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1 Mitgeltende Dokumente

Lesen Sie die Montage- und Betriebsanleitung durch, bevor Sie das Produkt einbauen bzw. damit arbeiten.

Die Montage- und Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise fir Ihre personliche Sicherheit. Sie muss von allen
Personen gelesen und verstanden werden, die in irgendeiner Produktlebensphase mit dem Produkt arbeiten oder

zu tun haben.
Die folgenden aufgeflihrten Dokumente stehen auf unserer Internetseite www.zimmer-group.com zum Download
bereit:

* Montage- und Betriebsanleitung

* Kataloge, Zeichnungen, CAD-Daten, Leistungsdaten
e Informationen zum Zubehdr

¢ Technische Datenblatter

* Allgemeine Geschéaftsbedingungen (AGB), unter anderem Informationen zur Gewahrleistung.
= Nur die aktuell Uber die Internetseite bezogenen Dokumente besitzen Gultigkeit.

~Produkt” ersetzt in dieser Montage- und Betriebsanleitung die Produktbezeichnung auf der Titelseite.

Y

.1 Hinweise und Darstellungen in der Montage- und Betriebsanleitung

Dieser Hinweis warnt vor einer unmittelbar drohenden Gefahr fir die Gesundheit und das Leben von Personen.
Die Missachtung dieser Hinweise fiihrt zu schweren Verletzungen, auch mit Todesfolge.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur die Gesundheit von Personen. Die
Missachtung dieser Hinweise flhrt zu schweren Verletzungen oder gesundheitlichen Schaden.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

VORSICHT

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur Personen oder Sach- und Umweltschaden.
Die Missachtung dieser Hinweise fuhrt zu leichten, reversiblen Verletzungen, Schaden am Produkt oder der
Umwelt.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Allgemeine Hinweise enthalten Anwendungstipps und besonders nitzliche Informationen, jedoch keine
Warnungen vor gesundheitlichen Gefahrdungen.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nitzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren
Nichtbeachtung flhrt zu keinen Schaden am Produkt. Diese Informationen enthalten keine gesundheits- und
arbeitsschutzrelevanten Angaben.

IN
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2 BestimmungsgemaéaBe Verwendung

Das Produkt ist nur im Originalzustand, mit originalem Zubehdr, ohne jegliche eigenméchtige Verdnderung und
innerhalb der vereinbarten Parametergrenzen und Einsatzbedingungen zu verwenden.

Eine andere oder darliber hinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemas.
» Betreiben Sie das Produkt nur unter Beachtung der zugehdrigen Montage- und Betriebsanleitung.

» Betreiben Sie das Produkt nur in einem technischen Zustand, der den garantierten Parametern und
Einsatzbedingungen entspricht.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgemaBen Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

Das Produkt ist fur die Installation und den Betrieb auf dem Roboterbedienteil 3PE der Robotersteuerung OEM vorgesehen.

3 Personenqualifikation

Montage, Inbetriebnahme und Wartung dirfen nur von geschultem Fachpersonal durchgefliihrt werden. Voraussetzung
hierfir ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben.
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4 Produktbeschreibung

Das im MATCH-Robotermodul verbaute Smart Communication Module (SCM) dient als Gateway zwischen den Greifern und
der Robotersteuerung. Damit ist es mdglich, MATCH-Greifer mit 10-Link mittels MATCH Comfort App direkt Uber das
Roboterbedienteil zu steuern und zu parametrieren.

Die Kommunikation erfolgt Gber die im Roboter integrierte RS485-Schnittstelle, ohne externe Leitungen entlang am
Roboterarm.

Anschlusspunkt ist die M8 End-of-Arm Tool-Schnittstelle am Flansch.

Die Abbildung zeigt vereinfacht den Aufbau des gesamten Systems. Alle Teile zur elektrischen Verbindung eines Greifers
mit dem Roboter sind enthalten oder sind als optionales Zubehor bei der Zimmer GmbH erhaltlich.

