Z )\

UW WEISS ROBOTICS

GRIPLINK-PLUGIN FUR TM ROBOT

Version 4.0.0
August 2026




Inhalt

11
1.2
13
1.4

2.1
2.2
2.3
2.4
2.5

3.1
3.2
3.3
3.4
3.5
3.6
3.7
3.8

4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
4.6
4.7
4.8
4.9
4.10
4.11
4.12
4.13
4.14
4.15
4.16

TRV U] o (U o =R 3
NOtation UN SYMBDOIE ..o s srae e e e saraeeeeas 3
BestimmungsgemaRe VErWeNAUNE.......coocuiiiiiiiiieieiiee et ecieee e ssree e e sae e e sssaeeessnreeeeas 3
SYStEMVOIrAUSSEIZUNGEN ... nssensaenes 4
(R o b4 =T 4 o]0 YU TaY-{= o PRI 4
Anderungen gegeniiber friheren Versionen..........ccceeeeeeeereeeeeeeeceeeeeeeeseesssessseenns 5
Umstellung auf FlieBKOMMa-Parameter........cccccuveeieiiiieeeiieeee et e s e e e ssre e e esevee e 5
Neue Komponenten — FLEXGRIP und FLEXRELEASE .........cccoveeeiiiieeeiieee e 5
GRIP und RELEASE — neuer Parameter var_DoBIOcK .......ccccccvueeiiiiieiiciiien e, 5
CLAMP @SEETZE HOLD...... et sssssnnes 5
Ergebniszweige statt StatusauSZabe......ccccuiiiiiiiiiiiccie e 5
TaTS = 1 1 = 4 o o TSRS 7
Vorbereitung des USB-SHICKS ......ccceiiiiiiriieiiieesiee sttt e st e s saee e s e e 7
INSTAllation dEr SOfEWAIE ..oceiiiceee et e e saee e sbeeenes 7
Installation der GRIPLINK SNEll .....c..oiiiiiiiiieciee ettt s s saee s svee e 8
Arbeiten mit der GRIPLINK SRell.......ccvi ittt s 10
Aktualisieren und Entfernen der GRIPLINK Shell........ccoociiiiiiiiiiiiiiieecciee e 11
NetzWerkkonfigUration .....c...ciicciiii e ee e e areeas 12
Netzwerkgerat einer KOMPONENTE .......coiviiiiieiiiie ettt ee e e 12
Mehrere GRIPLINK-Controller VEerwenden .........ccceeiuereceeiiieesiee et see et svee e 13
311 £=] o] Y = (=T o =T o SR 14
Gerat aktivieren — ENABLE........coocii ettt e s svee s stee s sae e e s e e sneeesnneeenes 16
Gerat deaktivieren — DISABLE .........oociiieiee ettt e st e et eebe e e sree e 18
Aktuellen Gerdtezustand abfragen — DEVSTATE .......cooviiiriiiiiiieenieeeite e siee e 20
Warten auf eine Zustandsanderung und Riickgabe = WSTR ......c.cccoviiiiiiiinieeniieenieenne 22
Prifung des angeschlossenen Gerdts — DEVICEASSERT .....ccccovciiirnieeniieenniieenieeeeee e 24
Greifmodul referenzieren —HOME..........c.coiiiiiiiie et e e e saee e sree e 26
Werkstlck Gber Preset greifen — GRIP.........coocviii it 28
Werkstlck Gber Preset freigeben — RELEASE ..........c..ooiiiiiiieieiiee ettt 30
Werkstlck Gber Parameter greifen — FLEXGRIP ........oooieiiiiiiiciieeeceeeeeee e 32
Werkstick Uber Parameter freigeben — FLEXRELEASE .........c.ooeiviiieeieciieeeccieeeeeieee s 34
Greifkrafterhaltung steuern — CLAMP ........cccuviiiiiiiiee ettt e et e e eaan e e 36
Abfrage eines Geratewertes — VALUE ........cooociiiiiiiiiie et eree et e s svae e e savee e 38
Setzen eines Geratewertes — SETVAL ... it 40
Warten auf einen Geratewert — WAITVAL.......oooviiiieeiiiecee et see st e s e ssneeesene e 42
Parametrierung eines Griff-Presets — GRIPCFG .........ccceeeiiiiee it 44
Ansteuerung der StatuS-LED — LED ..........uuviiiieie ittt e eevreee e e e e 47



5 (3] 01 1T S Tl o TR 49

51 Die Komponente nimmt den ZWEIg ErTOr......ciucuiiiiiiiiiieeiieeeeriee e esiee e ssiee e e svee e s 49
5.2 Die Komponente halt 60 Sekunden an und meldet dann einen Fehler .........cccccoonnnne. 49
53 Die Verbindung wird im Betrieb unterbrochen .........ccccooooiiiiiii e, 50
ANNANE A GErATEZUSTANG. ... eiiiiiiieieee ettt be e st s e e b e sb e e saeesaee e 51
ANNANE B STAUSCOUES ...ttt ettt sttt ettt b e be e sbee st e et e e sbeesaeesnnenas 52



1 Einfiihrung

Mit der GRIPLINK-Technologie kénnen 10-Link kompatible Automationskomponenten Uber eine
Netzwerkverbindung mit Robotersystemen flihrender Hersteller verbunden werden. Das GRIPLINK-
Plugin fir TM ROBOT ist das steuerungsseitige Bindeglied und ermdglicht die einfache Einbindung der
GRIPLINK-Technologie von WEISS ROBOTICS in Robotersysteme des Herstellers TM ROBOT.
Der Begriff ,GRIPLINK-Controller” wird in dieser Anleitung stellvertretend fir alle
0 Produkte verwendet, die die GRIPLINK-Technologie integriert haben. Dazu zahlen
sowohl eigenstdndige GRIPLINK-Controller (z. B. GRIPLINK-ET4) als auch Gerate mit
eingebetteter GRIPLINK-Funktionalitat, wie etwa WPG- oder INTRAPAL-Servogreifer von
WEISS ROBOTICS. Alle diese Produkte implementieren dasselbe GRIPLINK-Protokoll und
kénnen daher Uber das Plugin auf identische Weise angesteuert werden.

Diese Anleitung beschreibt die Funktionen des GRIPLINK-Plugins. Informationen tber
Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des GRIPLINK-Controllers entnehmen Sie der
Betriebsanleitung des jeweiligen Moduls. Diese finden Sie online unter

www.griplink.de/manuals.

1.1 Notation und Symbole
Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

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

0 Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

@D Verweis auf weiterfihrende Informationen.

1.2 Bestimmungsgemalle Verwendung

Das GRIPLINK-Plugin ist zur Kommunikation zwischen dem GRIPLINK-Controller von WEISS ROBOTICS
und einer Robotersteuerung bestimmt. Es ermoglicht die Integration und Steuerung von GRIPLINK-
kompatiblen Gerdten Uber die standardisierte GRIPLINK-Kommunikationsschnittstelle. Die
Anforderungen der zutreffenden Richtlinien sowie die Installations- und Betriebshinweise in dieser
Anleitung miissen beachtet und eingehalten werden. Eine andere oder dariiberhinausgehende
Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemaR. Fiir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller
nicht.



1.3 Systemvoraussetzungen
Zum Betrieb sind die folgenden TM ROBOT Produkte erforderlich:

e TM ROBOT mit TMflow Version 2.24 oder héher
e Ein GRIPLINK-Controller oder ein GRIPLINK-fahiges Gerdt mit GRIPLINK-Protokollversion 3
oder hoher

@D Kontaktieren Sie TM ROBOT oder Ihren TM ROBOT Partner zum Bezug dieser Produkte.

