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Cmd_Grip Bewegungsbefehl zum Greifen des Werkstlcks

Cmd_Release Bewegungsbefehl zum Loslassen des Werkstlcks

IsReleased Greifer meldet, dass er gedffnet ist.

IsGrasped Greifer hat das Werkstlick gegriffen und die Position ist innerhalb des eingelernten
Werkstlckfensters.

IsClosed Greifer hat gegriffen, aber kein Werkstlick gefunden und steht darum auf der maximalen
Position.
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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. Die Missachtung dieser Hinweise
fUhrt zu leichten, reversiblen Verletzungen.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.

= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Dieser Hinweis warnt vor moglichen Sach- oder Umweltschaden. Die Missachtung dieser Hinweise flhrt zu
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.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nutzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren Nichtbe-
achtung fuhrt zu keinen Schaden am Produkt. Diese Informationen enthalten keine gesundheits- und arbeits-
schutzrelevanten Angaben.
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2 Sicherheitshinweise

VORSICHT

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei Nichtbeachten

Montage, Inbetriebnahme, Wartung und Reparatur duirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal gemaB dieser
Montage- und Betriebsanleitung durchgefiihrt werden.

Das Produkt ist nach dem aktuellen Stand der Technik gebaut.

Es wird an industriellen Maschinen zur Kommunikation von IO-Link-Greifern mit einer Steuerung verwendet.
Gefahren kénnen nur dann von dem Produkt ausgehen, wenn z. B.

e das Produkt nicht sachgerecht montiert, eingesetzt oder gewartet wird.

e das Produkt nicht bestimmungsgemaB verwendet wird.

e die oOrtlichen geltenden Vorschriften, Gesetze, Verordnungen oder Richtlinien nicht beachtet werden.

» Verwenden Sie das Produkt nur gemaB dieser Montage- und Betriebsanleitung und seiner technischen Daten.

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

3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Sachschaden und Funktionsstorung bei Nichtbeachten

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

Eine andere oder darlber 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 Einsatzbe-
dingungen entspricht.

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

* Das Produkt ist ausschlieBlich fiir den elektrischen Betrieb mit einer Versorgungsspannung von 24 V DC konzipiert.
* Der direkte Kontakt mit verderblichen Gutern/Lebensmitteln ist nicht zugelassen.
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4 Personenqualifikation

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei unzureichender Qualifikation
Wenn unzureichend qualifiziertes Personal Arbeiten am Produkt durchfiihrt, kbnnen schwere Verletzungen und

erheblicher Sachschaden verursacht werden.

» Lassen Sie alle Arbeiten am Produkt nur von qualifiziertem Personal durchfihren.

» Lesen Sie das Dokument vollstédndig und stellen Sie sicher, dass Sie alles verstanden haben, bevor Sie mit
dem Produkt arbeiten.

» Beachten Sie die landesspezifischen Unfallverhitungsvorschriften und die allgemeinen Sicherheitshinweise.

Die folgenden Qualifikationen sind Vorausssetzung fur die verschiedenen Arbeiten am Produkt.
4.1 Elektrofachpersonal

Elektrofachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, Arbeiten an
elektrischen Anlagen auszufiihren, mégliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen
und Bestimmungen.

4.2 Fachpersonal

Fachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die tbertragenen Arbeiten
auszuflhren, mogliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen und Bestimmungen.

4.3 Unterwiesenes Personal

Unterwiesenes Personal wurde in einer Schulung durch den Betreiber Gber die Aufgaben und méglichen Gefahren bei
unsachgemaBem Verhalten unterrichtet.

4.4 Servicepersonal

Servicepersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die Ubertragenen
Arbeiten auszufiihren und mogliche Gefahren zu erkennen und zu vermeiden.

4.5 Zusatzliche Qualifikationen

Personen, die mit dem Produkt arbeiten, missen mit den gultigen Sicherheitsvorschriften und Gesetzen sowie den in
diesem Dokument genannten Normen, Richtlinien und Gesetzen vertraut sein.

Personen, die mit dem Produkt arbeiten, missen die betrieblich erteilte Berechtigung besitzen, dieses Produkt in Betrieb
zu nehmen, zu programmieren, zu parametrieren, zu bedienen, zu warten und auch auBer Betrieb zu nehmen.
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5 Produktbeschreibung

Das Smart Communication Module (SCM) dient als Gateway zwischen den Greifern und der Robotersteuerung. Das SCM
kann {ber die HMI-Software oder die Comfort App konfiguriert. Uber die Comfort App auf dem Roboterbedienteil kénnen
die Greifer gesteuert werden.

Mit der Comfort App kdnnen Greifer der Zimmer GmbH direkt vom Roboterbedienteil aus gesteuert und generierte
Roboterauftrage parametriert werden.

Die generierten Roboterauftrage erleichtern die Verwendung von Greifern der Zimmer GmbH im Kundenprogramm und
reduzieren die Entwicklungszeit.

Die Namen der neu parametrierten Roboterauftrage bleiben unveréndert. Dadurch muss das Basisprogramm bei Konfigura-
tionsédnderungen nicht geandert werden.

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 Zubeh&r bei der Zimmer GmbH erhaltlich.
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Installationsschritte:

» Montieren Sie die Hardware.

» Stellen Sie die elektrischen Anschlisse an der Robotersteuerung her.

» Installieren Sie die HMI-Software und teachen Sie die Werkstucke.

» Installieren Sie die Comfort App, siehe Bedienungsanleitung zur roboterspezifischen Comfort App.
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6 Technische Daten

INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen dem technischen Datenblatt auf unserer Internetseite.
Diese variieren innerhalb der Baureihe konstruktionsbedingt.

7 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

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

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

8 Transport/Lagerung/Konservierung
» Transportieren und lagern Sie das Produkt ausschlieBlich in der Originalverpackung.

» Achten Sie beim Transport darauf, dass keine unkontrollierten Bewegungen stattfinden kdnnen, wenn das Produkt
bereits an der Ubergeordneten Maschineneinheit montiert ist.

» Priifen Sie vor Inbetriebnahme und nach einem Transport alle Energie- und Kommunikationsverbindungen sowie alle
mechanischen Verbindungen.

» Unterziehen Sie alle Komponenten einer Sichtkontrolle.
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9 Montage
Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen
Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen der Maschine oder Anlage, in die das Produkt eingebaut
werden soll.

» Schalten Sie die Energiezufihrung der Maschine vor allen Arbeiten aus.
» Sichern Sie die Energiezufihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie die Maschine auf eventuell vorhandene Restenergie.

VORSICHT
Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen

Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen des Produkts bei Anschluss der Energiezufiihrung.
» Schalten Sie die Energiezufiihrung des Produkts vor allen Arbeiten aus.

» Sichern Sie die Energiezufliihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie das Produkt auf eventuell vorhandene Restenergie.

9.1 Hardware montieren

INFORMATION
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Schaltplan auf unserer Internetseite.