PolyScope

Z[un]

]
UNIVERSAL ROBOTS

MATCH Comfort App

(] [

=
o o o0 o 0o o o

P 10 ONN0N00N)
(W

Robotersteuerung

RS485

5 Funktionsbeschreibung

Die MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil zur Steuerung von Greifern verwendet.

Die Oberflache zur manuellen Ansteuerung sowie zwei ProgramNodes in der Programmierumgebung stehen zur
Verflgung.

Uber die URCaps Z_Grip und Z_Release werden die Fahrauftrage zur Ansteuerung der Greifer definiert.
Mithilfe der ChildNodes kénnen externe Variablen eingebunden werden.

Dadurch sind die zum Betrieb notwenigen Parameter und Werkstlckrezepturen Uber die ProgramNodes einstellbar und
werden in diesen gespeichert.

6 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenem oder autorisiertem Zubehor, kann die
Funktion des Produkts nicht gewahrleistet werden. Das Zubehdr der Zimmer GmbH ist speziell auf die einzelnen
Produkte zugeschnitten.

» Entnehmen Sie Informationen zu optionalem und im Lieferumfang befindlichem Zubehdr unserer Internetseite.

Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com
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7 Installation
7.1 MATCH Comfort App installieren
Die MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil installiert, um so die direkte Steuerung der Greifer zu
ermdoglichen.
» Laden Sie Uber den im digitalZ-Dokument angegebenen Referenzlink oder QR-Code im Ordner UR_Comfort_App die

Datei zimmerDigital-urcap herunter.
» Kopieren Sie die Datei zimmerDigital-urcap auf einen USB-Speicher.
» Achten Sie darauf, dass das Roboterbedienteil bereits mit der Robotersteuerung verbunden ist.
» Schalten Sie die Spannungsversorgung am Tool-l/O des Roboters tber den Not-Aus-Taster aus.
» Stecken Sie den USB-Speicher mit den Installationsdateien fiir die MATCH Comfort App in das Roboterbedienteil.
» Tippen Sie in der Kopfzeile auf den Button =.
» Tippen Sie auf Settings.

? Help
i About
LI) Shutdown Robot
» Tippen Sie im MenU auf System.
» Tippen Sie im MenUpunkt System auf
R ) L e

U CapS Active URCaps Inactive URCaps

» Tippen Sie auf den Button +. O Remare e
_ - Restart
simuiaton (]

» Navigieren Sie zur Datei zimmerDigi- R 2P QK

tal-urcap.
» Wahlen Sie die Datei Z_UR_Comfor- P o xBrlE B

tApp_X.X.X. ':" C4 gl ol pe b
» Tippen Sie auf den Button Open.

B Z_UR_ComfortApp_1.3.0

Filename: Filter:

zimmerDigital-1.1.3.urcap URCap Files -

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 « @ 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com 7
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» Tippen Sie auf den Button Restart, um die
Firmware zu aktivieren.

= Das Roboterbedienteil fihrt einen Neustart
durch.

| 2 UberprUfen Sie nach dem Neustart, ob die
MATCH Comfort App korrekt installiert ist.

= Die MATCH Comfort App wurde korrekt
installiert, wenn der griine Haken im Bereich
Active URCaps zu sehen ist.

> Password

System
Backup

URCaps

Robot
Registration

Remote
Control

Network

Update

Active URCaps
O Z Gripper_C

Inactive URCaps
=) Remote TCP & Toolpath

URCap Information

URCap name: Z_Gripper_C ~
Version: 1.1.3

Developer: Zimmer Group

Contact Info: Im Salmenkopf 5, 77866 Rheinau, Germany

Description: ZmmerGripperDigiral URCap is a URCAP for controlling the Zimmer Digital URCap

Copyright: Copyright (C) 2018-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved
The changes require a restart to take effect.|

Example:
Copyright (c) ,
Allrights reserved.