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

1.4 Lizenzbestimmungen

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



2 Anderungen gegeniiber fritheren Versionen

Version 4.0.0 andert die Parametrierung, den Befehlsumfang und das Verhalten im Fehlerfall.
Bestehende Projekte sind nicht vollstandig abwartskompatibel und missen vor der Verwendung mit
dieser Version lberprift werden.
Es wird empfohlen, nach der Migration eine vollstandige Funktionsprifung der
0 Anwendung durchzufiihren.

2.1 Umstellung auf FlieBkomma-Parameter

Die bisher verwendeten skalierten Ganzzahl-Parameter wurden durch FlieRkommawerte ersetzt.
Physikalische GroRen werden jetzt in ihrer tatsachlichen Einheit angegeben: Positionen in mm, Krafte
in N, Geschwindigkeiten in mm/s und Beschleunigungen in mm/s?.

Skalierungsfaktoren wie 1000 diirfen nicht mehr angewendet werden. Eine Position, die
A in einer frilheren Version als 45000 ibergeben wurde, wird in Version 4.0.0 als 45
Ubergeben.

2.2 Neue Komponenten — FLEXGRIP und FLEXRELEASE

Es wurden zwei Komponenten erganzt, die mit frei wahlbaren Bewegungsparametern anstelle eines
konfigurierten Griffs greifen und freigeben: FLEXGRIP libernimmt Position, Kraft, Geschwindigkeit und
Beschleunigung, FLEXRELEASE libernimmt Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung.

2.3 GRIP und RELEASE — neuer Parameter var_DoBlock

Die Bewegungskomponenten besitzen jetzt den Parameter var DoBlock. Mit 1 wartet die
Komponente, bis die Bewegung beendet ist, mit 0 kehrt sie zuriick, sobald der Controller den Befehl
angenommen hat, und nimmt den Zweig Started. Damit ldsst sich ein Griff starten und das
Roboterprogramm fortsetzen, wahrend das Greifmodul noch verfahrt.

2.4 CLAMP ersetzt HOLD

Die Komponente zur Steuerung der Greifkrafterhaltung heiRt jetzt CLAMP, entsprechend dem Namen
des GRIPLINK-Befehls. Ihr Parameter var_Enable wird als 1 oder O ibergeben.

2.5 Ergebniszweige statt Statusausgabe

Jede Komponente endet in einem Exit-Gateway und meldet ihr Ergebnis (iber einen benannten Zweig:
OK und Error bei den Aktionskomponenten, Holding, NoPart, Released und Started bei den



Bewegungskomponenten sowie Overflow bei VALUE. Das Ergebnis wird durch Verbinden der Zweige
im Flow ausgewertet, nicht durch Auslesen einer Statusvariablen.

@D Die Statuscodes, die der GRIPLINK-Controller am Zweig Error zuriickgibt, sind im
Anhang aufgefihrt.



3 Installation

3.1 Vorbereitung des USB-Sticks

Da die Verzeichnisstruktur des USB-Sticks von der individuellen Seriennummer des Roboters abhéngt,
bietet es sich an, zunachst ein bestehendes Projekt vom Roboter auf den USB-Stick zu exportieren.
Hierbei wird die bendtigte Verzeichnisstruktur automatisch erstellt. Weitere Informationen zum
Export von Projekten entnehmen Sie bitte der Dokumentation des Robotersystems. Der USB-Stick
sollte nun Gber folgende Verzeichnishierarchie verfiigen:

v o= TMROBOT (F)

W TM_Export

~ Weiss_Robotics
CompeonentObject
Projects
~ ThMeraft
Shell

Das ZIP-Archiv des GRIPLINK-Plugins enthalt diese Verzeichnisstruktur bereits, fertig fiir den Import der
Komponenten und der GRIPLINK Shell. Entpacken Sie das Archiv und kopieren Sie den Ordner
,Weiss_Robotics” in das Verzeichnis ,TM_Export”.

Entnehmen Sie nun den USB-Stick und stecken Sie ihn in einen freien USB-Port des Robotersystems.

3.2 Installation der Software

Zum Betrieb des GRIPLINK-Controllers wird das von WEISS ROBOTICS bereitgestellte GRIPLINK-Plugin
auf der Robotersteuerung benétigt. Zur Installation des Plugins flihren Sie folgende Schritte aus:

1. Stecken Sie den zuvor vorbereiteten USB-Stick in die Robotersteuerung und importieren Sie
die Plugin-Komponenten in TMflow Uber = ->, System” -> ,Importieren/Exportieren” ->
,Importieren” -> ,Component” -> Alle Komponenten auswahlen ->, Importieren” unten links.

2. Aktivieren Sie nach dem Importieren die importierten Komponenten in der
Komponentenliste unter = -> ,Setting” -> ,,Configuration” -> ,,Component”. Die Auswahl wird
automatisch gespeichert.

3. Die Komponenten fiir die Verwendung des GRIPLINK-Controllers in Inrem Projekt stehen nun
zur Verfliigung.

Weitere Informationen zu der Installation von Komponenten entnehmen Sie bitte dem
TMflow Software Installation Manual.



3.3 Installation der GRIPLINK Shell

Zusatzlich zu den Komponenten enthalt das Softwarepaket die GRIPLINK Shell, eine TMcraft Shell, mit
der ein angeschlossenes Greifmodul direkt vom Bedienpanel des Roboters aus bedient werden kann.
Die Installation ist optional; die Komponenten kdnnen auch ohne sie verwendet werden. Das Plugin-

Paket liefert die Shell bereits in der importfertigen Verzeichnisstruktur; die Vorbereitung des USB-
Sticks wie oben beschrieben geniigt.

1. Stecken Sie den USB-Stick in die Robotersteuerung und 6ffnen Sie = ->, System” ->
»Importieren/Exportieren” -> Registerkarte ,,Importieren”.

2. Wabhlen Sie in der Liste links ,, TMcraft“ -> ,,Shell“ aus.
3. Wabhlen Sie unter ,Import from“ den USB-Stick aus, zum Beispiel ,\USB\TMROBOT".

4. Offnen Sie unter ,Select files“ das Verzeichnis ,Weiss_Robotics” und wihlen Sie die Datei
,GriplinkShell_<Version>.zip“ aus. Sie erscheint anschlieRend unter ,Selected files”.

5. Betatigen Sie unten rechts , Import”“.

Import/Export

Select files Weiss_Robatics Selected files

Merattshall  GiiplnkShell xaxap
Project

Configuration

System

> 1< <K

ThMcraft

Impart from [ USBTMROBOT v
105 MB 58,574 ME

TMscene v m

Abbildung 1: Import der GRIPLINK Shell in TMflow

1. Aktivieren Sie die Shell unter = -> ,Setting” -> , Configuration” -> ,, TMcraft Management” ->
Registerkarte ,Shell”. Setzen Sie den Haken bei ,,GriplinkShell“ und betéatigen Sie ,Save”.

0 Die aktivierte Shell wird erst nach einem Neustart der Robotersteuerung wirksam.

Die GRIPLINK Shell kommuniziert direkt und unabhangig vom Roboterprogramm mit
0 dem GRIPLINK-Controller. Sie ist fiir Inbetriebnahme und Diagnose vorgesehen. Solange
ein TMflow-Projekt das Gerat verwendet, wechselt die Shell in die reine Beobachtung
und sendet keine eigenen Befehle.
Nach der Aktivierung stellt die Shell fiir das ausgewahlte Gerat drei Registerkarten bereit. IGRIP fiihrt
einen konfigurierten Griff aus und zeigt dessen Parameter an.