Das Produkt ist fur die Montage auf einer handelsliblichen Hutschiene mit 35 mm Breite vorgesehen.
Die Einbaulage kann dabei stehend auf der Hutschiene oder hangend (Hutschiene im Schaltschrank montiert) erfolgen.
» Halten Sie auf der Seite der Liftungsschlitze des Produkts einen Freiraum von jeweils 5 cm zur Luftzirkulation ein.
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9.1.1 Standardverdrahtung montieren

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tGbereinstimmen.

Da die Robotersteuerung nicht ausreichend Leistung zur Verfligung stellt, ist ein externes Netzteil notwendig fir
die Spannungsversorgung von 24 V.

Die Anschlussbelegung der Robotereingange und Roboterausgange finden Sie in der Hersteller-Dokumentation.

Die Anschlussbelegung der SCM-Eingange und SCM-Ausgénge finden Sie in der Montage- und Betriebsanleitung des
SCM. Die Montage- und Betriebsanleitung des SCM wird zusammen mit dem Zimmer-HMI heruntergeladen.

» Beachten Sie den Potenzialausgleich durch Verbinden der GND/QOV-Potenziale von SCM und Robotersteuerung.

e —

o) o)
o) 0
o) o)
o) o)
o o)
0
o

b

1

POWER
|

Die Standardverdrahtung entspricht der Standardkonfiguration in der Comfort App. Wenn Sie die Standardverdrahtung
durchfuhren und die Standardkonfiguration in der Comfort App beibehalten, funktionieren Ihre Greifer mit dem Roboter.

Sie haben die Mdglichkeit die Standardverdrahtung zu &ndern.

Ein Grund fiir die Anderung der Standardverdrahtung ist, wenn die Robotereingangs- und Roboterausgangsnummern
bereits flr eine andere externe Anwendung verwendet werden und Sie diese somit nicht den Greiferfunktionen zuordnen
kénnen.

Ein weiterer Grund ist, wenn Sie an Ihrem Roboter mehr als acht Robotereingange und acht Roboterausgange den Greifer-
funktionen zuweisen kdnnen. In diesem Fall kdnnen Sie die volle Funktionalitdt des SCM nutzen, indem Sie alle
SCM-Eingadnge und SCM-Ausgéange den Robotereingédngen- und Roboterausgangen zuweisen.
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9.1.2 Verdrahtung der Roboter-I0-Karte

ZIMMER

Qroup

Die verschiedenen 10-Board-Anschlisse CN306, CN307, CN308 und CN309 kénnen an der Robotersteuerung verwendet

werden.

Standardeinstellung flir die Comfort App ist CN306 mit IN0O09..016 und OUT009..016 in Verwendung.
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&EFS/19.10

frei
frei
frei
frei
frei
frei
frei

frei

NC
NC
NC
NC

ovDC
ovDC

frei
frei
frei
frei
frei
frei
frei

frei

NC
NC
NC
NC
NC
NC
NC
NC

ovDC
o0vDC
ovDC
o0vDC

+24VDC
+24VDC
+24VDC
+24VDC

-CN306 /
-XD306

Bl

Al

B2

A2

B3

A3

B4

A4

B5

A5

B6

A6

B7

A7

B8

A8

B9

A9

B10

A10

B11

All

B12

A12

B13

A13

B14

Al4

B15

A15

B16

Al6

B17

A17

B18

Al18

B19

A19

B20

A20
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9.1.3 Standardverdrahtung fiir Einzelgreifer

Cmd_Release
Cmd_Grip
Cmd_Reset
Cmd_MotorOn
Cmd_Homing
Cmd_WP_Bit0
Cmd_WP_Bit1
Cmd_WP_Bit2
Cmd_WP_Bit3
IsReleased
IsGripped
IsClosed
OnUndefinedPos
Error

MotorOn
HomingOk
Act_WP_Bit0
Act_WP_Bit1
Act_WP_Bit2
Act_WP_Bit3

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

Out1
Out2
Out3

Out6
Out7

In1
In2
In3
In4
In5

In7
In8

Out1
Out2
Out3
Out4
Out5
Out6
Out7

In1
In2
In3
In4
In5
In6

In7
In8

ZIMMER

Qroup

13

DE / 22.01.2025

DDOCO01260/ b



L}
Montage- und Betriebsanleitung: Roboterspezifisches SCM und Comfort App fiir Yaskawa-Roboter ZIMMER
Qroup

Die folgende Abbildung zeigt die Standardverdrahtung fiir den Advanced Greifer:

|

general -CN306
1/0 board

INO09 00010 O—B1
INO10 O—AL
INO11 O—B2
INO12 O—A2
INO13 O—B3
INO14 O—A3
INO15 O—B4
INO16 O—~A4

0000000

Optokoppler Eingédnge

NC O—=B5
NC O—A5
NC O—B6
NC O—A6

024vU O—=B7
024VU O—A7

0UT009 O—B8
0ouT010 O—~n8
ouTo11 O—B9
ouTo12 O—~A9
0ouTo13 O—BI10 o—1
ouTo14 O—AI10 L o0—:
0ouTo15 O—aBI1 L o—s
0uT016 O—aAt11 O—=

Optokoppler Ausgédnge

O—s>5

NC O—B12
NC O—A1L2 L o
NC O—Bi3
NC O—Al3 O—1w
NC O—Bi4 o—1
NC O—Al4 s
NC O—Bi5 o—a
NC O—AIS s

oO—s5
0240 O—BI16 o—s
024VU O—AI16 o—-o
0240 O—B17 o— 10
024U O—A17

000|000|000

9]
8]

O
O
Q
O
)
(8)
O
8]
Q
O
)
(8]
O
O
(8)

oO—17
+24VU O—B18

+24VU O—A18 O—18
+24VU O—B19
+24W0 O—AI19

000

FG O—B20
NC O—A20
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Montage- und Betriebsanleitung: Roboterspezifisches SCM und Comfort App fiir Yaskawa-Roboter

9.1.3.1 Basic Greifer

Wenn Sie die Standardverdrahtung beibehalten ist es mdglich, die Werksticknummern 1 bis 7 zu adressieren, da der
SCM-Eingang Cmd_WP_Bit3 und der SCM-Ausgang Act_WP_Bit3 nicht verbunden sind.

Weichen Sie von der Standardverdrahtung ab und erganzen Sie die notwendigen Signale in der Verdrahtung, um alle
Werkstliicknummern von 1 bis 15 anzusprechen. Eine entsprechende Zuordnung der SCM-Eingange und SCM-Ausgange in
der Comfort App ist erforderlich.