Redistribution and use in source and binarv forms. with or without

System
Backup

URCaps

Robot
Registration

Remote
Control

Network

Update

License:
simuiation (]

Active URCaps:
@ Z_Gripper C

Inactive URCaps
=) Remote TCP

URCap Information

URCap name: Z_Gripper_C ~
Version: 1.1.3

Developer: Zimmer Group

Contact Info: Im Salmenkopf 5, 77866 Rheinau, Germany

Description: ZmmerGripperDigiral URCap is a URCAP for controlling the Zimmer Digital URCap

Copyright: Copyright (C) 2019-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved

License:

Example:

Copyright (c) ,

Allights reserved.

Redistribution and use in source and binarv forms. with or without e

Restart

Simulation (]

8 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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Inbetriebnahme

Tippen Sie in der Menuleiste auf Installation.

Tippen Sie im Menl General auf Tool [/0O.

Waéhlen Sie im Drop-down-Menu Controlled
by die Option Z_Gripper_C.

Die Einstellungen sind nur noch Uber die
MATCH Comfort App mdglich.

Montieren Sie den Greifer am Roboter.

Schalten Sie den Roboter an.

8.1 Greiferkonfiguration erstellen

>

8.1.1

Tippen Sie im MenlU URCaps auf Zimmer.

Einstellungen testen

Uber den Balken Jaw position und die Buttons
Reset, MotorOn, Homing kénnen Sie die
Funktionen des Greifers testen und den Greifer
unabéngig vom programmierten Ablauf
bedienen.

Bei der Erstinbetriebnahme des
MATCH-Greifers werden Standradeinstellungen
verwendet, danach die im Programmablauf
zuletzt verwendeten Parameter.

8.1.1.1

» Tippen Sie auf den Button Homing.

TCP

Payload
Mounting
1/0 Setup
Tool 1/0
Variables
Startup

Smooth
Transition

Home

Conveyor
Tracking

Screwdriving

> safety

O Power off

I

\/ URCaps

Zimmer

O Reduced

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

ZIMMER

Qroup

Controlled by
Analog Inputs - Communication Interface Digital Output Mode
O Analog Input Tool Digital Output mode is defined based on the tool attached
analog_in[2]
andlog In(3] Tool Output Voltage
Setting the tool voltage to 24V may damage attached equipment
@ Communication Interface Y i itis only configured to 12V
The Tool Communication Interface allows communication
with the tool without external wiring @ Dua Pin Pove
Baud Rate
Parity QO standard OutpLt
Stop Bits Digital Output 0
RX Idlle Chars L.5| Digial Output 1
TX Idle Chars 3.5

Zimmer

Gripper: LWR50L-23-00002-A

Jaw position

20mm

-

Homing @t @ Mooon @ Homingor
Diagnosis:  status ok, device is ready Code: 0

Referenzfahrt fiir GroBhubgreifer mit > 20 mm Backenhub

= Die korrekte Positionierung nach dem Kaltstart wird durchfihrt.

8.1.1.2

» Tippen Sie auf die Buttons, um die Befehle Grip und Release zu
testen.

= Die Initialisierung des MATCH-Greifers und der Motorspannung
erfolgt automatisch.

Funktionstest

@

x0000

™
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8.2 URCaps

Unter dem MenUpunkt URCaps kdnnen Sie die ProgramNodes einstellen.

» Tippen Sie in der Mendlleiste auf Program.

» Tippen Sie im Menl URCaps auf Zimmer.
8.2.1 Z_Grip

Ebene 1 bietet eine Ubersicht der Einstel-

lungen sowie Zugriff auf interaktive Funktionen.

» Tippen Sie auf den Button Test position, um

die Einstellungen zu testen.

» Tippen Sie auf den Button Setup action, um
die Einstellungen vorzunehmen.

In Ebene 2 kdnnen grundlegende Einstel-
lungen vorgenommen werden:

e Greifer durch Buttons im Tippbetrieb oder
auf Endlagen verfahren.

e Greifposition anfahren.
¢ Greifkraft einstellen.