ThMflow

0: Weiss Robotics INTRAPAL 1200-280 o %
DISABLE HOME

IGRIP PGRIP VALUE
0: Preset 0

0: No part limit: 10 mm

Release limit; 272 mm
2: Gripping force: 300 N
3+ Gripping speed: 0 mmy/s

: Gripping acceleration: 0 mmys®

HELEASE

RELEASED Opening width 272 mm 100% ®

LN
uw WEISS ROBOTICS

Abbildung 2: GRIPLINK Shell, Registerkarte IGRIP mit den Parametern des ausgewahlten Griffs

PGRIP greift und gibt frei mit frei einstellbarer Position, Kraft und Geschwindigkeit.

0: Weiss Robotics INTRAPAL 1200-280 N %
DISABLE HOME

IGRIF PGRIF VALUE
Grip Release:
Position: 10,00 mm Position: 272,00 mm
-® ®
Force: 300 N Speed:
-9
Speed; ¥] Auto speed

RELEASE

RELEASED Opening width 272 mm 100% ®

LN
uw WEISS ROBQTICS

Abbildung 3: GRIPLINK Shell, Registerkarte PGRIP zum Greifen mit freien Parametern

VALUE zeigt die Messwerte an, die das angeschlossene Gerit bereitstellt.



W WEISS RCBOTICS

0: Weiss Robotics INTRAPAL 1200-280 o %
DISABLE HOME

IGRIP PGRIP VALUE

0: Opening width: 272 mm

1: Device temperature: 31,1 °C

RELEASED Opening width 272 mm 100% ®

N
GRIP SMARTER. u“f WEISS ROBOTICS

Abbildung 4: GRIPLINK Shell, Registerkarte VALUE mit den Messwerten des Gerats

3.4 Arbeiten mit der GRIPLINK Shell

Wahlen Sie das Gerat oben auf dem Bildschirm aus. Die Leiste am unteren Rand zeigt seinen Zustand
und seine wichtigsten Messwerte an. Die Adresse des GRIPLINK-Controllers und die Anzahl der Ports,

die die Shell anbietet, stellen Sie in der Shell selbst unter ,Settings” ein.

Abbildung 5: GRIPLINK Shell, Dialog ,,Settings” mit der Controller-Adresse und der Anzahl der Ports

&

Settings

192.168.1.40

Zwei der Zustdande benennen das fehlende Teil, statt die Verbindung zu beschreiben.
NO CONTROLLER bedeutet, dass unter der eingestellten Controller-Adresse nichts
antwortet; prifen Sie die Adresse unter ,,Settings” und das Netzwerkkabel. NO DEVICE
bedeutet, dass der Controller zwar antwortet, der ausgewahlte Port aber nicht belegt

-10-



Die Befehlsschaltfléichen sind in vier Fiillen ausgegraut

Der Roboter ist gestoppt oder im Fehlerzustand. Losen Sie den Stopp und quittieren Sie den
Roboter, dann gibt sich der Bildschirm von selbst wieder frei. In manchen Zellen ist die
Quittierung eine eigene Taste, sodass das Losen des Stopps allein nicht immer ausreicht.
Ein TMflow-Projekt verwendet das Gerat. Die Shell zeigt weiterhin die aktuellen Messwerte
an, sendet aber keine Befehle. Die manuelle Bedienung kehrt zuriick, sobald das Projekt
beendet ist; ein pausiertes Projekt belegt das Gerat weiterhin.

Das Gerat ist nicht referenziert oder nicht aktiviert. Betatigen Sie HOME oder ENABLE.

Ein Befehl wird noch ausgefiihrt. Warten Sie, bis er beendet ist.

@D Mit ,Help“ oder F1 rufen Sie dieselben Hinweise direkt am Roboter auf.

Zuriick zu TMflow und Schlief3en der Shell

Betatigen Sie oben rechts ,TMflow”, um TMflow wieder in den Vordergrund zu holen. Die Shell |duft

dahinter weiter, sodass Play, Pause und Stop fiir das Roboterprogramm wieder zur Verfligung stehen.

Mit ,,Close” oben rechts verlassen Sie die Shell nach einer Riickfrage. Am Gerat andert sich dabei nichts:

Es bleibt aktiviert und halt weiterhin, was es gegriffen hat. Die Shell startet erst nach einem Neustart

von TMflow wieder. Verwenden Sie deshalb ,TMflow“ statt ,Close”, wenn Sie nur zum

Roboterprogramm zuriickkehren mochten.

3.5 Aktualisieren und Entfernen der GRIPLINK Shell

Eine laufende Shell hilt ihre Programmdateien gesperrt. TMflow kann die Shell daher weder 16schen

noch liberschreiben, solange sie aktiv ist; das Loschen im ,,TMcraft Management” endet dann mit einer

Fehlermeldung. Deaktivieren Sie die Shell deshalb immer zuerst:

1.

Deaktivieren Sie die Shell unter = -> , Setting” -> ,,Configuration” -> ,TMcraft Management” -

Ill

> Registerkarte ,,Shell“: Entfernen Sie den Haken bei ,,GriplinkShell“ und betatigen Sie , Save”.

Starten Sie die Robotersteuerung neu. Nach dem Neustart wird die Shell nicht mehr gestartet
und ihre Dateien sind freigegeben.

IM

Loschen Sie die Shell im ,TMcraft Management” -> Registerkarte ,Shell” (iber das

Papierkorb-Symbol neben ,,GriplinkShell”.

Um die Shell zu aktualisieren, entfernen Sie die installierte Version wie beschrieben und importieren

und aktivieren Sie anschlieBend die neue Version wie unter Installation der GRIPLINK Shell

beschrieben.
0 Jede Shell-Version hat einen eigenen Dateinamen (,,GriplinkShell_<Version>.zip“). Eine

neue Version Uberschreibt die installierte daher nicht, sondern erscheint als
zuséatzlicher Eintrag. Entfernen Sie die alte Version, um Verwechslungen zu vermeiden.

-11 -



3.6 Netzwerkkonfiguration

Die Verbindung zwischen GRIPLINK-Controller und Robotersteuerung wird Uber eine TCP/IP-
Netzwerkverbindung hergestellt. Die Controller-Box des TM ROBOT verfiigt an der Unterseite tiber drei
Ethernet-Anschlisse, Ethernet 0 bis Ethernet 2, die einzeln konfiguriert werden kénnen. 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-Controllers.

Die IP-Adresse des GRIPLINK-Controllers ist standardmaRig auf 192.168.1.40 eingestellt und kann tiber
dessen Web-Oberflache jederzeit angepasst werden. Verbinden Sie dazu den GRIPLINK-Controller mit
einem PC oder Laptop und 6ffnen Sie die Web-Oberflache im Browser lhrer Wahl durch Eingabe der
Adresse http://192.168.1.40. Die IP-Einstellungen erreichen Sie Giber den Button ,,Config”.

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

Weitere Informationen zu den Konfigurationen des GRIPLINK-Controllers entnehmen
Sie bitte dem zugehorigen Benutzerhandbuch.

Die IP-Adresse der Robotersteuerung wird in TMflow unter = -> , System” -> , Network” eingestellt.
Wahlen Sie die zu verwendende Verbindung aus und tragen Sie die IP-Adresse ein. Solange ,Get IP
from DHCP“ ausgewahlt ist, kann die Adresse nicht bearbeitet werden.

Weitere Informationen zu den Konfigurationen der Robotersteuerung entnehmen Sie
bitte dem zugehorigen TMflow Software Installation Manual.