1 Cmd_Release WeiB Hout1

2 Cmd_Grip Braun Hout2

3 Cmd_Reset Grln Hout3

4 - - -

5 - - -

6 - - -

7 - - -

8 - - -

9 Cmd_WP_Bit0 Rosa Hout6

10 Cmd_WP_Bit1 Blau Hout7

11 Cmd_WP_Bit2 - (Hout8)
Cmd_WP_Bit3

____

1 IsReleased Hin1

2 IsGripped Schwarz Hin2

3 IsClosed Violett Hin3

4 OnUndefinedPos Grau/Rosa Hin4

5 Error Rot/Blau Hin5

6 - - -

7 - - -

8 - - -

9 Act_WP_Bit0 Braun/Grin Hin6

10 Act_WP_Bit1 WeiB/Gelb Hin7

11 Act_WP_Bit2 - -

12 Act_WP_Bit3 - -

Zimmer GmbH ¢
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Montage- und Betriebsanleitung: Roboterspezifisches SCM und Comfort App fiir Yaskawa-Roboter

9.1.3.2 Advanced Greifer

Wenn Sie die Standardverdrahtung beibehalten ist es moglich, die Werksticknummern 1 bis 3 zu adressieren, da die
SCM-Eingange (Cmd_WP_Bit2 und Cmd_WP_Bit3) und SCM-Ausgénge (Act_WP_Bit2 und Act_WP_Bit3) nicht verbunden
sind.

Weichen Sie von der Standardverdrahtung ab und erganzen Sie die notwendigen Signale in der Verdrahtung, um alle
Werkstliicknummern von 1 bis 15 anzusprechen. Eine entsprechende Zuordnung der SCM-Eingange und SCM-Ausgange in
der Comfort App ist erforderlich.

1 Cmd_Release WeiB Hout1

2 Cmd_Grip Braun Hout2

3 Cmd_Reset Grin Hout3

4 Cmd_MotorOn/ Gelb Hout4
Cmd_MotorOff

5 Cmd_Homing Grau Hout5

6 - - -

7 - - -

8 - - -

9 Cmd_WP_Bit0 Rosa Hout6

10 Cmd_WP_Bit1 Blau Hout7

11 Cmd_WP_Bit2 - (Hout8)
Cmd_WP_Bit3

____

1 IsReleased Hin1

2 IsGripped Schwarz Hin2

3 IsClosed Violett Hin3

4 OnUndefined Grau/Rosa Hin4

5 Error Rot/Blau Hin5

6 MotorOn WeiB/Grin Hin6

7 HomingOk - -

8 - - -

9 Act_WP_Bit0 Braun/Grln Hin7

10 Act_WP_Bit1 WeiB/Gelb Hin8

11 Act_WP_Bit2 - -

12 Act_WP_Bit3 - -

Zimmer GmbH ¢
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9.1.4 Standardverdrahtung fiir zwei Greifer

Im Szenario mit zwei Greifern erweitert das SCM die fir die Werkstlicknummern vorgesehenen SCM-Eingange und
SCM-Ausgange nicht. Selbst wenn Ihr Roboter zusatzliche Robotereingangs- und Roboterausgangsleitungen zur Verfigung
hat, wird nur ein Werkstuiick pro Greifer angesprochen. Einige der Statusleitungen wie isUndefinedPosition, isHomingOK,
isMotorOn werden in einigen der Standardkonfigurationen nicht verwendet.

~ SCMEingangundSCM-Ausgang
Cmd_Release Out1 Out1 Out5 Outb
Cmd_Grip Out2 Out2 Out6 Out6
Cmd_Reset Out3 - Out7 -
Cmd_MotorOn - Out3 - Out3 or Out7
Cmd_Homing - Out4 - Out8
Cmd_WP_Bit0 - - - -
Cmd_WP_Bit1 - - - -
Cmd_WP_Bit2 - - - -
Cmd_WP_Bit3 - - - -
IsReleased In1 In1 In5 In5
IsGripped In2 In2 In6 In6
IsClosed In3 In3 In7 In7
OnUndefinedPos - - - -
Error In4 In4 In8 In8
MotorOn - - - -
HomingOk - - - -
Act_WP_Bit0 - - - -
Act_WP_Bit1 - - - -
Act_WP_Bit2 - - - -
Act_WP_Bit3 - - - -

9.1.5 Erweiterte Konfiguration

Sie kdnnen die volle Funktionalitdt des SCM nutzen, indem Sie mehr Robotereingdnge und Roboterausgénge verwenden.
Die funktionale Zuordnung der Robotereingangs- und Roboterausgangsnummern kann geandert werden. Eine entspre-
chende Konfiguration der erweiterten Verdrahtung in der Comfort App ist erforderlich.
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9.2 Energiezufiihrung montieren

9.2.1

@ @ E0UE O

Pin-Belegung montieren

Status

Anschluss Ethernet

[O-Link X1

[O-Link X2

Versorgung Grundmodul X3
Digital Input X4

Digital Input X5

Digital Output X6

Digital Output X7

Versorgung I0-Modul X8

ZIMMER

Qroup

——— — = = —
@ S 3 @
O @)
o} o)
O @)
@)
o)
2 ®
4
@ - 6
= 8 D)
= 10
ma 12
11 2 1] 2
13112 3 [ 4 ®
5 | 6 ,‘ 5 | 6
11 2 A0 OP|_7 [ 8
@ 3 | 4 Ig 9 | 10 ®
5 6 dO O 12
1 12 d0O O 14
® 3 | 4 15 16 ©
51 6 b 17 [ 18
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9.2.2 Grundmodul Spannungsversorgung montieren

» Sichern Sie das Produkt gemaB der erwarteten Stromaufnahme und der verwendeten Kabelquerschnitte mit einem
geeigneten Leitungsschutzschalter ab.
INFORMATION
Die Signal- und Aktorspannung ist im Produkt galvanisch getrennt.
» Belasten Sie Pin 1 und Pin 2 mit maximal 10 A.
» Belasten Sie Pin 3 und Pin 4 mit maximal 500 mA.

Die maximal zulassige Stromaufnahme ermdglicht Ihnen alle Greifer direkt an dem Produkt zu betreiben. Ein
Y-Kabel zur gesonderten Einspeisung ist nicht erforderlich.

24V DC Aktor Versorgungsspannung Aktor
2 GND Aktor Versorgungsspannung 0 V DC Aktor
3 Eingangssignal Versorgungsspannung SCM und Signalspannung Greifer
24V DC 1l Ii>>
Eingangssignal GND Masse SCM und Signalspannung Greifer sl I+
5 Ausgangssignal Ausgang Signalspannung zur Versorgung des |I0-Moduls scil [e
24V DC (Verbinden mit Pin 17)
6 Ausgangssignal GND Ausgang GND zur Versorgung des 10-Moduls (Verbinden mit
Pin 18)

9.2.3 10-Modul Spannungsversorgung montieren

Pin  Funkton  Erdarung  Versorgung IO-Modul X8
13 - -

14 - -
e _ -0 O
16 _ _ 15@“ ﬂl@16
el [P
17 24V DC Versorgungsspannung 24 V DC
18 GND Versorgungsspannung 0 V DC
» Verbinden Sie Pin 5 des Grundmoduls mit Pin 17 des I0-Moduls.
O @]
» Verbinden Sie Pin 6 des Grundmoduls mit Pin 18 des I0-Moduls. § §
° | ¢
]
00 1 2
= é:@ﬂj OO 34
= 00 5 | 6
= i oob 7 ¢
= 00 9 [ 10
& 00 11112
112 00 00 1] 2
3| 4 00 00 3 | 4
5 | 6 00 00 516
1] 2 00 00 71 8
3 | 4 00 00 9 0
5 6 00 00 11 2
112 00 00 13 | 14
g 4 (w)®) (w)() g 16
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9.2.4 10-Link montieren

Sachschaden bei Nichtbeachten
Eine abweichend ausgefliihrte Verdrahtung fihrt zur Beschéadigung der Greifer.

