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1 Einfiihrung

Mit der GRIPLINK-Technologie kdnnen servoelektrische und smarte pneumatische Greifmodule von
WEISS ROBOTICS sowie ausgewadhlte Sensoren und Aktoren von Drittherstellern (iber eine
Netzwerkverbindung mit Robotersystemen fiihrender Hersteller verbunden werden. Das GRIPLINK-
Plugin fiir EPSON ist das steuerungsseitige Bindeglied und ermdglicht die einfache Einbindung der
GRIPLINK-Technologie von WEISS ROBOTICS in Robotersysteme des Herstellers EPSON.

Diese Anleitung beschreibt die Funktionen des GRIPLINK-Plugins. Informationen lber
Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des GRIPLINK Schnittstellenwandlers

| |
entnehmen Sie der Betriebsanleitung des jeweiligen Moduls. Diese finden Sie online

unter www.griplink.de

1.1 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

Personal und Anlage gefahrden, das Gerat beschadigen oder die Funktion des Gerates

f Funktions- oder sicherheitsrelevanter Hinweis. Nichtbeachtung kann die Sicherheit von
beeintrachtigen.

o Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

@ Verweis auf weiterfihrende Informationen.

1.2 Bestimmungsgemalle Verwendung

Die Software ,,GRIPLINK-Plugin“ ist zur Kommunikation zwischen dem GRIPLINK Schnittstellenwandler
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. Fiir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht.

1.3 Systemvoraussetzungen
Zum Betrieb sind die folgenden EPSON Produkte erforderlich:

e EPSON Robotersteuerung der Baureihen RC700-A oder RC90-B
e EPSON Entwicklungsumgebung RC+ 7.0 in Version 7.4.5 oder héher

@ Kontaktieren Sie EPSON oder ihren EPSON Partner zum Bezug dieser Produkte.


http://www.griplink.de/

\ Robotersteuerung. In der Anleitung des GRIPLINK Controllers ist der genaue Vorgang
s beschrieben, wie Sie die IP-Adresse andern.

o Die IP-Adresse des GRIPLINK Controllers muss im selben Subnetz liegen wie die der
|
1.4 Lizenzbestimmungen

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



2 Installation

2.1 Installation der Software

Zum Betrieb des GRIPLINK-ET4 wird das von Weiss Robotics bereit gestellte GRIPLINK-Plugin auf der
Robotersteuerung bendétigt. Zur Installation des GRIPLINK-Plugins fiihren Sie folgende Schritte aus:

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

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

Verzeichnis ihrer Wahl

2. Legen Sie in der Roboter-Entwicklungsumgebung EPSON RC+ ein neues Projekt an oder
offnen Sie ein bestehendes Projekt, in dem der GRIPLNK verwendet werden soll.

3. Importieren Sie die entpackten Dateien in EPSON RC+ mittels des Meniipunktes ,Datei” ->
»lmportieren” in Ihr neues Projekt. Beachten Sie dabei, dass das Paket mehrere Dateien mit
den Endungen *.prg sowie *.inc enthalt. Beide Dateitypen miissen separat importiert
werden.

4. Die notwendigen Funktionen fiir die Verwendung des GRIPLINK-ET4 in Ihrem Projekt stehen
nun zur Verfligung.

2.2 Programmbeispiele

Das GRIPLINK-Plugin fiir EPSON enthalt mehrere Programmbeispiele, die den Einsatz der einzelnen
GRIPLINK-Befehle verdeutlichen. Sie finden die Programmbeispiele in der Datei Example.prg. Um die
Beispiele zu starten, rufen Sie diese aus der Main-Funktion lhres Projekts auf.

2.3 Netzwerkkonfiguration

Die Verbindung zwischen GRIPLINK-ET4 und Robotersteuerung wird Uber eine TCP/IP-
Netzwerkverbindung hergestellt. Hierflir muss der Robotersteuerung in den Systemeinstellungen eine
IP-Adresse zugewiesen werden. Bitte beachten Sie, dass die IP-Adresse der Robotersteuerung im
selben Subnetz liegen muss wie die IP-Adresse des GRIPLINK-ET4.

Die IP-Adresse des GRIPLINK ist standardmaRig auf 192.168.1.40 eingestellt und kann {iber dessen
Web-Oberflache jederzeit angepasst werden. Verbinden Sie dazu den GRIPLINK mit einem PC oder
Laptop und o6ffnen Sie die Web-Oberflaiche im Browser ihrer Wahl durch Eingabe der Adresse
http://192.168.1.40. Die IP-Einstellungen erreichen Sie iber den Button ,,Config”.