3.7 Netzwerkgerat einer Komponente

Jede GRIPLINK-Komponente bringt ihr eigenes Netzwerkgerat in das Projekt ein. Sie finden und
bearbeiten es unter ,Project function” -> ,Network Device”. Das Gerat ist unter dem Namen der
Komponenteninstanz aufgefihrt, beispielsweise
Gripper_WeissRobotics_Griplink_V4_HOME1.ntd_Griplink. Wahlen Sie es aus und betatigen Sie das
Stift-Symbol, um seine Einstellungen zu bearbeiten.

Die IP-Adresse ist auf den Werkswert des GRIPLINK-Controllers, 192.168.1.40, voreingestellt. Andern
Sie sie auf die Adresse |hres GRIPLINK-Controllers, falls Sie diesen nicht mehr auf dem Werkswert
betreiben. Der Port ist auf 10001 und der Time Out auf 60000 ms voreingestellt.

-12 -



Project function \v | | ’i‘ =3

Network Device X | Add Device X
Device Name

anpper_We\ssRubullcs_Gr\phnk_Wl_HDMET.md_anhn / P 192.168.1.40

Gripper_WeissRobotics_Griplink_v4_HOME2.ntd_Griplin

k Port 10001

Time Out(ms) 60000

Abbildung 6: Das Netzwerkgerat einer Komponente unter ,,Project function” - ,,Network Device”

Jede Komponente sendet ihren Befehl an die Adresse, die an ihrem eigenen

0 Netzwerkgerat eingestellt ist. Andern Sie den Port nur, wenn der GRIPLINK-Controller
umkonfiguriert wurde. Erhéhen Sie den Time Out, wenn eine Komponente langer als 60
Sekunden warten muss, beispielsweise WAITVAL mit groBem var_Timeout oder eine
lange Greifbewegung mit var_DoBlock = 1.

3.8 Mehrere GRIPLINK-Controller verwenden

Da das Netzwerkgerat zur Komponente und nicht zum Projekt gehort, kann ein Roboterprogramm
mehrere GRIPLINK-Controller gleichzeitig ansprechen, beispielsweise zwei INTRAPAL-Greifer oder
einen WPG- und einen INTRAPAL-Greifer.

Fir jeden GRIPLINK-Controller wird eine eigene Komponente bendétigt:

1. Figen Sie die Komponente in lhr Projekt ein und stellen Sie deren Netzwerkgerat auf die IP-
Adresse des ersten GRIPLINK-Controllers ein.

2. Figen Sie denselben Komponententyp ein zweites Mal in das Projekt ein. Dabei wird eine
neue Instanz der Komponente angelegt.

3. Stellen Sie das Netzwerkgerat der neuen Instanz auf die IP-Adresse des zweiten GRIPLINK-
Controllers ein.

Jede Instanz behilt ihre eigene IP-Adresse und ihre eigenen Riickgabevariablen, sodass
die Gerate unabhangig voneinander gesteuert werden kdonnen.

-13-



4 Befehlsreferenz

Das GRIPLINK-Plugin stellt dem Anwender eine Sammlung an GRIPLINK-spezifischen Funktionen,
nachfolgend auch , Komponenten” genannt, zur Verfligung.

Der prinzipielle Programmablauf mit den Komponenten des GRIPLINK-Plugins ist stets wie folgt

1. BeiServogreifmodulen ohne Absolutgeber: Greifmodul referenzieren mit HOME
2. Greifen/Freigeben mit GRIP bzw. RELEASE

Im Folgenden sind die verfligbaren GRIPLINK-spezifischen Komponenten beschrieben.
Die Komponenten DEVSTATE, WSTR und VALUE geben einen Wert an das
0 Roboterprogramm zurtick. Er steht als Projektvariable var_DevState bzw. var_Value
unter ,Manager” -> , Variables” zur Verfligung und kann dort wie jede andere
Projektvariable weiterverarbeitet werden. Alle ibrigen Komponenten melden ihr
Ergebnis Uber ihre Ausgangszweige.

Variable manager

Project Variables A\ Type int « Value

Global Variables ~

Used  Type
ariable

Display

Abbildung 7: Der Riickgabewert von DEVSTATE unter ,,Manager” - ,,Project Variables”

Variable manager

Project Variables A Type nt v

Global Variables A

Variable

Display

Abbildung 8: Der Riickgabewert von VALUE unter ,,Manager” -, Project Variables”
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Komponente Beschreibung

ENABLE Gerat aktivieren

DISABLE Gerat deaktivieren

DEVSTATE Aktuellen Geratezustand abfragen
WSTR Warten auf eine Zustandsanderung und Riickgabe
DEVICEASSERT Prifung des angeschlossenen Gerats
HOME Greifmodul referenzieren

GRIP Werkstlick Gber Preset greifen
RELEASE Werkstiick tiber Preset freigeben
FLEXGRIP Werkstlick Giber Parameter greifen
FLEXRELEASE Werkstiick Gber Parameter freigeben
CLAMP Greifkrafterhaltung steuern

VALUE Abfrage eines Geratewertes

SETVAL Setzen eines Geratewertes

WAITVAL Warten auf einen Geratewert
GRIPCFG Parametrierung eines Griff-Presets
LED Ansteuerung der Status-LED

-15-



4.1 Gerat aktivieren — ENABLE

Dieser Befehl aktiviert das am gewahlten Port angeschlossene Gerat. Die Komponente meldet OK,
sobald der GRIPLINK-Controller den Befehl bestétigt hat.

10-Link-Greifmodule bewegen sich beim Aktivieren: Sie wechseln in den Zustand
RELEASED und fiihren die Freigabeaktion des aktuell gewahlten Griff-Presets aus.
Stellen Sie sicher, dass die Finger gefahrlos 6ffnen konnen.

Das Verhalten kann je nach angeschlossenem Gerat unterschiedlich sein. Beachten Sie
die Hinweise in den Anleitungen des jeweiligen Geratetreibers!

RELEASE-Befehls automatisch aktiviert. Ein explizites ENABLE ist nur erforderlich,
nachdem das Gerat mit DISABLE deaktiviert wurde.

Verwenden Sie die Komponente WSTR, wenn das Programm warten soll, bis das Gerat
seinen neuen Zustand tatsachlich erreicht hat.

0 Greifmodule von WEISS ROBOTICS werden beim Ausfiihren eines HOME-, GRIP- oder

Symbol
B on |
Komponente
O—— X
Griplink_V4._ m
ENABLET '
(B /
Va N Ve =/
V . V \'
k OK & k Error &
N N
Parameter

SetParams: var_PortNo
Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
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Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

Netzwerkgerdt
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis

(0] ¢
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.

Error
Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.2 Gerat deaktivieren — DISABLE

Dieser Befehl deaktiviert das am gewahlten Port angeschlossene Gerat. Der Befehl kann beispielsweise
genutzt werden, um die Finger eines Greifmoduls kraftfrei zu schalten oder den Laserstrahl eines
Distanzsensors temporar zu deaktivieren. Die Komponente meldet OK, sobald der GRIPLINK-Controller
den Befehl bestatigt hat.

Mit DISABLE kénnen auch Geratefehler quittiert werden, beispielsweise wenn das
angeschlossene Gerat sich im FAULT-Zustand befindet.

Verwenden Sie die Komponente WSTR, wenn das Programm warten soll, bis das Gerat
den Zustand DISABLED tatsachlich erreicht hat.
Symbol
DISABLE

oM

Komponente

O X

Griplink_V4_ m'
DISABLET '

@_/

7
vV . V .
L oK -8 | Error <8

a_
a_

C
C

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

Netzwerkgerit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis
OK
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Der Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.