Wenn der Greifer ein zusatzliches STO-Kabel (Safe-Torque-OFF) besitzt, wird dieses unabhéngig vom SCM mit
der externen Sicherheitsbeschaltung verkabelt.

Die in der Tabelle aufgelisteten Pin-Belegungen gelten fur beide 10-Link-Kanéle.

Farbe  Funkton  Erkdrung
1- Schwarz  C/Q |O-Link-Kommunikation @]ﬂ ]][@4 4 Schwarz
2 - : - sdll by 6 -
3 WeiB PWR Aktor Versorgungsspannung Aktor _ 2 WeiB
4 Grau GND Aktor Versorgungsspannung 0 V DC Aktor 3/ o\4 5 Grau
5 Braun PWR Sensor Versorgungsspannung Sensor 5 1 Braun
6 Blau GND Sensor Versorgungsspannung 0 V DC Sensor 2 o © o /1 3 Blau
()

10 Installation HMI
INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Inbetriebnahmeanleitung der HMI.

11 Inbetriebnahme HMI
INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Inbetriebnahmeanleitung der HMI.
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12 Installation Comfort App
12.1 Roboter fiir die Installation der Comfort App vorbereiten

» Fotografieren Sie die Typenschilder.
e Zwei der Schilder befinden sich auf dem Schaltschrank der Robotersteuerung und eines auf dem Roboter.

» Stecken Sie den USB-Speicher in das
Roboterbedienteil.

» Sichern Sie die Datei ALL.PRM vom
Roboterbedienteil auf dem USB-Speicher: Sh

» Tippen Sie auf den Button EX. MEMORY. 5D
» Tippen Sie auf den Button VERIFY. 00

5D
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» Geben Sie den Parameter ein.

» Tippen Sie auf BATCH PARAMETER.

MEMOR'Y [

AN,

CIFILE/GEMERAL DATA

e Y

ED MEMOR

WPARAMETER
0170 DATA
CISYSTEM DATA
CISYSTEM BACKUP(CMOS.BIN)

PARAMETER
ROBOT MATCH FRMTR
SY5 DEF PRMTR
COORD ORG PRMTR
SYS MATCH PRMTR
CI0 PRMTR
FCTW DEF PRMTR
APPLT PRMTR

TRANSMISSTONCUNIY)

SEMSOR PRMTR
SERYO PRMTR
SERVOMOTOR PRMTR
MOTION CTRL FRMTR

Main henu | i | ]

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com
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v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. S
= Die Datei ALL.PRM ist auf dem USB-Speicher gespeichert.

» Senden Sie per E-Mail die Fotos und
die Datei ALL.PRM an Yaskawa mit der
Anforderung der Installationslizenz fur die
Comfort App.

= Sie erhalten die Lizenz und eine modifizierte METER
Datei ALL.PRM von Yaskawa per E-Mail. O ROBOT MATCH PRMTR .
. . . . O 5Y5 DEF PRMTR 30 .FRM
» Speichern Sie die erhaltene Datei auf einem O COORD ORG PRMTR RO _PRM
USB-Speicher. O 5YS MATCH PRMTR 3C .FRM
: : : < CI0 PRMTR CI0 .FRM
» Stecken Sle.den pSB-Spelcher in das & FCTN DEF PRMTR = PRI
Roboterbedienteil. 3 APPLI PRMTR AP _PRM
» Installieren Sie die Datei ALL.PRM auf dem 8 ;EQ@SEIEE,L?E(“““” EE Egm
Roboterbedienteil: & SERVO PRMTR oy PRI
» Tippen Sie auf den Button EX. MEMORY. & SERVOMOTOR PRMTR S .FRM
» Tippen Sie auf den Button LOAD. O HOTION GIRLERAIR

» Tippen Sie auf BATCH PARAMETER.

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. Load?

= Die Datei ALL.PRM wurde auf den USB-Speicher des Roboterbe-
dienteils geladen.

YES

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com
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12.2 Comfort App installieren

Laden Sie die Roboter-App auf unserer Internetseite herunter.

Kopieren Sie die Installationsdatei auf einen USB-Speicher.

Stellen Sie sicher, dass die SWA-Datei auf dem USB-Speicher entpackt wurde.

Achten Sie darauf, dass das Roboterbedienteil bereits mit der Robotersteuerung verbunden ist.
Stecken Sie den USB-Speicher in das Roboterbedienteil.

Stellen Sie die Versorgungsspannung her.

V VvVvVVvyYVYyYVYY

Tippen Sie gleichzeitig auf die Buttons INTERLOCK, 8 und SELECT
am Roboterbedienteil.

v

Schalten Sie die Spannungsversorgung ein, wahrend Sie auf die
Buttons tippen.

ZIMMER

Qroup

= Das Roboterbedienteil wird eingeschaltet yrcverUp.exe(Version: 1.11)

und gibt einen kurzen Piepton ab. [Gurrent Soft Wersion ——> New Saft Version| Select Media:USB

» Lassen Sie die drei Buttons INTERLOCK, 8,

SELECT los. File Mame | Message

#+% File not Found(File = RC_setup.ini and PP _setup.inid %%

= Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button Application
Upgrade.

Application
Uperade
Software
Uperade
l *kk Frror #4%
Power
Cozle
= Ein neuer Bildschirm wird angezeigt. | YRG1000/YRG1000micro Application hstaller Ofer 1109
» Tippen Sie auf den Button Option. PP SD/USE
Mo | Ciperation | | Mame Wergion | Size | Wersion | Size |
oo PP_Telnet 1.00-00-YE 350 e o
002 Add 0 YasZimmerGrip 1.00-00-YE 2800 1.00-00-YE 2500
|Spac:e required on PP I o [KE]
Option Execute Cloze
|Spac:e available on PP I 152722 [kE]
IYaSZimmerGrip.ini file read complete.
24
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=

iv

i vwvyy

4

Ein neuer Bildschirm wird angezeigt, auf
dem in einem Drop-down-Menu YasZim-
merGrip angezeigt wird.

Tippen Sie auf den Button Return.

Der vorherige Bildschirm wird wieder
angezeigt.

Tippen Sie auf den Button Execute.

Der Wartecursor wird fir einige Sekunden
angezeigt.