Die Befehlsschnittstelle des GRIPLINK nimmt eingehende Verbindungen auf Port 10001 (TCP)
entgegen.



http://www.griplink.de/
http://192.168.1.40/

Weitere Informationen zu den Konfigurationen des GRIPLINKs entnehmen Sie bitte
dem zugehdorigen Benutzerhandbuch.

Die IP-Adresse der Robotersteuerung kann in der Entwicklungsumgebung EPSON RC+ im Menlipunkt
»Einstellungen” - , Systemeinstellungen” unter ,,Steuerung” = , Konfiguration” eingestellt werden.

Systemneinstellungen ? >
& Starten Steuerung Korfiguration o
[E)- Steuerung

o
- ROWAD10005
- Voreinstellungen
- Simulatar IP- Adresse: 152.168.1.10
[#- Drive Units
[+ Robater IP- Maske: 2552552550
[+-Eingange / Ausgange
[+]- Remote-Steuerung IP- Gateway: 0.0.00
[+-R5232
i TCP/IP USB-Geschwindigket:
- Encoderkorfiguration
[#- Sicherheit -
- FC v
&) Vision Steuergerat:
TP-Passwort: Andem...
T2-Passwort: Andem...

Abbildung 1: Einstellen der IP-Adresse auf der Robotersteuerung



3 Befehlsreferenz

Das GRIPLINK-Plugin stellt dem Anwender eine Sammlung an Funktionen zur Steuerung von
Greifmodulen bzw. Aktoren sowie zum Auslesen von Sensormesswerten zur Verfligung.

Der prinzipielle Programmablauf beim Greifen mit dem GRIPLINK-Plugin ist stets wie folgt

1.
2.
3.
4.

Im Folgenden sind die verfiigbaren Befehle des GRIPLINK-Plugins beschrieben.

Befehl Beschreibung

Verbindung herstellen mit CONNECT

Gerat aktivieren mit ENABLE

Bei Servogreifmodulen ohne Absolutgeber: Greifmodul referenzieren mit HOME
Greifen/Freigeben mit GRIP/FLEXGRIP bzw. RELEASE/FLEXRELEASE

Griplink_Connect() Verbindung zum GRIPLINK aufbauen
Griplink_Disconnect() Verbindung zum GRIPLINK trennen
Griplink_Enable() Gerat aktivieren

Griplink_Disable() Gerat deaktivieren

Griplink_DevState() Geréatezustand abfragen
Griplink_WaitForStateTransition() | Warten auf Zustandswechsel

Griplink_Home() Greifmodul referenzieren

Griplink_Grip() Werkstlick Gber Preset greifen
Griplink_FlexGrip() Werkstlick mit Parametern greifen
Griplink_Release() Werkstlck tGber Preset freigeben
Griplink_FlexRelease() Werkstlick mit Parametern freigeben
Griplink_Value() Sensorwert abfragen

Griplink_SetVal() Steuerwert setzen

Griplink_Waitval() Warten, bis ein Sensorwert in einem vordefinierten Fenster ist
Griplink_Clamp() Mechanische Greifkrafterhaltung steuern
Griplink_LED() LED-Anzeige steuern

Griplink_GripCfg() Griff-Preset dndern

Griplink_DevAssert() Vorgegebenes Gerat an einem Port sicherstellen




3.1 Verbindung aufbauen - Griplink_Connect

Dieser Befehl stellt die Verbindung zwischen GRIPLINK Schnittstellenwandler und der
Robotersteuerung her. Fir die Kommunikation muss einer von 16 zur Verfligung stehenden Ports (Nr.
201 bis 216) auf der Robotersteuerung ausgewahlt werden.

\ | GRIPLINK zur Verfligung stehen missen und an keiner anderen Stelle im
Roboterprogramm verwendet werden dirfen.

o Zu beachten ist, dass der gewahlte Port exklusiv fiir die Kommunikation mit dem
@D Die IP-Adresse des GRIPLINK kann lber die Weboberflache gedndert werden.

Signatur
Function Griplink Connect (strIPAddr$ As String, intControllerPortNo As
Integer)
Parameter
striPAddrS IP-Adresse des Griplink als String
intControllerPortNumber Port-Nummer der vorkonfigurierten TCP/IP-Verbindung. Muss
zwischen 201 und 216 liegen.
Riickgabewert
Beispiel

Verbindung zwischen Robotersteuerung und GRIPLINK mit der IP-Adresse 192.168.1.40 herstellen
unter Verwendung von TCP/IP-Port Nr. 201.