Error
Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.
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4.3 Aktuellen Geratezustand abfragen — DEVSTATE

Dieser Befehl gibt den Geradtezustand des ausgewahlten Gerats zurlick. Jedes Gerat hat immer genau
einen Zustand, und dieser andert sich, sobald eine Aktion abgeschlossen ist: ein Griff, eine Freigabe,
eine Referenzfahrt, eine Aktivierung oder eine Deaktivierung. Das Auslesen des Zustands ist daher der
Weg, das Ergebnis eines nicht blockierenden Befehls zu ermitteln.

@ Die moglichen Geratezustande sind im Anhang aufgefiihrt.

Symbol
D;V_S;I’gi
t
[ 2o ]
Komponente
O |><
Griplink_V4_ o
DEVSTATET '
o
. . v
V -I \\
| oK & ‘ Error &
. Y, A Y Y,
/ _/
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

Netzwerkger:dit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Riickgabewerte

var_DevState
Gripper_WeissRobotics_Griplink_V4_DEVSTATE_var_DevState Aktueller Geratezustand als int
(siehe Anhang Geratezustand)
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Ergebnis

(0]
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.4 Warten auf eine Zustandsanderung und Riickgabe — WSTR

Der Befehl WSTR wartet auf eine Anderung des Geritezustands am angegebenen Port und gibt den
neuen Zustand zurick. Er kann beispielsweise verwendet werden, um zu prifen, ob eine asynchron
ausgefiihrte Freigabebewegung (RELEASE mit var_DoBlock = 0) abgeschlossen ist: Das
Roboterprogramm kann einen Griff oder eine Freigabe starten, andere Arbeiten ausfiihren und hier
auf das Ende der Bewegung warten.

Die Komponente wartet auf einen Zustandswechsel. Andert das Gerat seinen Zustand
nicht, antwortet der GRIPLINK-Controller mit einem Timeout und die Komponente

nimmt den Zweig Error. Ein zweiter Aufruf unmittelbar danach liefert den aktuellen
Geratezustand sofort zuriick.

@ Die moglichen Geratezustande sind im Anhang aufgefiihrt.

Symbol
\'.VAITS;[
4!
Komponente
()
| Griplink_ V4 o
‘ WSTR1 .
@
vV . \ .
‘ OK &a ‘ Error o
| ]
. I e Fa '
/ /
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, O bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
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Riickgabewerte

var_DevState
Gripper_WeissRobotics_Griplink_V4_WSTR_var_DevState Aktueller Geratezustand als int (siehe
Anhang Geratezustand)
Ergebnis
(0] ¢

Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.
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4.5 Priifung des angeschlossenen Gerdts — DEVICEASSERT

Dieser Befehl priift anhand von Vendor- und Product-ID, ob das erwartete Gerat am ausgewahlten Port
angeschlossen ist. Ist ein anderes oder gar kein Gerat angeschlossen, meldet die Komponente einen
Fehler. Bevor ein Gerat im Programm verwendet wird, empfiehlt es sich, es auf diese Weise zu prifen.

@ Die Vendor- und Product-ID entnehmen Sie der vom Hersteller zur Verfligung gestellten
Geratebeschreibung bzw. der I0DD.

Symbol

ASSERT

v

Komponente

& X

N/ ]
Griplink_V4_ g
DEVICEAS...

@ /

Ca
a._

V 2 Vv 2
k OK & | Error &

C
C

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_VendorlD
Hersteller-ID des erwarteten Gerats, von der 10-Link Association an den Hersteller vergeben

SetParams: var_ProductID
Produkt-ID (Geréate-ID), die der Hersteller dem erwarteten Gerat zugewiesen hat

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
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Ergebnis

(0]
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.6 Greifmodul referenzieren — HOME

Referenziert das ausgewahlte Greifmodul. Der Befehl fiihrt die integrierte Referenzierungs-Funktion

des Gerats aus und wartet, bis diese abgeschlossen ist.

Das Verhalten kann je nach angeschlossenem Gerat unterschiedlich sein. Beachten Sie
die Hinweise in den Anleitungen des jeweiligen Geratetreibers!

@D Die Referenzfahrt kann tber die Weboberflache des GRIPLINK-Controllers konfiguriert

werden.
Symbol
Komponente
(X
Griplink_V4._ Gy
HOMET :
f? /
BH— H—
\Y : Vv =
| OK & k Error &
L \ y, N .
U/
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-

Controllern an.

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis

OK
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.
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Error
Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.7 Werkstiick liber Preset greifen — GRIP

Der Befehl GRIP fiihrt einen Griff mit dem angegebenen Griff-Preset aus. Ein Griff-Preset enthilt die
Bewegungs- und Kraftparameter, die das Greifmodul beim Greifen verwendet; es wird in der
Weboberflaiche des GRIPLINK-Controllers konfiguriert oder im laufenden Betrieb mit GRIPCFG
geschrieben.

Der Parameter var_DoBlock legt fest, wann die Komponente zurlickkehrt. Mit 1 wartet sie, bis der
Greifvorgang abgeschlossen ist, und nimmt den Zweig Holding oder NoPart. Mit O kehrt sie zurlick,
sobald der Controller den Befehl angenommen hat, und nimmt den Zweig Started, wahrend die Finger
noch verfahren.

Der aktuelle Zustand des Greifmoduls kann jederzeit mit der Komponente DEVSTATE

0 abgefragt werden. Bei nicht blockierender Ausfiihrung (var_DoBlock = 0) kann
zusatzlich mit WSTR auf eine Zustandsanderung gewartet werden, um das Ende des
Greifvorgangs zu erkennen.

@D Die Greifparameter konnen tber die Weboberflache des GRIPLINK-Controllers
konfiguriert werden.

Symbol

GRIP

»H <

Komponente

_407| X
Griplink V4.
GRIPT ™

& , \4\/ / é N / & N\
v Holding & v NoPart =Z- Started Error
A L ( o K O
\_/

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, O bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_GripIndex
Ausgewdhltes Griff-Preset. Die Anzahl der verfligbaren Presets hangt vom angeschlossenen
Gerat ab.
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SetParams: var_DoBlock

1 = warten, bis die Bewegung beendet ist, 0 = zurlickkehren, sobald der Befehl angenommen
wurde

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie

Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
Ergebnis

Holding
Das Werkstlick wird gehalten.

NoPart

Es wurde kein Werkstiick gefunden.

Started

Der Befehl wurde angenommen und lduft im Hintergrund (nicht blockierender Aufruf).

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.
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4.8 Werkstiick iiber Preset freigeben — RELEASE

Der Befehl RELEASE gibt ein zuvor gegriffenes Werkstlick mit den Parametern des angegebenen Griff-
Presets frei. Die Finger 6ffnen bis zu dem im Preset hinterlegten Release-Limit.

Der Parameter var_DoBlock legt fest, wann die Komponente zuriickkehrt. Mit 1 wartet sie, bis die
Freigabe abgeschlossen ist, und nimmt den Zweig Released. Mit 0 kehrt sie zurlick, sobald der
Controller den Befehl angenommen hat, und nimmt den Zweig Started, wahrend die Finger noch
verfahren.

Der aktuelle Zustand des Greifmoduls kann jederzeit mit der Komponente DEVSTATE

o abgefragt werden. Bei nicht blockierender Ausfiihrung (var_DoBlock = 0) kann
zusatzlich mit WSTR auf eine Zustandsanderung gewartet werden, um das Ende der
Freigabe zu erkennen.

@ Die Greifparameter konnen liber die Weboberflache des GRIPLINK-Controllers
konfiguriert werden.