Tippen Sie auf den Button Close.
Schalten Sie den Strom aus.
Schalten Sie den Strom wieder ein.

Nach der Initialisierung wird der folgende
Bildschirm angezeigt.

Als Ergebnis der Installation der Comfort
App auf dem Roboterbedienteil wird der
Button YasZimmerGrip angezeigt.

ZIMMER

Qroup
| YRC1000/YRC1000micro Application hetaller (Wer 1100
| [FE | SD/USE
Auto Bun Application: I El
One Touch Run Application:  [Yas/immerGrip El
Return
|Spac:e required on PP I o [KE]
= Oiption Execute Gloze
|Spac:e available on PP I 152722 [kE]
IYaSZimmerGrip.ini file read complete.
z 5

Dot
MIVE

B001

Please select a Main Menu.
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v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. S
= Die Datei ALL.PRM ist auf dem USB-Speicher gespeichert.

» Senden Sie per E-Mail die Fotos und
die Datei ALL.PRM an Yaskawa mit der
Anforderung der Installationslizenz fur die
Comfort App.

= Sie erhalten die Lizenz und eine modifizierte METER
Datei ALL.PRM von Yaskawa per E-Mail. O ROBOT MATCH PRMTR .
. . . . O 5Y5 DEF PRMTR 30 .FRM
» Speichern Sie die erhaltene Datei auf einem O COORD ORG PRMTR RO _PRM
USB-Speicher. O 5YS MATCH PRMTR 3C .FRM
: : : < CI0 PRMTR CI0 .FRM
» Stecken Sle.den pSB-Spelcher in das & FCTN DEF PRMTR = PRI
Roboterbedienteil. 3 APPLI PRMTR AP _PRM
» Installieren Sie die Datei ALL.PRM auf dem 8 ;EQ@SEIEE,L?E(“““” EE Egm
Roboterbedienteil: & SERVO PRMTR oy PRI
» Tippen Sie auf den Button EX. MEMORY. & SERVOMOTOR PRMTR S .FRM
» Tippen Sie auf den Button LOAD. O HOTION GIRLERAIR

» Tippen Sie auf BATCH PARAMETER.

v

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES. Load?

= Die Datei ALL.PRM wurde auf den USB-Speicher des Roboterbe-
dienteils geladen.

YES
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13 Inbetriebnahme Comfort App

» Schalten Sie den Roboter an, um die Comfort App nutzen zu kdnnen.

Der Button YasZimmerGrip wird auf dem Roboterbedienteil angezeigt.
» Tippen Sie auf den Button YasZimmerGrip, um die Comfort App zu starten. YasZ immer Gr ip

13.1 Vorhandene Einrichtung l6schen

Der folgende Bildschirm wird nur angezeigt, wenn ein bestehendes Setup flir zwei Greifer gefunden wird.

Wenn das vorhandene Setup nur flr einen Greifer gefunden wird, wird dieser Bildschirm nicht angezeigt. In diesem Fall
wird direkt der nachste Bildschirm angezeigt.

> Tippen Sie auf den Button des gewdnschten
Greifers. M o T C H

= Der Bildschirm Manual control fir die Select a gripper
manuelle Steuerung wird angezeigt.

Gripper 1 Gripper 2

Existing setup found

im Bidschitm Manualcontrol st s mogich
den Greifer manuell zu bedienen und den M OT CH

Status anzuzeigen. Gripperl. Manual control

» Tippen Sie auf den Button delete.

Grip Advance  [7] Release

Reset Motor on/off | | Horming ‘ Workpiece number to set: [default(®) =]

1sClosed [sReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error Maotordn
Active workpiece number (inputs read): NOT VALID
View Config |
delete
27
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» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Die bestehende Einrichtung ist geldscht. @ Are you sure ? The assignment will be deleted.
= Die Bildschirmabfolge zum Konfigurieren neuer Greifer wird
angezeigt. ‘ ves | ‘ No |

13.2 Greiferkonfiguration erstellen

13.2.1 Anschlusstyp wahlen

> Tippen Sie auf Gripper, wenn Sie einer

Greifer angeschlossen haben. M ﬁ T C H
» Tippen Sie auf MATCH, wenn Sie einen Select SCM to Gripper connection type «

MATCH-Greifer angeschlossen haben.
» Tippen Sie auf den Button next.

Gripper Match

close next

13.2.2 Anschlusstyp Gripper

13.2.2.1 Anzahl der Greifer wihlen

> Tippen Sie auf die gewinschte Anzahi an
Greifern, die Sie in Ihrer Roboteranwendung M o T C H

haben wollen. How many grippers in configuration

» Tippen Sie auf den Button next.

Gripper 1 Gripper 1 and 2
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13.2.2.2 Greifertyp wahlen

> Tippen Sie auf den entsprechenden
Greifertyp. M OTC H

» Tippen Sie auf den Button next. Gripperl. Select the gripper type

Jaws Gripper Vacuum Gripper

back : next

13.2.2.3 Greiferserie wahlen

INFORMATION

Basic und Advanced bezeichnen verschiedene Klassen von Greifern der Zimmer GmbH.

> Tippen Sie auf die Klasse Ihres Greifers.
» Tippen Sie auf den Button next. M o T C H

Gripperl. Select a series

BASIC ADVANCED
GEP2xxxIL GEHBxxxIL
GEPSccxIL GEDGxxIL
GEDSxxcxIL HRC-01
GPPSxxexIL HRC-02
GPDSxeoxIL

HRC-03
HR.C-04
HRC-05

back : next
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13.2.2.4 Manuelle Steuerung

Der Funktionstest setzt voraus, dass die Verdrahtung zwischen Roboter und SCM vorhanden ist und dass
Roboter, SCM und Greifer eingeschaltet sind.

Sie konnen die Funktionalitat des Greifers testen und bedienen, sowie dessen Status im unteren Bereich des Bildschirms
ansehen.

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern. M OT C H

» Wenn Sie die Standardzuordnung einsehen Gripper2. Manual control
mochten, tippen Sie auf den Button View
Config.

= Der Bildschirm View configuration mit Grip Release
der Standardzuordnung des Greifers wird
angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn 2t |
Sie die Standardzuordnung beibehalten
mdchten.

IsClosed IsReleased OnTeachPos

» Wenn Sie die Standardzuordnung &ndern Error
mdchten, tippen Sie auf den Button
Customizing 10s.