Griplink Connect(“192.168.1.40”, 201)



3.2 Verbindung beenden - Griplink_Disconnect

Dieser Befehl beendet eine bestehende Verbindung, die mittels Griplink_Connect() aufgebaut wurde.

Signatur

Function Griplink Disconnect ()

Parameter

Riickgabewert

Beispiel

Griplink Disconnect ()



3.3 Gerat aktivieren - Griplink_Enable

Dieser Befehl aktiviert das Gerat am ausgewahlten GRIPLINK-Port. Der Befehl |6st einen
Zustandsiibergang nach DS_ENABLED aus und aktiviert ggf. das angeschlossene Gerét. Er dient dazu,
nach dem Quittieren eines Fehlers mit DISABLE das entsprechende Gerat wieder zu aktivieren.

Roboterprogramms nicht mehr zwingend notwendig ist und in jedem Fall erst nach dem

o Fur Greifmodule von WEISS ROBOTICS ist zu beachten, dass der Befehl beim Starten des
| |
o Ausfiihren der Referenzierungsfahrt verwendet werden kann.

Signatur

Function Griplink Enable (ubDevicePort As UByte)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

Riickgabewert

Beispiel
Aktiviere das Gerat Port O:

Griplink Enable (0)



3.4 Gerat deaktivieren - Griplink_Disable

Dieser Befehl deaktiviert das Gerat am ausgewdahlten GRIPLINK-Port. Im Fall eines angeschlossenen
Greifmoduls kann diese Funktion z. B. genutzt werden, um den Antrieb des Greifmoduls stromlos zu
schalten.

Signatur

Function Griplink Disable (ubDevicePort As UByte)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

Riickgabewert

Beispiel
Greifmodul an Port 1 wechseln:

'"Verbindung zwischen Roboter und dem GRIPLINK herstellen
Griplink Connect (“192.168.1.40"%, 201)

"Programm ausfiihren (z. B. Pick & Place)

'...

'Deaktivieren von Greifmodul an Port 1

Griplink Disable (1)

"Jetzt kann das Greifmodul mechanisch ausgetauscht werden.
'...

'"Aktivieren des neuen Greifmoduls.

Griplink Enable (1)

'"Programm mit neuem Werkzeug fortsetzen

r

-10-



3.5 Geratezustand abfragen - Griplink_DevState

Diese Funktion liefert den Geratezustand des ausgewahlten Gerats zurlick. Der Geratezustand ist als
Integer-Wert codiert. Zur Vereinfachung und Verbesserung der Lesbarkeit sind in der Datei Griplink.inc
Konstanten definiert, die fir die Verarbeitung von Geratezustanden verwendet werden kdnnen.

Signatur

Function Griplink DevState (ubDevicePort As UByte)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

Riickgabewert
Aktueller Geratezustand (vgl. 5)

Beispiel
Warte, bis der Geratezustand von Greifmodul an Port 2 auf ,HOLDING" (4) gewechselt ist:

#include “Griplink.inc“
'"Gerdtezustand von Greifmodul an Port 2 abfragen
Integer intGripState
'Die Konstante DS HOLDING ist in Griplink.inc definiert
Do While intGripState <> DS HOLDING

intGripState = Griplink DevState (2)
Loop

-11 -



3.6 Warte auf Anderung des Geritezustands - Griplink_WaitForStateTransition

Diese Funktion wartet auf eine Anderung des Geratezustands und liefert den gednderten Zustand
zuriick. Dieser Befehl kann dazu genutzt werden, um nach einem asynchronen Greif- oder
Freigabebefehl auf das Befehlsende zu warten, bevor z.B. eine Roboterbewegung gestartet wird.

Signatur

Function Griplink WaitForStateTransition (ubDevicePort As UByte) As
Integer

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

Riickgabewert

Neuer Geratezustand (vgl. 5)

Beispiel
Greife asynchron mit dem Greifmodul an Port 2. Warte, bis sich der Geradtezustand geandert hat

(und damit die Greifbewegung abgeschlossen ist) und gebe ihn aus:

#include “Griplink.inc“
Integer intGripState

'Starte eine Greifbewegung:
Griplink Grip(2, 0, True)

'"Warte auf Zustandsdnderung:

intGripState = Griplink WaitForStateTransition(2)
print “Greifzustand gedndert zu Wert “ + Str$(intGripState)

-12 -



3.7 Greifmodul referenzieren - Griplink_Home

Referenziert den ausgewahlten Servogreifer. Der Befehl fihrt eine Referenzfahrt des Greifmoduls aus
und wartet, bis diese abgeschlossen ist. Nachdem der HOME-Befehl ausgefihrt wurde, sind die Finger
des Greifmoduls kraftlos und missen mit Griplink_Grip() / Griplink_FlexGrip() oder Griplink_Release()
/ Griplink_FlexRelease() in eine definierte Position verfahren werden.