Symbol
RELEASE
4E»
Komponente
X
Griplink V4 ?||
RELEASET '
/
7 é) ~N 7 &D ~N Ve &) ~
V ' vV !
| Released & | Started &&= | Error &
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Releaselndex

Ausgewdhltes Ablege-Preset. Die Anzahl der verfiigbaren Presets hangt vom angeschlossenen
Gerat ab.
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SetParams: var_DoBlock

1 = warten, bis die Bewegung beendet ist, 0 = zurlickkehren, sobald der Befehl angenommen
wurde

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie

Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
Ergebnis

Released
Das Werkstlick wurde freigegeben.

Started

Der Befehl wurde angenommen und lduft im Hintergrund (nicht blockierender Aufruf).

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.9 Werkstiick liber Parameter greifen — FLEXGRIP

Der Befehl FLEXGRIP flhrt einen Greifvorgang mit frei wahlbaren Bewegungsparametern aus. Im
Gegensatz zum GRIP-Befehl wird hier keine vordefinierte Griffkonfiguration (Preset) verwendet,
sondern der Bewegungsablauf vollstandig lber die Befehlsparameter bestimmt. Damit kann der
Anwender individuelle Zielpositionen, Krafte, Geschwindigkeiten und Beschleunigungen vorgeben,
ohne auf ein gespeichertes Griff-Preset zuriickgreifen zu mussen.

Wie bei GRIP legt var_DoBlock fest, wann die Komponente zuriickkehrt: Mit 1 wartet sie auf das Ende
des Greifvorgangs und nimmt den Zweig Holding oder NoPart, mit 0 kehrt sie sofort zurtick und nimmt
den Zweig Started.

0 Flexibles Greifen ist nicht bei allen Greifmodulen verfiigbar.

Symbol
FLEX GRIP
>4
Komponente
(X
Griplink V4 Hl
FLEXGRIPT -
/
V/‘&* N \7‘4)*\ J & N e 4\/ \
| Holding &= ‘ NoPart & | Started i ‘ Error -8

— 00— 0 J O J O J

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-

Controllern an.

SetParams: var_Position
Zielposition in mm. Bei FLEXGRIP das No-Part-Limit, bei FLEXRELEASE das Release-Limit.

SetParams: var_Force
Greifkraftin N

SetParams: var_Speed
Geschwindigkeit in mm/s. 0 = Vorgabewert des Geréats verwenden.

SetParams: var_Accel
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Beschleunigung in mm/s2. 0 = Vorgabewert des Gerats verwenden.

SetParams: var_DoBlock
1 = warten, bis die Bewegung beendet ist, 0 = zurlickkehren, sobald der Befehl angenommen
wurde

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis

Holding
Das Werkstlick wird gehalten.

NoPart
Es wurde kein Werkstiick gefunden.

Started
Der Befehl wurde angenommen und lduft im Hintergrund (nicht blockierender Aufruf).

Error
Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.
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4.10 Werkstiick iiber Parameter freigeben — FLEXRELEASE

Der Befehl FLEXRELEASE gibt ein zuvor gegriffenes Werkstick mit frei wahlbaren
Bewegungsparametern frei. Er kann sowohl fir eine einfache Freigabe als auch fiir eine gezielte
Vorpositionierung eines Servogreifers verwendet werden. Die Finger 6ffnen bis zur angegebenen
Zielposition, die dem Release-Limit entspricht.

Wie bei RELEASE legt var_DoBlock fest, wann die Komponente zuriickkehrt: Mit 1 wartet sie, bis die
Finger die Zielposition erreicht haben, und nimmt den Zweig Released, mit O kehrt sie sofort zuriick
und nimmt den Zweig Started.

0 Flexibles Freigeben ist nicht bei allen Greifmodulen verfiigbar.

Symbol
4l
Komponente
O |><
Griplink_V4_ &
FLEXRELE... '
-
Ve & N Ve &) N / é N
' \ |
Released & ‘ Started & ‘ Error &=
N ~ J N\ ~ J \ ~ J
/ / O/
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Position
Zielposition in mm. Bei FLEXGRIP das No-Part-Limit, bei FLEXRELEASE das Release-Limit.

SetParams: var_Speed
Geschwindigkeit in mm/s. 0 = Vorgabewert des Geréats verwenden.

SetParams: var_Accel
Beschleunigung in mm/s2. 0 = Vorgabewert des Gerats verwenden.
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SetParams: var_DoBlock

1 = warten, bis die Bewegung beendet ist, 0 = zurlickkehren, sobald der Befehl angenommen
wurde

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie

Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
Ergebnis

Released
Das Werkstlick wurde freigegeben.

Started

Der Befehl wurde angenommen und lduft im Hintergrund (nicht blockierender Aufruf).

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.11 Greifkrafterhaltung steuern — CLAMP

Mit dem Befehl CLAMP kénnen Greifmodule mit integrierter Greifkrafterhaltung im Zustand HOLDING
den Antrieb stromlos schalten, um den Strombedarf des Greifmoduls zu senken. Das Werkstiick wird
dabei weiterhin sicher gehalten, und das Modul erwarmt sich beim Halten nicht mehr.

Mit var_Enable = 1 schaltet sich der Antrieb im Zustand HOLDING ab. Mit O bleibt im Zustand HOLDING
die Greifkraftregelung aktiv und die Steuerung des Greifmoduls regelt die Greifkraft permanent nach.

Da die Greifkrafterhaltung mechanisch wirkt, bleibt das Werkstiick auch dann gehalten,
wenn die Stromzufuhr zum Greifmodul unterbrochen wird. Dank der integrierten

Absolutsensorik kann die Produktion nach Wiederkehr der Versorgung ohne erneutes
Referenzieren fortgesetzt werden.

Der CLAMP Befehl ist nicht bei allen Greifmodulen verfiigbar. Bei Greifmodulen von
WEISS ROBOTICS kann die Greifkrafterhaltung nur manuell gesteuert werden, solange

das Gerat deaktiviert ist; bei aktiviertem Gerat wird sie automatisch vom Gerat

gesteuert.
Symbol
Komponente
é O |><
Griplink V4_ cay
CLAMPT '
o
U —®
v ) o n
oK & Error &
N L4
Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Enable
Greifkrafterhaltung: 1 = ein, 0 = aus
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Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
Ergebnis
(0],4

Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.

-37-



4.12 Abfrage eines Geratewertes — VALUE

Die VALUE-Komponente liest einen indizierten Geratewert vom angeschlossenen Gerat aus. Abhangig
vom Gerat sind ein oder mehrere Messwerte verfligbar, die liber den anzugebenden Index ausgewahlt
werden kénnen.

Der zulassige Wertebereich fir den Value-Index ist gerdtespezifisch und kann der
Treiber- oder Geratedokumentation des jeweiligen Gerats entnommen werden.

g:) Bei Greifmodulen entspricht Index 0 der Fingerposition in Millimetern.

Komponente

Griplink V4. H|

VALUET '
/

Overflow & | OK 39 | Error &

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Index

Wert-Index (0 bis n-1). Die Anzahl der verfligbaren Werte hdangt vom angeschlossenen Gerét ab.

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
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Riickgabewerte

var_Value

Gripper_WeissRobotics_Griplink_V4_VALUE_var_Value Messwert als float
Ergebnis

OK
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Overflow
Der Sensorwert liegt auBerhalb des Messbereichs und der Controller hat INF anstelle einer Zahl
geantwortet. Der Riickgabewert ist auf diesem Zweig unglltig und steht auf 0.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.13 Setzen eines Geratewertes — SETVAL

Mit diesem Befehl kann ein geratespezifischer Wert gesetzt werden. Der Wert ist tGber einen Index
auswahlbar, welcher einen vom Gerat abhangigen giiltigen Wertebereich hat. Der zu schreibende Wert
kann je nach angeschlossenem Gerat verschiedene Bedeutungen haben. Die verfligbaren Wert-Indizes
sind dieselben, die die Komponente VALUE ausliest, sodass der aktuelle Wert vor dem Andern mit
VALUE abgefragt werden kann.