= Der Bildschirm Select command
connections flr die Wahl der Befehlsan-
schlisse wird angezeigt. back

‘ Customizing [0s | View Config |

> Tippen Sie auf den Button back, um auf den
vorherigen Bildschirm zu gelangen und die M OTC H

Standardeinstellungen zu andern oder zu Gripperl. View Configuration
bestétigen.
|R0b0t Qutput --DO-- |— |R0b0t Input |——DI—— |
CTS Is_Opened IS
Grip CuUTi0 I=_Gripped IMN10
Reset CTi1 Is_Closed IM11
[WlotorCin cTiz Is_Undef Pos IM12
Homing ouT12 Is_Error IN1Z
WP _BitD T4 I=_Motor_Cin 14
WP_Bitl ouTis I=_Homing_Ok b
WP_Bit2 e Act WP_BitD IMN1S
WP_Bit2 e Act WP_Bitl IMN1G
Act WP _Bit2 e
Act WP_Bit3 =
Iy
back
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13.2.2.5 Befehlsanschliisse wéahlen

ZIMMER

Qroup

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tGbereinstimmen.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.
» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Um auf die Standardwerte zuriickzusetzen, bearbeiten Sie die Werte oder gehen Sie zurlick zur Auswahl der
Anzahl der Greifer (siehe Kapitel ,Anzahl der Greifer wahlen®).

P Stellen Sie die Korrespondenz der Roboterausgangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Match Comfort App ¥4.00.01

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

Befehlsanschluss bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten
Signals.

e z. B.Release
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z.B.OUT7

= Der Ausgang wurde dem Signal
zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt.

e z.B. Release (OUT7)
» Tippen Sie auf den Button next.

v

= Der Bildschirm Select status connections fir Statusverbindungen

wird angezeigt.

Gripperl. Select command connections

Release (OUTS)

WP_Rit (OUT 14}

Grip (OUT10)

WP_Bitl (OUT1S)

Reset (DUT11)

WP _Bit2

Matoron (OUT12)

WP _Bit3

Horning (OUT13)

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

Zimmer Comfort App

ouT9

ouT2

[ | ‘ ouT10

ouT1s

ouT3

.‘ ouT11

ouT19

ouT4

[ ‘ ouT12

OuT20

ouTS

|| ‘ ouT13

ouT21

ouTE

| ‘ ouT14

ouTZ2

ouT?

B ‘ ouT1S

ouTZ23

ouTa

‘ OUT16

OUT24

next

@ Do you accept default assignment ?

‘ Yes | ‘

No
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13.2.2.6 Statusverbindungen wahlen

ZIMMER

Qroup

» Stellen Sie die Ubereinstimmung der Robotereingangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.

» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen.

Statusverbindung bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten

4 8

Signals.

e z B.lIs_Opened

Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang.
e z.B.IN7

Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.
Der Button des Signals wird um den
Eingang erganzt.

e z.B.Is_Opened (IN7)

Tippen Sie auf den Button next.

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

Zimmer GmbH

Gripperl. Select status connections

Match Comfort App ¥4.00.01

Is_Cpened (IND) Is_Homing_Ck ‘ In1 | . ‘ | ‘ IN17 |
‘ Nz | .‘ IN10 | ‘ N8 |
Is_Gripped (IN10) ACt_WP_Bitd (IN15)
‘ N3 | .‘ N1l | ‘ N19 |
Is_Closed (IN11 ACt_WP_Bitl (IN16
- G SRR ‘ N4 | .‘ 12 | ‘ IN20 |
Is_Undef_Pos (IN12) Act_WP_Bit2 LFINS | [ ‘ N13 | ‘ MZ1 |
3
‘ NG | .‘ IN14 | ‘ INz2 |
Is_Error (IN13) Act_\WP_Bit3
‘ N7 | .‘ IN15 | ‘ IN23 |
Is_Motor_On (IN14)
‘ INg | .‘ IN16 | ‘ IN24 |

Zimmer Comfort App

next

@ Do you accept default assignment ?

‘ Yes | ‘
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ZIMMER

13.2.2.7 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manual control fur die

Qroup

Match Comfort App ¥3.00.03

manuelle Steuerung wird angezeigt. M » T C H
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Gripper2. Manual control ¢
Kapitel ,,Manuelle Steuerung”.
» Tippen Sie auf den Button next. )
Grip Release
Reset |
I5Closed IsReleased OnTeachPos
Error
‘ Customizing 10s | View Config |
back

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.
Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

4

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen
zur Programmierung zur Verfligung.

Zimmer Comfort App

Continue to save your gripper configuration ?

Zimmer Comfort App

@ Gripper configuration saved successfully.
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13.2.3 Anschlusstyp MATCH

13.2.3.1 Manuelle Steuerung

Der Funktionstest setzt voraus, dass die Verdrahtung zwischen Roboter und SCM vorhanden ist und dass
Roboter, SCM und Greifer eingeschaltet sind.

Sie konnen die Funktionalitat des Greifers testen und bedienen, sowie dessen Status im unteren Bereich des Bildschirms
ansehen.

Uber die Checkboxen kdnnen Sie zwischen den Greifern wihlen.

> Wenn Sie die Standardzuordnung einsehen
mdchten, tippen Sie auf den Button View M o T C H

Config. Gripperl. Manual control

= Der Bildschirm View configuration mit
der Standardzuordnung des Greifers wird

angezeigt. Grip Advarce [ Release

» Tippen Sie auf den Button next, wenn
Sie die Standardzuordnung beibehalten

maochten. Reset Motor on/off | ‘ Homing ‘ Workpiece number to set: |G ~
» Wenn Sie die Standardzuordnung &ndern

ma&chten, tippen Sie auf den Button IsClosed [sReleased OnTeachPos CrndefinedPos

Customizing I0s. Error MotorOn

= Der Bildschirm Select command
connections fur die Wahl der Befehlsan-
schlisse wird angezeigt.

Active workpiece number (inputs read): NOT VALID

Custornizing 10s ‘ View Config |

> Tippen Sie auf den Button back, um auf den
vorherigen Bildschirm zu gelangen und die M OTC H

Standardeinstellungen zu andern oder zu Gripperl. View Configuration
bestatigen.
|R0b0t Qutput --DO-- |— |R0b0t Input |——DI—— |
CTS Is_Opened IS
Grip CuUTi0 I=_Gripped IMN10
Reset CTi1 Is_Closed IM11
[WlotorCin cTiz Is_Undef Pos IM12
Homing ouT12 Is_Error IN1Z
WP _BitD T4 I=_Motor_Cin 14
WP_Bitl ouTis I=_Homing_Ok b
WP_Bit2 e Act WP_BitD IMN1S
WP_Bit2 e Act WP_Bitl IMN1G
Act WP _Bit2 e
Act WP_Bit3 =
Iy
back
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13.2.3.2 Befehlsanschliisse wéhlen

ZIMMER

Qroup

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tGbereinstimmen.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.
» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Um auf die Standardwerte zuriickzusetzen, bearbeiten Sie die Werte oder gehen Sie zurlick zur Auswahl der
Anzahl der Greifer (siehe Kapitel ,Anzahl der Greifer wahlen®).

P Stellen Sie die Korrespondenz der Roboterausgangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Match Comfort App ¥4.00.01

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

Befehlsanschluss bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten
Signals.

e z. B.Release
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z.B.OUT7

= Der Ausgang wurde dem Signal
zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt.

e z.B. Release (OUT7)
» Tippen Sie auf den Button next.

v

= Der Bildschirm Select status connections fir Statusverbindungen

wird angezeigt.