» Erhdhen und verringern Sie den Wert tber
die Buttons + und -.

» Stellen Sie den maximalen oder minimalen
Wert Uber die Buttons MIN und MAX ein.

» Tippen Sie auf den Wert, um diesen Uber
eine direkte Eingabe zu &ndern.

v

Klicken Sie auf den Button Save.

» Klicken Sie auf den Button Feature, um
Abfragen und Variablen zu definieren.

10

d New. pen.

Variables

> Advanced
1 v Robot Program
> Templates 2 ¢ v ZGrip
« URCaps 3 ® 'You can add parameters on the a

Z Grip

Z_Grip

Z Grip Action Z_Grip

MATCH

) setup action

Z Release

19.85 | mm @0 1ol posiion

Jaw Position

Checki comet
|I| - (] arevervee
DIc]

N Complete Gripper
Target Position D movement before
e mea action
Check workpiece

ope post

[ o D &

Force

Run

=
> Advanced

1 v Robot Program
> Templates 2 ¢ v ZGrip
« URCaps 3 ® 'You can add parameters on the a

Z Grip

d & . open

Variables

Z_Grip

Z Release

19.56 mm

omm 20mm

Target
SIC]

Jaw
Position

o EEE | DN .-

° 0 O simuation ()

<
A9 S XKBBRTZ

O Reduced

Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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Ebene 3 ermdglicht Abfragen und Variablen zu
definieren.

Im Bereich Diagnose werden Statusmeldungen
und die dazugehorigen Codes angezeigt.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Check
if correct gripper type, um nach einem
Werkzeugwechsel zu prifen, ob der richtige
MATCH-Greifer verwendet wird.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Optimized
movement to achieve faster process, um
das Werkstiick mit einer voreingestellten
Kraft und Vorpositionierung zu greifen.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Check
workpiece gripped position, wenn Uberprift
werden soll, ob das Werksttick gegriffen
wurde.

» Stellen Sie die Positon des Werkstlicks
Workpiece position [mm] ein.

» Stellen Sie die Toleranz flir die Positon
des Werkstlicks Tolerance [mm] ein.

» Tippen Sie auf den Button =», wenn Sie
die Werte auf den Ausgangswert zurtick-
setzen wollen.

» Aktivieren Sie im Bereich Add Nodes die
Optionsfelder, fir die eine Variable erstellt
und verknipft werden soll.

» Tippen Sie auf den Button Save options.

= TargetPosition: = 20.00

= WorkpiecePosition: = 01.00

o u s w

Qroup

Q _ Graphics Variables

Z_Grip
Z Grip Action - Detail Configuration MOTCH
Diagnose: status ok, device is ready Code: 0x0000
Options: O skt 0
Add Nodes: [ Targetposition

& cripForce

+
[ workpiecePosition . .
& Tolerance

° 0 O simuation ()
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8.2.1.1 Variablen erstellen

» Tippen Sie in der Menlileiste auf Installation.

» Tippen Sie im Meni General auf Variables. Installation Variables

TCP
Variable « Value

» Tippen Sie auf den Button Create New. Peyload

Mounting
1/0 Setup
Tool 1/0
Variables
Startup

Smooth
Transition

Home

Conveyor
Tracking

Screwdriving

> safety

£t vaue || Deete

O Reduced

» Geben Sie in das Feld Name den Namen y Ea
der Variable ein. Installation Variables

. . TCP
» Geben Sie in das Feld Value den Wert der Fayiond Variable ~ Value
Variable ein. Mounting
1/0 Setup

» Tippen Sie auf den Button OK. Tool 10

Variables

Startup

Smooth
Transition

Home

Conveyor
Tracking

Screwdriving

> safety
Create new installation variable
> Fieldbus myVariable = 20
> uncer=

Create New Edit Value Delete

O Reduced

12 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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8.2.1.2 Add Nodes
Beispielhaft wird die Einstellung fur TargetPosition erklart.