@ Die Richtung der Referenzfahrt kann lber die Weboberflache des GRIPLINK
Schnittstellenwandlers konfiguriert werden.

Signatur

Function Griplink Home (ubDevicePort As UByte)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

Riickgabewert

Beispiel
Referenziere Greifmodul an Port 3:

#include “Griplink.inc”
Integer intGripState
'Referenziere Greifmodul an Port 3
Griplink Home (3)
intGripState = Griplink DevState (3)
If intGripState = DS IDLE Then
'"Greifmodul ist referenziert
Else
'Greifmodul ist nicht referenziert
EndIf

-13-



3.8 Werkstiick indexbasiert greifen - Griplink_Grip

Greift mit dem ausgewahlten Greifmodul und dem ausgewahlten Griff ein Werkstlick. Ist boolBlocking
gesetzt, blockiert der Befehl, bis der Greifzustand entweder auf ,HOLDING", ,NO PART" oder ,FAULT“

wechselt.

@ Die Greifparameter konnen Uber die Weboberflache des GRIPLINK Schnittstellen-
wandlers konfiguriert werden.

Signatur

Function Griplink Grip (ubDevicePort As UByte, ubGripIndex As UByte,
boolBlocking As Boolean)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
ubGriplndex Ausgewadhlter Griff (Wertebereich abhangig vom Greifmodul)
boolBlocking True: Der Befehl wartet, bis das Greifmodul einen Zustandswechsel erzeugt.
False: Der Befehl |6st die Greifbewegung aus und kommt sofort zurtick.
Riickgabewert
Beispiele

Greifmodul an Port 0 soll mit Preset 2 greifen. Wenn kein Teil gefunden wurde soll das Programm

eine Nachricht ausgeben:

#include Griplink.inc

Integer intGripState

Griplink Grip (0, 2, True)

intGripState = Griplink DevState (0)

'Die Konstanten DS NO PART und DS HOLDING sind in Griplink.inc

"definiert

If intGripState = DS NO_PART Then
Print “No part found”

ElseIf intGripState <> DS HOLDING Then
Print “Unexpected grip state”

EndIf

-14 -



3.9 Werkstiick frei parametrierbar greifen - Griplink_FlexGrip

Greift mit dem ausgewahlten Greifmodul ein Werkstiick und nutzt dabei die Ubergebenen
Greifparameter. Ist boolBlocking gesetzt, blockiert der Befehl, bis der Greifzustand entweder auf
,HOLDING”, ,NO PART” oder ,,FAULT” wechselt.

Signatur

Function Griplink FlexGrip (ubDevicePort As UByte, rNoPartPos As Real,
rForce As Real, rSpeed As Real, rAcc As Real, boolBlocking As Boolean)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
rNoPartPos: Kein-Teil Position (mm)
rForce Greifkraft (N)
rSpeed Geschwindigkeit der Greiffinger (mm/s). Setzen Sie den Wert auf 0, um die
automatisch berechnete Geschwindigkeit basierend auf der Krafteinstellung
zu verwenden.
rAcc Fingerbeschleunigung (mm/s”2). Setzen Sie den Wert auf 0, um den
Standardwert des Greifers zu verwenden.
boolBlocking True: Der Befehl wartet, bis das Greifmodul einen Zustandswechsel erzeugt.
False: Der Befehl |6st die Greifbewegung aus und kommt sofort zuriick.
Riickgabewert
Beispiele

Greifmodul an Port 0 soll auf Kein-Teil-Position 4.5 mm mit 40 N Greifkraft greifen. Wenn kein Teil

gefunden wurde soll das Programm eine Nachricht ausgeben:

#include Griplink.inc
Integer intGripState
Griplink FlexGrip(0, 4.5, 40, 0, 0, True)
intGripState = Griplink DevState (0)
'Die Konstanten DS NO PART und DS HOLDING sind in Griplink.inc
"definiert
If intGripState = DS NO_ PART Then
Print “No part found”
ElseIf intGripState <> DS HOLDING Then
Print “Unexpected grip state”
EndIf

-15-



3.10 Werkstiick indexbasiert freigeben - Griplink_Release

Gibt das mit dem ausgewahlten Greifmodul gegriffene Werkstlick wieder frei und nutzt hierzu einen
zuvor eingestellten Greif-Preset. Ist boolBlocking gesetzt, blockiert der Befehl, bis das Werkstick
freigegeben wurde oder ein Fehler auftrat (Zustandswechsel auf DS_RELEASED oder DS_FAULT).