A Verletzungsgefahr: Die Komponente SETVAL kann bei Aktoren zu plétzlichen
Bewegungen fihren.

Wertebereiche von Wertindex und zu schreibendem Wert entnehmen Sie der Treiber-
Anleitung des jeweiligen Gerats.

Symbol
!
Komponente
O |><
Griplink V4 o~
SETVALT '
®
Y ———
V _I \\
| oK & | Error &
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Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Valuelndex
Wert-Index (0 bis n-1). Es sind dieselben Werte, die die Komponente VALUE ausliest.

SetParams: var_Value
Zu setzender Wert, in der Einheit des gewahlten Wert-Index

Netzwerkgerdit
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GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis
oK

Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.14 Warten auf einen Gerdtewert — WAITVAL

Der Befehl WAITVAL wartet, bis ein bestimmter Geratewert den zuvor gesetzten Sollwert erreicht oder
innerhalb eines definierten Toleranzbereichs liegt. Er kann beispielsweise verwendet werden, um zu
prifen, ob ein Sensor- oder Positionswert einen Zielbereich erreicht hat, bevor das Programm
fortgesetzt wird, typischerweise nach dem Setzen eines Werts mit SETVAL. Die Komponente wartet,
bis der (iberwachte Wert entweder im vorgegebenen Toleranzfenster liegt oder var_Timeout
abgelaufen ist; dann meldet sie einen Timeout und nimmt den Zweig Error.

var_Timeout ist die Zeit, die der GRIPLINK-Controller wartet. Die Robotersteuerung

o wartet nur so lange auf die Antwort, wie es der Time Out des Netzwerkgerats der
Komponente zulasst; dieser ist auf 60000 ms voreingestellt. Wenn Sie langer als 60
Sekunden warten mochten, erhéhen Sie den Time Out des Netzwerkgerats dieser
Komponente unter ,Project function” -> ,Network Device” auf einen Wert oberhalb
von var_Timeout. Andernfalls bricht die Robotersteuerung das Warten ab, bevor der
GRIPLINK-Controller antwortet, und die Komponente nimmt den Zweig Error, obwohl
der Befehl noch ausgefiihrt wird.

Symbol

WAIT VAL

/\Z/\)‘

Komponente

; O | X
Griplink_V4_ G,
@ A

WAITVALT

3_
3_

V . Vv .
OK & Error a5
L

e

Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Geréts. Die Anzahl der verfiigbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, O bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Index

Wert-Index (0 bis n-1). Die Anzahl der verfligbaren Werte hdangt vom angeschlossenen Gerét ab.
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SetParams: var_Threshold

Zielwert, mit dem der Geratewert verglichen wird

SetParams: var_WindowSize

Grole des Fensters um den Schwellwert, auf das gewartet wird

SetParams: var_Timeout
Timeout in ms

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis

(0]

Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.15 Parametrierung eines Griff-Presets — GRIPCFG

Der Befehl GRIPCFG dient zur Anpassung der Parameter eines Griff-Presets. Ein Griff-Preset definiert
die Bewegungs- und Kraftparameter, die ein Greifmodul beim Ausfiihren eines GRIP- oder RELEASE-
Befehls verwendet. Ein Rezept besteht aus einem Namen und acht Parametern, deren Bedeutung vom
angeschlossenen Gerat abhangt, sodass die Griffparameter im laufenden Betrieb angepasst werden
kénnen, um beispielsweise mehrere Werkstiicktypen mit einem Greifmodul zu handhaben.

Bedeutung der Parameter

Die folgende Tabelle fiihrt auf, welche Bedeutung die acht Parameter bei den Geradtefamilien von
WEISS ROBOTICS haben. Mit einem Strich gekennzeichnete Parameter werden von der jeweiligen
Familie nicht verwendet und sind mit 0 zu (ibergeben.

[0-Link-

Parameter . WPG- und INTRAPAL-Serie
Greifmodule
No Part L
var_Param0 o No Part Limit (mm)
Limit (mm)
Release o
var_Paraml o Release Limit (mm)
Limit (mm)
Force Factor
var_Param?2 Force Factor (%)
(%)
var_Param3 - Grip Velocity (mm/s)
var_Param4 - Grip Acceleration (mm/s?)
var_Param5 - Release Velocity (mm/s)
var_Paramé6 - Release Acceleration (mm/s2)
var_Param7 - -

Bei einem generischen Vakuum-Greifer sind die ersten drei Parameter Part Present
Setpoint (kPa), Energy Saving Setpoint (kPa) und Blow-off Duration (ms). Bei allen
anderen Geraten haben die Parameter keine vordefinierte Bedeutung und werden

unverandert an das Gerat weitergereicht.

Der Name des Griff-Rezepts darf die Zeichen Apostroph, Anfiihrungszeichen und
Backslash nicht enthalten, da diese die Syntax des Befehls zerstoren.

Die aktuell in einem Griff-Preset gespeicherten Parameter kénnen auf der Registerkarte
IGRIP der GRIPLINK Shell und in der Web-Oberflache des GRIPLINK-Controllers
ausgelesen werden. Die Bedeutung und zuldssigen Wertebereiche dieser Parameter
sind geratespezifisch und missen der jeweiligen Gerate- oder Treiberdokumentation
entnommen werden.

&
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Symbol

GRIP CFG

O
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Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfligbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, O bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Gripindex
Ausgewahltes Griff-Preset. Die Anzahl der verfligbaren Presets hangt vom angeschlossenen
Gerat ab.

SetParams: var_Tag
Name des Griff-Rezepts (max. 32 Zeichen)

SetParams: var_ParamO
No Part Limit in mm (Greifmodule von WEISS ROBOTICS)

SetParams: var_Param1
Release Limit in mm (Greifmodule von WEISS ROBOTICS)

SetParams: var_Param2
Force Factor in Prozent (Greifmodule von WEISS ROBOTICS)

SetParams: var_Param3
Grip Velocity in mm/s (WPG- und INTRAPAL-Serie), sonst nicht verwendet

SetParams: var_Param4
Grip Acceleration in mm/s? (WPG- und INTRAPAL-Serie), sonst nicht verwendet

SetParams: var_Param5
Release Velocity in mm/s (WPG- und INTRAPAL-Serie), sonst nicht verwendet
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SetParams: var_Param6
Release Acceleration in mm/s? (WPG- und INTRAPAL-Serie), sonst nicht verwendet

SetParams: var_Param7
Wird von den Geratefamilien von WEISS ROBOTICS nicht verwendet

Netzwerkgerdit
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.

Ergebnis

(0]
Der Befehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine giiltige Antwort.
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4.16 Ansteuerung der Status-LED — LED

Dieser Befehl aktiviert ein vordefiniertes LED-Preset der Status-LED eines angeschlossenen Geréts und
andert damit Farbe und Muster seiner Status-LED. Dadurch kann der Betriebszustand oder der
Fortschritt eines Prozesses direkt am Endeffektor visuell signalisiert werden.

Der LED-Befehl wird nicht von allen Geraten unterstitzt. Wie viele LED-Presets ein
Gerat bereitstellt, ist gerdateabhangig.