» Tippen Sie in der Mendlleiste auf Program.

» Tippen Sie im Menl URCaps auf Zimmer. Q [ETme cropics  veribies
.+ oot Program
.. . . Z Action P t
» Wihlen Sie im Drop-down-Menii TargetPo- AL ction Parameter
sition die Option Using numbers, wenn Sie 268 o loeemen-oio 2T Action - Set Parameter M&TCH
einen Wert fUr die TargetPosition eingeben ZRelesse | 5 = Toerance=0100
wollen. TargetPosition 20.00 Using numbers v

Using numbers

myVariable

° 0 O simuation ()

» Wahlen Sie im Drop-down-Menti Target-

Position die Option myVariable wenn Sie N

eine externe Variable fur die TargetPosition : oot Proaram Z Action Parameter

verwenden wollen. =) WS =
4 = GripForce:= 1 - A
EEp 5 =) WorkplecePosttion: = 01.00 Z Grip Action - Set Parameter M OTC H
Z Release 6 = Tolerance:= 01.00

TargetPosition 20.00 myVariable v

ORedu(ed { ° 0 O simuation ()
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8.2.2 Z_Release

» Tippen Sie in der Mendlleiste auf Program.
» Tippen Sie im Menl URCaps auf Zimmer.

» Tippen Sie auf den Button Test position, um
die Einstellungen zu testen.

» Tippen Sie auf den Button Setup action, um
die Einstellungen vorzunehmen.

» Erhéhen und verringern Sie den Wert Uber
die Buttons + und -.

» Stellen Sie den maximalen oder minimalen
Wert Uber die Buttons MIN und MAX ein.

» Tippen Sie auf den Wert, um diesen Uber
eine direkte Eingabe zu &ndern.

» Klicken Sie auf den Button Feature, um
Abfragen und Variablen zu definieren.

» Klicken Sie auf den Button Save.

Im Bereich Diagnose werden Statusmeldungen
und die dazugehdrigen Codes angezeigt.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Check
if correct gripper type, um nach einem
Werkzeugwechsel zu prifen, ob der richtige
MATCH-Greifer verwendet wird.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Wait for
release position before the next action,
um erst einen neuen Befehl auszufihren,
nachdem das Werkstlck losgelassen
wurde.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld Do HOMING
before relase action, um das WerkstUlick erst
nach einer Referenzfahrt loszulassen.

Aktivieren Sie im Bereich Add Nodes die
Optionsfelder, fir die eine Variable erstellt
und verknupft werden soll.

v

14

24QH

un =
> Advanced
1 v Robot Program

> Templates 2 ¢ v ZGrp Z_Release
« URCaps 3 = TargetPosition: = 20.00 »
4 = GripForce:= 1 Z Release Action Z_Release
B 5 = WorkplecePosttion: = 01,00 - M «TC H
Z Release 6 = Tolerance:= 01.00
7 ¢ 2 Rekase om | @ Testpostion
8 ®| 'You can add parameters on the a

Jaw Position

Checkf comect
III o [
Ve
Complete Gripper
Target Position movement before
e ot
Do HOMING before
oL

Release Speed

° 0 O simuation ()

> Advanced
1 v Robot Program

Z_Release
> Templates 2 9v ZGrp —
~ URCaps 3 = TargetPosition: = myVariable
4 = GripForcei= 1
B 5 = WorkplecePosttion: = 01,00 M OTC H
2 Release 6 = Tolerancei= 01.00
7 @ v ZRelease Jaw
2l AW 19.86 [
8 ® You can add parameters onthe a  Position 4o - ne
omm 20mm