@D Die Greifparameter konnen Uber die Weboberflache des GRIPLINK Schnittstellen-
wandlers konfiguriert werden.

Signatur

Function Griplink Release (ubDevicePort As UByte, ubGripIndex As UByte,
boolBlocking As Boolean)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
ubGriplndex Ausgewadhlter Griff (Wertebereich abhangig vom Greifmodul)
boolBlocking True: Der Befehl wartet, bis das Greifmodul einen Zustandswechsel erzeugt.
False: Der Befehl |6st die Freigabebewegung aus und kommt sofort zurick.
Riickgabewert
Beispiele

Greifmodul an Port 0 soll ein mit Griff-Preset 2 gehaltenes Werkstiick freigeben:

#include Griplink.inc
Integer intGripState
Griplink Release (0, 2, True)
intGripState = Griplink DevState (0)
'Die Konstante DS RELEASED ist in Griplink.inc
'definiert
If intGripState = DS RELEASED Then
Print “Part released”
EndIf

-16 -



3.11 Werkstiick frei parametrierbar freigeben - Griplink_FlexRelease

Gibt das mit dem ausgewahlten Greifmodul gegriffene Werkstlick wieder frei und nutzt dabei die
Ubergebenen Bewegungsparameter. Ist boolBlocking gesetzt, blockiert der Befehl, bis das Werkstiick
freigegeben wurde oder ein Fehler auftrat (Zustandswechsel auf DS_RELEASED oder DS_FAULT).

FLEXRELEASE kann auch genutzt werden, um die Greiffinger frei vor zu positionieren. Hierbei ist zu
beachten, dass FLEXRELEASE zu keinem Zustandslbergang fihrt, wenn das Greifmodul bereits im
Zustand DS_RELEASED. Um auf das Ende der Bewegung zu warten, muss zwingend der Befehl WAITVAL
nach dem Aufruf von FLEXRELEASE genutzt werden!

Signatur

Function Griplink FlexRelease (ubDevicePort As UByte, rReleasePos As
Real, rSpeed As Real, rAcc As Real, boolBlocking As Boolean)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
rReleasePos Freigabeposition (mm)
rSpeed Finger speed (mm/s). Set to O to use gripper default value.
rAcc Fingerbeschleunigung (mm/s”2). Setzen Sie den Wert auf 0, um den
Standardwert des Greifers zu verwenden.
boolBlocking True: Der Befehl wartet, bis das Greifmodul einen Zustandswechsel erzeugt.
False: Der Befehl |6st die Freigabebewegung aus und kommt sofort zurick.
Riickgabewert
Beispiele

Das Greifmodul an Port 0 soll das gehaltene Werkstiick durch Offnen auf 19.5 mm freigeben:

#include Griplink.inc
Integer intGripState
Griplink FlexRelease (0, 19.5, 0, 0, True)
intGripState = Griplink DevState (0)
'Die Konstante DS RELEASED ist in Griplink.inc
'"definiert
If intGripState = DS _RELEASED Then
Print “Part released”
EndIf

Das Greifmodul an Port 0 soll das gehaltene Werkstiick durch Offnen auf 19.5 mm freigeben und
danach die Finger auf 10 mm vorpositionieren, um das nachste Werkstlick zu greifen:

#include Griplink.inc

Integer intGripState

-17 -



Griplink FlexRelease (0, 19.5, 0, 0, True)
intGripState = Griplink DevState (0)
If intGripState = DS RELEASED Then
Print “Part released”
EndIf

"TODO: Move Robot away from released Workpiece
"Pre-position to 10 mm:
Griplink FlexRelease (0, 10, 0, 0, False)

"Do some robot movement here

'‘Ensure Fingers reached target position before last step towards
next workpiece:
If Griplink Waitval(0, 10, 0.1, 5000) <> True Then
Print “Error: Target position not reached”
'"ERROR HANDLING HERE'!
EndIf

"Continue robot movement. ..

