht referenziert
wurde

e Priifen Sie den Programmablauf: die Aktion HOME muss zu
Beginn des Programms vor allen anderen Greifbefehlen
ausgefihrt werden

Beim Ausfiihren des Greifbefehls
ist ein Fehler aufgetreten

e Das Greifmodul befindet sich im Zustand FAULT. Die
Fehlerursache (bspw. Blockieren der Finger bei RELEASE-
Befehl) muss behoben und das Greifmodul deaktiviert
werden.
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Anhang A Geratezustand

Die folgende Tabelle listet die moglichen Zustandswerte angeschlossener GRIPKIT-Easy Greifsysteme

auf.

Geratezustand ‘ Wert ‘ Bedeutung
NOT CONNECTED 0 Greifmodul nicht verbunden
NOT INITIALIZED 1 Greifmodul nicht initialisiert
DISABLED o | Antrieb inaktiv
Finger kbnnen manuell verschoben werden
RELEASED 3 Werkstick freigegeben
NO PART 4 Kein Werkstlick gefunden
HOLDING 5 Werkstlck wird gehalten
OPERATING g |Antriebaktiv
Fingerposition wird gehalten
FAULT 7 Fehlerzustand
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