Target
Release

o o . o -~

<
495 XEBHEm

O Reduced

> Advanced 1 [¥] Robot P
obot Program
> Templates 2 (v zGrip Z Release
v/ URCaps 3 = TargetPosition:= myVariable
4 = GripForce:=1
Z_Grip 5 _ ) . § i
¢ = WorkpiecePosition:= 01.00 Z Release Action - Detail Configuration M OTC H
Z Release 6 = Tolerance:= 01.00
7 9 v Z Release
8 = TargetPosition:= 00.00 Diagnose: status ok, device is ready Code: 0x0000
9 = ReleaseSpeed:= 1

: Checkif correct Do HOMING before
options: [ grippertype O icaze action

23S xBBEED
ORedu(ed — ° 0 O simuation ()

Add Nodes: @ Targetposition

[ Releasespeed

Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com
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8.2.2.1 Variablen erstellen

» Tippen Sie in der Menlileiste auf Installation.
» Tippen Sie im MenU General auf Variables.

» Tippen Sie auf den Button Create New.

» Geben Sie in das Feld Name den Namen
der Variable ein.

» Geben Sie in das Feld Value den Wert der
Variable ein.

» Tippen Sie auf den Button OK.
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8.2.2.2 Add Nodes

Beispielhaft wird die Einstellung fur TargetPosition erklart.

» Tippen Sie in der Menlileiste auf Program. R Zz % :
» Tippen Sie im Meni URCaps auf Zimmer. Q [[Cammandl creprics  varovies
L v Root Program 7 Action P
2 o v z6rp ction Parameter

» Wahlen Sie im Drop-down-Men( TargetPo-

. 3 = TargetPosition:= myVariable
Siﬁon dle Optlon USing numbers! wenn Sle Z_Grip 2 : j:zi:::e:olsmn —01.00 Z Release Action - Set Parameter M OTC H
einen Wert fur die TargetPosition eingeben i
wollen. 8 r —?:f;;;e:osm” ~00.00 TargetPosition 00.00  |Using numbers -
9 = ReleaseSpeed:= 1 Using numbers
d 0 imyVariable

» Waéhlen Sie im Drop-down-Menu Target-

Position die Option myVariable wenn Sie T N

eine externe Variable fur die TargetPosition : oot Proaram Z Action Parameter

verwenden wollen. = Targetpostion;= myvariable
. = GripForce:=1 R
Z_Grip = WorkplecePosition:  01.00 Z Release Action - Set Parameter M OTC H
Z Release = Tolerance:= 01.00

@ v Z Release

= TargetPosttion:= myVariable TargetPosition 00.00 myVariable v

= ReleaseSpeed:= 1

©oNo U sw

A9 S XKBBRTZ

O Reduced
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9 MATCH Comfort App deinstallieren

» Tippen Sie in der Kopfzeile auf den
Button =.

» Tippen Sie auf Settings.
Active URCaps Inactive URCaps
» Tippen Sie im MenU auf System. @ 2. Gipper.C Remote TCP
» Tippen Sie im Menlpunkt System auf S
Backup
URCaps. URCaps
. . . . . Robot
» Tippen Sie im Bereich Active URCaps auf Registration
S URCap Information
Z_Gripper_C. Comtrer uncap ame. 2 crnper. .
ppe
B - Network | povtioner Simer aroup
» Tippen Sie auf den Button -. Undate  Dontmimrion i ranar DA o G RGRe B conroling e Zammer Digtal URCap
Copyright: Copyright (C) 2018-2020 Zimmer Group. All Rights Reserved
. . . License:
= Die Deinstallation wurde abgeschlossen. Bample o,
All rights reserved.
. . . Redistribution and use in source and binarv forms. with or without M
> T!ppen Sie auf Qqn Button Restart, um die I o
Firmware zu aktivieren.
= Das Roboterbedienteil fiihrt einen Neustart Q roma s simiaton (]

durch.

10 Fehlerdiagnose

INFORMATION
» Entnehmen Sie die Informationen der Montage- und Betriebsanleitung des Greifers.
» Wenden Sie sich bei Fragen an den Zimmer-Kundenservice.
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