-18 -



3.12 Sensorwert auslesen - Griplink_Value

Dieser Befehl gibt den aktuellen Messwert eines angeschlossenen Sensors zurlick. Im Fall eines
angeschlossenen Greifmoduls von WEISS ROBOTICS kann z.B. die aktuelle Fingerposition in
Millimetern ausgelesen werden. Im Fall von mehreren zur Verfligung stehenden Messwerten kann der
gewiinschte Messwert liber den Parameter ubindex selektiert werden.

Fir Greifmodule von Weiss Robotics liefert Index 0 immer die Fingerposition in Millimetern (mm)
zuriick.

Eine Liste mit verfiigbaren Werten fir die unterstiitzten Gerate finden Sie unter
www.griplink.de/#downloads

Signatur

Function Griplink Value (ubDevicePort As UByte, ubIndex As Ubyte) As Real

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

ubindex Messwert-Index (Wertebereich gerdteabhiangig)
Riickgabewert

Sensorwert (z. B. Fingerposition in mm)

Beispiel
Lese die Fingerposition von Greifer 0 aus:

Real rPosition
rPosition = Griplink Value (0, 0)

”

Print “Finger position is “ + Str$(rPosition) + ” mm

-19-
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3.13 Steuerwert setzen - Griplink_SetVal

Dieser Befehl setzt einen Wert zur Steuerung des Greifmoduls. Der Befehl ist nicht-blockierend, d.h. es
wird nicht auf die Ubernahme des Wertes gewartet. Um die Ubernahme sicher zu stellen, kann der
Befehl WAITVAL verwendet werden. Der Befehl ist funktionsabhangig und nicht auf allen Geraten

verfligbar.

Signatur

Function Griplink SetVal (ubDevicePort As UByte, ubIndex As UByte, rValue
As Real)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
ubindex Steuerwert-Index (Wertebereich gerdteabhangig)
rValue Steuerwert

Riickgabewert

Beispiel
Setze den Steuerwert mit dem Index 1 fiir das Gerat an Port 0 auf 42.5:

Griplink Setval(0, 1, 42.5)
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3.14 Warte auf Wert - Griplink_WaitVval

Die Funktion blockiert, bis ein Gerdtewert in einem vorgegebenen Fenster liegt oder dieses
Uberwandert hat. Der Befehl ist funktionsabhangig und nicht fir alle Gerate verfligbar.

Signatur

Function Griplink WaitVal (ubDevicePort As UByte, ubIndex As UByte,
rThreshold As Real, rWindowSize As Real, lngTimeout As Long) as Boolean

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
ubindex Index des Geratewerts (Wertebereich gerateabhéangig)
rThreshold Mittelpunkt des Zielfensters in der Einheit des indizierten Wertes
rWindowsSize GroRe des Fensters in der Einheit des indizierten Wertes
IngTimeout Maximale Wartezeit, bis der Wert im Fenster erscheinen soll
Riickgabewert

True: der Messwert hat das Fenster erreicht (oder (iberwandert)
False: der Messwert hat das Fenster erreicht (Timeout)

Beispiel

Setze die Fingerposition zur Vorpositionierung der Greiffinger an einem WPG-Greifmodul auf 63
mm. Nach dem Absenden des FLEXRELEASE-Befehls verfahren die Greiffinger auf eine
Offnungsweite von 63 mm. Der Befehl FLEXRELEASE kommt sofort zuriick, d. h. die Zielposition ist
nach der Ausfiihrung des Befehls noch nicht sicher erreicht. Um dies sicher zu stellen, muss mit
WAITVAL ein weiterer Befehl aufgerufen werden. In diesem Beispiel wird die Zielposition von 63
mm als Fenstermitte angegeben und eine FenstergréRe von 0.1 mm gewahlt. Als Timeout-Wert
werden 5000 Millisekunden angenommen:

Griplink FlexRelease (0, 63, 0, 0, False)

If Griplink Waitval(0, 0, 63, 0.1, 5000) = True Then

Print “Position erreicht”
Else

Print “Position nicht erreicht”
EndIf
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3.15 Greifkrafterhaltung steuern - Griplink_Clamp

Die von WEISS ROBOTICS entwickelte innovative Greifkraftsicherung PERMAGRIP® erhilt die Greifkraft
am Werkstick, auch wenn die Stromzufuhr zum Greifmodul unerwartet unterbrochen wird. Des
Weiteren ermoglicht PERMAGRIP® dauerhaftes Greifen, ohne dass das Greifmodul dabei tGberhitzen
kann.

Dieser Befehl aktiviert oder deaktiviert die Greifkrafterhaltung bei dem ausgewahlten Greifmodul. Bei
deaktiviertem Greifmodul (siehe Griplink_Enable(), Kapitel 3.2 und Griplink_Disable(), Kapitel 3.4) kann
mittels dieser Funktion die Bewegung der Greiffinger von Hand erlaubt oder verhindert werden.