LED-Presets kdnnen liber die Weboberflache des GRIPLINK-Controllers konfiguriert

werden.
Symbol
\I.EIJ’
':.g':
(]
Komponente

: O | X
Griplink_V4._
LEDT ™
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N
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O
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Parameter

SetParams: var_PortNo

Portnummer des Gerats. Die Anzahl der verfligbaren Ports hdangt von der Hardware ab: 0 bis 3
beim GRIPLINK-ET4, 0 bei der WPG-Serie, 0 bis 2 bei der INTRAPAL-Serie. Ist der Controller
Master eines GRIPLINK-Netzwerks, sprechen die Ports 4 bis 31 die Gerate an seinen Slave-
Controllern an.

SetParams: var_Index
Index der auf dem Gerat hinterlegten Visualisierung

Netzwerkgerdt
GRIPLINK-Controller mit IP-Adresse 192.168.1.40, Port 10001, Time Out 60000 ms. Andern Sie
Port und Time Out nicht, solange dies nicht erforderlich ist.
Ergebnis
(0]:¢

Der Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt.

Error

Der Controller hat einen Fehler gemeldet oder es kam keine gililtige Antwort.
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5 Fehlersuche

Dieses Kapitel flihrt die Probleme auf, die bei der Inbetriebnahme des GRIPLINK-Plugins am haufigsten
auftreten, zusammen mit ihren moglichen Ursachen und der Abhilfe.

5.1 Die Komponente nimmt den Zweig Error

Der GRIPLINK-Controller hat den Befehl abgelehnt und mit einer ERR-Antwort geantwortet, oder es
kam keine giiltige Antwort.

Mégliche Ursachen

o Der Befehl ist im aktuellen Geratezustand nicht zuldssig, zum Beispiel Greifen mit einem
nicht referenzierten Greifmodul.

e  GRIP oder FLEXGRIP wurde auf einem Greifmodul ausgefiihrt, das sich bereits im Zustand
HOLDING oder NO PART befindet. Beide Befehle melden in diesem Fall einen
Zustandskonflikt (Statuscode 19).

e Ein Parameter ist ungiiltig oder liegt auBerhalb des zuldssigen Bereichs des angeschlossenen
Gerats.

e Der gewahlte Gerate-Port ist nicht belegt.

Abhilfe
e Prifen Sie den Geratezustand mit DEVSTATE und referenzieren Sie das Greifmodul
gegebenenfalls mit HOME.
o  Geben Sie das Werkstiick mit RELEASE oder FLEXRELEASE frei, bevor Sie erneut greifen.
e Priifen Sie die Parameter gegen die zuldssigen Werte des angeschlossenen Gerats.

e Priifen Sie, ob das Geradt am konfigurierten Port angeschlossen und betriebsbereit ist.

@D Die Statuscodes, die der GRIPLINK-Controller zuriickgibt, sind im Anhang aufgefihrt.

5.2 Die Komponente hdlt 60 Sekunden an und meldet dann einen Fehler

Innerhalb des Timeouts des Netzwerkgerdts konnte keine Verbindung zum GRIPLINK-Controller
aufgebaut werden.

Mégliche Ursachen

o Der GRIPLINK-Controller ist unter der eingestellten IP-Adresse nicht erreichbar.
e Die IP-Adresse oder der Port des Netzwerkgerats ist falsch konfiguriert.
e Robotersteuerung und GRIPLINK-Controller liegen nicht im selben Subnetz.

o Der GRIPLINK-Controller wird nicht mit Spannung versorgt.

Abhilfe

e Priifen Sie IP-Adresse und Port des Netzwerkgerats der Komponente.
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e Priifen Sie die Ethernet-Verbindung und die Netzwerkeinstellungen der Robotersteuerung.
e (Offnen Sie die Web-Oberfliche des GRIPLINK-Controllers im Browser, um seine

Erreichbarkeit zu priifen.

5.3 Die Verbindung wird im Betrieb unterbrochen

Die Verbindung zum GRIPLINK-Controller war aufgebaut, ist aber wahrend des laufenden Programms

abgebrochen.

Mégliche Ursachen

e Das Netzwerkkabel wurde abgezogen oder ist beschadigt.
e Ein Steckverbinder ist lose oder sitzt nicht richtig.
e Die Spannungsversorgung des GRIPLINK-Controllers wurde unterbrochen oder ist instabil.

Abhilfe
e Prifen Sie Ethernet-Kabel und Steckverbinder auf festen Sitz und Beschadigungen.
e Stellen Sie sicher, dass der GRIPLINK-Controller dauerhaft mit Spannung versorgt wird.

e Starten Sie das Roboterprogramm neu, nachdem die Ursache beseitigt wurde.

-50-



Anhang A Geratezustand

Der Geratezustand wird von der Komponente DEVSTATE zuriickgegeben und wird auRerdem von den
Komponenten ausgewertet, die auf einen Zustandswechsel warten.

Geratezustand Code Beschreibung
NOT CONNECTED 0 Kein Gerat angeschlossen

NOT INITIALIZED 1 Gerat ist nicht initialisiert
DISABLED 2 Ruhezustand

RELEASED 3 Werkstick freigegeben

NO PART 4 Kein Werkstlick gefunden
HOLDING 5 Werkstlck wird gehalten

ENABLED 6 Gerat ist aktiviert

FAULT 7 Fehlerzustand

-51-



Anhang B Statuscodes

Tritt bei der Ausfiihrung eines GRIPLINK-Befehls ein Fehler auf, antwortet der GRIPLINK-Controller mit
einer ERR-Antwort, die einen der folgenden Statuscodes enthilt. Die Komponenten melden dies tber
ihren Zweig Error.

Statuscode ‘ Bezeichner ‘ Beschreibung

Kein Fehler. Befehl erfolgreich
0 E_SUCCESS .

ausgefihrt.
1 E_OVERRUN Dateniberlauf

Wert aullerhalb des zulassigen
2 E_RANGE_ERROR .

- - Bereichs

3 E_NOT_AVAILABLE Funktion oder Daten nicht verfiigbar
4 E_NOT_INITIALIZED Gerat nicht initialisiert
5 E_TIMEOUT Zeitliberschreitung
6 E_INSUFFICIENT_RESOURCES | Nicht geniligend Speicher verfiigbar
7 E_CHECKSUM_ERROR Prifsummenfehler
8 E_ACCESS DENIED Zugriff verweigert
9 E_INVALID_HANDLE Ungiiltiges Handle
10 E_INVALID_PARAMETER Ungililtiger Parameter

Index aulBerhalb des giiltigen
11 E_INDEX_OUT_OF_BOUNDS i

- - - T Bereichs

12 E_10_ERROR Allgemeiner Ein-/Ausgabefehler
13 E_READ_ERROR Lesefehler
14 E_WRITE_ERROR Schreibfehler
15 E_NOT_FOUND Ressource nicht gefunden
16 E_NOT_OPEN Datei oder Gerat nicht gedffnet
17 E_EXISTS Ressource existiert bereits
18 E_NO_COMM Verbindungsfehler
19 E_STATE_CONFLICT Ungiiltiger Zustand

Befehl oder Funktion nicht
20 E_NOT_SUPPORTED 3

unterstutzt
21 E_INCONSISTENT_DATA Daten inkonsistent
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Statuscode

Bezeichner

Beschreibung

22 E_CMD_SYNTAX Syntaxfehler

23 E_CMD_UNKNOWN Unbekannter Befehl

24 E_CMD_ABORTED Befehl abgebrochen

25 E_CMD_FAILED Befehl fehlgeschlagen

26 E_AXIS_BLOCKED Achse blockiert

57 E_PENDING Aktion l3uft noch / noch nicht

abgeschlossen
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