@ Fir die Sicherung der Greifkraft im Falle einer Unterbrechung der Stromzufuhr ist diese
Funktion unerheblich. Die Greifkraftsicherung bei Stromausfall ist immer aktiv.

Io PERMAGRIP ist nicht bei allen Greifmodulen verfligbar.

Signatur

Function Griplink Clamp (ubDevicePort As UByte, boolEnable As Boolean)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

boolEnable PERMAGRIP® aktivieren (True) oder deaktivieren (False)
Riickgabewert
Beispiel

Greife Werkstlick mit Griff 0 auf Greifer 2. Aktiviere PERMAGRIP, wenn ein Teil gehalten wird:

#include Griplink.inc

Integer intGripState

'Teil greifen

intGripState = Griplink Grip (2, 0, True)

If intGripState = DS HOLDING Then
'"Kurz warten, dann mechanische Greifkrafterhaltung aktivieren
Wait 0.5
Griplink Clamp (2, True)

EndIf
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3.16 Ansteuerung der LED-Anzeige - Griplink_LED

Dieser Befehl dndert die Farbe und das Muster des Leuchtrings eines selektierten Greifmoduls der
CRG-Serie von WEISS ROBOTICS.

@ Leuchtmuster konnen Uber die Weboberflache des GRIPLINK Schnittstellenwandlers
konfiguriert werden.

@D Diese Funktion ist ausschlieBlich fir Greifmodule der CRG-Serie verflgbar.

Signatur

Function Griplink LED (ubDevicePort As UByte, ubLEDIndex As UByte)

Parameter

ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)

ubLEDIndex Index des vordefinierten Leuchtmusters (0 bis 7)
Riickgabewerte
Beispiel

Greife mit dem Greifmodul an Port 3 und andere die Farbe des Leuchtrings auf das Leuchtmuster

0, wenn die Fingerposition danach grofRer gleich 80 mm und auf Leuchtmusters 1, wenn kleiner:

#include “Griplink.inc”
Integer intGripState
Long lngPos
intGripState = Griplink Grip(3, 0)
If intGripState = DS HOLDING Then
IngPos = Griplink Value (3, 0)
If 1ngPos > 80000 Then
'Setze LED-Muster 0
Griplink LED(O0)
Else
'Setze LED-Muster 1
Griplink LED(1)
EndIf
Else
Print “Failed to grip part”
EndIf
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3.17 Greifeinstellungen setzen - Griplink_GripCfg

Setzt die Greifeinstellungen flr den gewahlten Griff auf dem gewahlten Gerat. Jeder Griff besteht aus
einem Namen (Zeichenkette) und drei Parametern. Der Name dient der einfacheren Identifikation des
Griffs.

@D Fiir die Parameter kdnnen, je nach Gerat, bestimmte Wertebereiche gelten. Diese
entnehmen Sie bitte der Dokumentation des Gerats (z.B. Greifmodul).

Signatur

Function Griplink GripCfg (ubDevicePort As UByte, ubGripIndex As UByte,
label$ As String, ByRef rParams () As Real)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
ubGripIndex Ausgewadhlter Griff (Wertebereich abhangig vom Greifmodul)
label$S Label / Name des Griffs
rParams Array aus 8 Konfigurationswerten

Fiir Servogreifer von Weiss Robotics bilden die ersten drei Parameter die
Griffkonfiguration ab. Wert O reprasentiert den Grenzwert kein Teil (No Part Limit) in

@ Millimetern (mm), Wert 1 reprasentiert den Grenzwert Teil freigegeben (Release Limit)
ebenfalls in Millimetern (mm). Wert 2 entspricht der Greifkraft in Prozent der
Nominalgreifkraft.

Riickgabewerte

Beispiel
Setze die Konfiguration fiir Griff 2 auf dem Greifmodul an Port 1:

#include “Griplink.inc”

Long rParams (8)

rParams (0) = 2 // No Part Limit 2.0 mm
rParams = 10 // Release Limit 10.0 mm
80 // Gripping force 80%
=0

(1)
rParams (2)
rParams (3)

rParams (7) = 0
Griplink GripCfg(0, 1, “Preset 1”, ByRef rParams())
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3.18 Geratetyp sicherstellen - Griplink_DevAssert

Stellt sicher, dass an dem selektierten Port das gewiinschte Gerat verbunden ist.

@3 Die notwendigen Parameter I0-Link Vendor ID und Device ID entnehmen Sie bitte der
Beschreibung des Gerats.

Signatur

Function Griplink DevAssert (ubDevicePort As UByte, intVendorID As
Integer, intDeviceID As Integer)

Parameter
ubDevicePort Port-Index (0 bis 31)
intVendorID |0-Link Vendor ID des gewiinschten Geréts
intDevicelD I0-Link Device ID des gewilinschten Gerats
Riickgabewerte
Beispiel

Priife, ob an Port 2 ein Greifmodul IEG55-020 (Device ID 20) von Weiss Robotics (Vendor ID 815)
verbunden ist:

#include “Griplink.inc”
Griplink DevAssert (2, 815, 20)
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4 Fehlerbehandlung

Tritt innerhalb des GRIPLINK-Plugins ein Problem auf, so wird auf der Robotersteuerung ein Fehler
ausgelost. Sofern dieser Fehler nicht vom Benutzer abgefangen wird, fiihrt dies zu einem Stopp des
Roboterprogramms. Dabei werden laufende Roboterbewegungen noch zu Ende gefiihrt, bevor der
Roboter anhalt.

Das Abfangen dieser Fehler und das anschlieRende Uberfiihren der Anlage in einen
sicheren Zustand obliegt dem Programmierer. Die EPSON-Programmierumgebung stellt
! ' hierfiir geeignete Befehle wie z. B. OnErr bereit (vgl. Dokumentation der EPSON-

Roboter-steuerung).

Um verschiedene Fehlerarten unterscheiden zu kénnen, verwendet das GRIPLINK-Plugin mehrere
unterschiedliche Fehlernummern aus dem Wertebereich der benutzerdefinierten Fehlernummern der
Robotersteuerung. Tabelle 1 zeigt die vordefinierten Fehlernummern und ihre Bedeutung. Um
Konflikte mit bestehenden Roboterprogrammen zu umgehen, kénnen diese Fehlernummern in der
Datei GriplinkConfig.inc angepasst werden.

Fehler Fehlernummer | Bedeutung

Verbindungsfehler zwischen GRIPLINK-
GRIPLINK_CONNECTION_ERROR 8100 Schnittstellenwandler und Greifmodul
GRIPLINK_COMMAND_ERROR 8101 Fehler beim Ausfiihren eines Befehls
GRIPLINK_DEVICE_ERROR 8102 Geratefehler auf angeschlossenem

Greifmodul (z. B. Ubertemperatur)

Parameter-Fehler beim Aufruf einer
GRIPLINK_PARAM_ERROR 8103 Griplink-Funktion (z. B. Wert auRerhalb des
zuldssigen Bereichs)

Uberschreitung der zul3ssigen
GRIPLINK_TIMEOUT_ERROR 8104 Ausfiihrungszeit beim Ausfiihren eines
Griplink-Befehls

Tabelle 1: Vordefinierte Fehlernummern

Fehler, die bei der Ausfiihrung der in Kapitel 3 aufgeflihrten GRIPLINK-Funktionen ausgel6st werden,
koénnen Uber die Ubliche Fehlerbehandlung von SPEL+ abgefangen werden. Beispiel:

#include Griplink.inc

Integer intGripState

OnErr GoTo errorHandler

intGripState = Griplink Grip(0, 2)

'Die Konstanten DS NO PART und DS HOLDING sind in Griplink.inc
'"definiert
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If intGripState = DS NO_ PART Then
Print “No part found”

ElseIf intGripState <> DS HOLDING Then
Print “Unexpected grip state”

EndIf

errorHandler:
MsgBox “Failed to execute grip command”

Weitere Informationen zur Fehlerbehandlung in SPEL+ entnehmen Sie bitte der
Dokumentation ihres EPSON Robotersystems.
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5 Gerdtezustand

Der Geratezustand kann folgende Werte annehmen:

NOT CONNECTED DS_NOT_CONNECTED 0 Port nicht verbunden
NOT INITIALIZED DS_NOT_INITIALIZED 1 Gerét nicht initialisiert
DISABLED DS_DISABLED 2 Betriebsbereit, nicht aktiv
RELEASED DS_RELEASED 3 Werkstlck freigegeben
NO PART DS_NO_PART 4 Kein Werkstlick gefunden
HOLDING DS_HOLDING 5 Werkstlick wird gehalten
OPERATING DS_OPERATING 6 Betriebsbereit, aktiv
FAULT DS_FAULT 7 Fehlerzustand
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