Gripperl. Select command connections

Release (OUTS)

WP_Rit (OUT 14}

Grip (OUT10)

WP_Bitl (OUT1S)

Reset (DUT11)

WP _Bit2

Matoron (OUT12)

WP _Bit3

Horning (OUT13)

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

Zimmer Comfort App

ouT9

ouT2

[ | ‘ ouT10

ouT1s

ouT3

.‘ ouT11

ouT19

ouT4

[ ‘ ouT12

OuT20

ouTS

|| ‘ ouT13

ouT21

ouTE

| ‘ ouT14

ouTZ2

ouT?

B ‘ ouT1S

ouTZ23

ouTa

‘ OUT16

OUT24

next

@ Do you accept default assignment ?

‘ Yes | ‘

No
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13.2.3.3 Statusverbindungen wahlen

ZIMMER

Qroup

» Stellen Sie die Ubereinstimmung der Robotereingangsnummer mit der digitalen Eingangsfunktion des SCM her.

Wenn dieser Bildschirm zum ersten Mal angezeigt wird, wird eine Standardbelegung angezeigt.

» Nehmen Sie die Verdrahtung genau nach diesem Bildschirm vor.

Sie kbnnen die Standardzuordnung
Ubernehmen oder &ndern.

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie

die Standardzuordnung beibehalten wollen.

Statusverbindung bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten

4 8

Signals.

e z B.lIs_Opened

Tippen Sie auf den gewiinschten Ausgang.
e z.B.IN7

Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.
Der Button des Signals wird um den
Eingang erganzt.

e z.B.Is_Opened (IN7)

Tippen Sie auf den Button next.

Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

Zimmer GmbH

Gripperl. Select status connections

Match Comfort App ¥4.00.01

Is_Cpened (IND) Is_Homing_Ck ‘ In1 | . ‘ | ‘ IN17 |
‘ Nz | .‘ IN10 | ‘ N8 |
Is_Gripped (IN10) ACt_WP_Bitd (IN15)
‘ N3 | .‘ N1l | ‘ N19 |
Is_Closed (IN11 ACt_WP_Bitl (IN16
- G SRR ‘ N4 | .‘ 12 | ‘ IN20 |
Is_Undef_Pos (IN12) Act_WP_Bit2 LFINS | [ ‘ N13 | ‘ MZ1 |
3
‘ NG | .‘ IN14 | ‘ INz2 |
Is_Error (IN13) Act_\WP_Bit3
‘ N7 | .‘ IN15 | ‘ IN23 |
Is_Motor_On (IN14)
‘ INg | .‘ IN16 | ‘ IN24 |

Zimmer Comfort App

next

@ Do you accept default assignment ?

‘ Yes | ‘
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ZIMMER

13.2.3.4 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manual control fir die
manuelle Steuerung wird angezeigt.

» Entnehmen Sie weitere Informationen dem
Kapitel ,,Manuelle Steuerung”.

» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.

= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen

zur Programmierung zur Verfigung.

Qroup

MZ&TCH

Gripperl. Manual control

Advance hd l

Grip Release

Reset Motor onfoff | Horring ‘ Workpiece number to set: [N =
IsClosed [sReleased OnTeachPos OnlndefinedPos
Error MotorOn

Active workpiece number (inputs read): NOT VALID
Custornizing 10s ‘ View Config |

Zimmer Comfort App

Continue to save your gripper configuration ?

‘ Yes | ‘ No |

Zimmer Comfort App

@ Gripper configuration saved successfully.

ok
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14 Bedienung
14.1 Steuerungsprinzip des Greifers

» Bereiten Sie Advanced Greifer flr die Steuerung vor:
» Fihren Sie, falls erforderlich eine Referenzfahrt durch (ZHOMING).
» Prifen Sie, ob die Referenzfahrt durchgefiihrt wurde (ZISHOMINGOK oder ZISHOMINGSUCCESS).
» Schalten Sie den Motor ein (ZMOTORON).
» Priifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist (ZISMOTORON).
= Der Greifer ist flr die Steuerung vorbereitet, wenn kein Fehler vorhanden ist (ZISERROR).

» Stellen Sie ein mit der HMI-Software ZG_IO_LINK_HMI konfiguriertes Werkstiick ein (ZCHANGEWP(Nummer)), wenn
mehr als ein Werkstiick verwendet wird.

» Prifen Sie, ob sich ein Werkstiick gedndert hat (ZISWPCHANGED(Nummer)).
» Greifen (ZGRIP) oder I6sen (ZRELEASE) Sie das Werkstlck.
» Prifen Sie die Position der Greiferbacke (ZISONTEACHPOS , ZISOPENED, ZISCLOSED oder ZISONUNDEFPQOS).

14.2 Ubersicht der generierten Roboterauftrige

Nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer Uber die HMI-Software werden im Roboterbedienteil Roboterauftrage fir
verschiedene Funktionalitaten erzeugt. Die Roboterauftrdge kdnnen aus Anwenderauftragen aufgerufen werden. Die
folgenden Roboterauftrage kdnnen mit der Comfort App erstellt werden.

Nicht alle der Roboterauftrage werden nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer erzeugt. Der Auftrag wird nur erstellt,
wenn der entsprechende Befehl oder Status verdrahtet ist und von dem/den ausgestatteten Greifer(n) verwendet wird.

ZGRIP1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Greifen
ZGRIP2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZRELEASE1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Loslassen
ZRELEASE2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschléagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZMOTORON1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Motor einschalten fir
ZMOTORON?2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlégt Advanced Greifer.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZMOTOROFFA1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Motor ausschalten, wenn
ZMOTOROFF2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt Greifer vorhanden.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZHOMING1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Referenzfahrt fahren, fur
ZHOMING2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschléagt Advanced Greifer.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZRESET1 1: Greifer 1 ansprechen  bCmdFail Zuricksetzen, wenn
ZRESET?2 2: Greifer 2 ansprechen = TRUE, wenn Befehl fehlschlégt Greifer vorhanden.
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
ZCHANGEWP1 WpNumber = Werkstiick- bCmdFail Werksticknummer (n)
ZCHANGEWP2 nummer (1 bis 15) = TRUE, wenn Befehl fehlschlagt setzen, bei Verwendung
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war  mit SCM.
ZISWPCHANGED1 WpNumber = Werkstlick- bWPchanged Gibt TRUE aus, wenn
ZISWPCHANGED?2 nummer (1 bis 15) = TRUE, wenn Werkstiick aktiv ist Werkstlicknummer (n)
= FALSE, wenn Werkstuck nicht aktiv ~ aktiviert ist.
ist
bCmdFail

= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war
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ZIMMER

Qroup

ZISOPENED1
ZISOPENED2

ZISCLOSED1
ZISCLOSED2

ZISONTEACHPOSH1
ZISONTEACHPOS2

ZISONUNDEFPOS1
ZISONUNDEFPOS2

ZISERROR1
ZISERROR2

ZISMOTORON1
ZISMOTORON2

ZISHOMINGOK1
ZISHOMINGOK?2

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « www.zimmer-group.com

1:
2:

-

~

~

~

Greifer 1 ansprechen
Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

bOpened
= TRUE, wenn Greifer offen ist

= FALSE, wenn Greifer geschlossen ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bClosed
= TRUE, wenn Greifer geschlossen ist
= FALSE, wenn Greifer offen ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

blsOnTeachPos

= TRUE, wenn Greifer auf TeachPo-
sition ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
TeachPosition ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bUndefPos

= TRUE, wenn Greifer auf Undefined-
Position ist

= FALSE, wenn Greifer nicht auf
UndefinedPosition ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bError

= TRUE, wenn Greifer im Fehler-
zustand ist

= FALSE, wenn Greifer nicht im
Fehlerzustand ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bMotorOn
= TRUE, wenn Motor an ist
= FALSE, wenn Motor aus ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bHomeOk

= TRUE, wenn Homing in Ordnung ist
= FALSE, wenn Homing nicht in
Ordnung ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer offen ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer geschlossen ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer auf TeachPo-
sition ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer auf OnUnde-
finedPos ist.

Gibt TRUE aus, wenn
Greifer im Fehlerzustand
ist.

Gibt TRUE aus, wenn
der Motor des Greifers
eingeschaltet ist.

Gibt TRUE aus, wenn die
Referenzierung des
Greifers in Ordnung ist.
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ZISHOMINGSUCCESS1
ZISHOMINGSUCCESS2

ZERRORWARNINGON1
ZERRORWARNINGON2

ZERRORWARNINGOFF1
ZERRORWARNINGOFF2

ZISPARTDETACHED1
ZISPARTDETACHED?2

ZISPARTPRESENT1
ZISPARTPRESENT2

ZISREADY1
ZISREADY?2

ZMATCHSTARTCHANGE1
ZMATCHSTARTCHANGE2

ZISMATCHCHANGEDONE1
ZISMATCHCHANGEDONE?2
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1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

~

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

-~

: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

1: Greifer 1 ansprechen
2: Greifer 2 ansprechen

bHomeSuccess

= TRUE, wenn Befehl ZHOMING
erfolgreich ausgefuhrt

= FALSE, wenn Greifer nach Befehl
ZHOMING im Fehlerzustand ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bPartDetached
= TRUE, wenn Teil getrennt ist
= FALSE, wenn Teil nicht getrennt ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bPartPresent
= TRUE, wenn Teil vorhanden ist
= FALSE, wenn Teil nicht vorhanden ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bReady

= TRUE, wenn Eingang eingeschaltet
ist

= FALSE, wenn Eingang nicht
eingeschaltet ist

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

bMatchChangeDone

= TRUE, wenn Match geéndert wurde
= FALSE, wenn Match nicht gedndert
wurde

bCmdFail
= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt
= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

Gibt TRUE aus, wenn die
Referenzierung des
Greifers erfolgreich ist.

Aktiviert Error/Warning
fir Roboter, wenn
Greifer vorhanden.

Deaktiviert Error/
Warning fur Roboter,
wenn Greifer vorhanden.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Part
detached.

B[n] = 0, wenn Teil nicht
getrennt ist.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Part
present.

B[n] = 0, wenn Teil nicht
vorhanden ist.

B[n] = 1, wenn Greifer
des Greifertyps
Vaccuum meldet Ready.
B[n] = 0, wenn Greifer
nicht bereit ist.

Wird ausgegeben, bevor
bei MATCH der Greifer
gewechselt wird.

Bei MATCH B[n] =1,
wenn Greifer erfolgreich
verbunden ist.

B[n] = 0, wenn Greifer
nicht erfolgreich
verbunden ist.
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14.3 Beispiel fiir die Verwendung von generierten Roboterauftragen

Das folgende Beispiel zeigt die Verwendung von Roboterauftragen flr einen Advanced Greifer.

NOP

CALL JOB:ZRELEASE1

CALL JOB:ZWAITISOPENED1
CALL JOB:ZGRIP1

*LBLWAIT

CALL JOB:ZISCLOSED1 ARGF10
IFTHENEXP B[10]<>1

JUMP *LBLWAIT

ENDIF

END

15 Comfort App deinstallieren

» Achten Sie darauf, dass das Roboterbedienteil bereits mit der Robotersteuerung verbunden ist.
» Schalten Sie die Spannungsversorgung der Robotersteuerung aus.

» Stecken Sie den USB-Speicher mit der Installationsdatei in das Roboterbedienteil.

| 2

Tippen Sie gleichzeitig auf die Buttons INTERLOCK, 8 und SELECT IHTE H
am Roboterbedienteil.

» Schalten Sie die Spannungsversorgung ein, wahrend Sie auf die LOC K SE LfCT
Buttons tippen. .

= Das Roboterbedienteil wird eingeschaltet yrcverUp.exe(Version:1.11)
und gibt einen kurzen Piepton ab. [Current Soft Version ~==> Mew Soft Version] Select Media:USB

» Lassen Sie die drei Buttons INTERLOCK, 8, | | =
SELECT los. File Name | Message |

#+% File not Found(File = RC_setup.ini and PP _setup.inid %%

= Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button Application
Upgrade.

Application
Uperade

Software
Uperade

l *kk Frror #4k

Power
Cozle
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Ein neuer Bildschirm wird angezeigt.

Waébhlen Sie in der Anwendungstabelle
YasZimmerGrip aus.

Waéhlen Sie im Drop-down-MenU Operation
die Option Remove.

Tippen Sie auf den Button Execute.

Der Wartecursor wird fur einige Sekunden
angezeigt.

Tippen Sie auf den Button Close.
Schalten Sie das Gerét aus.
Schalten Sie den Strom wieder ein.

Nach der Initialisierung wird der folgende
Bildschirm angezeigt.

Infolge der Deinstallation der Comfort App
wird der Button YasZimmerGrip nicht mehr
auf dem Roboterbedienteil angezeigt.

16 Fehlerdiagnose

INFORMATION

» Entnehmen Sie die Informationen der Montage- und Betriebsanleitung des Greifers.

ZIMMER

Qroup
| YRC1000/YRC1000micro Application hetaller (Wer 1100
[FE SD/USE

Mo | Ciperation | | Mame Wergion | Size | Wersion | Size |

oo PP_Telnet 1.00-00-YE 350 e o

002 Add 0 YasZimmerGrip 1.00-00-YE 2800 1.00-00-YE 2500
|Spac:e required on PP I o [KE]

= Oiption Execute Gloze
|Spac:e available on PP I 152722 [kE]
IYaSZimmerGrip.ini file read complete.
e T o]

Dot
MIVE

B001

Please select a Main Menu.

» Wenden Sie sich bei Fragen an den Kundenservice.
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17 RoHS-Erklarung

Im Sinne der EU-Richtlinie 2011/65/EU
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
e +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebene unvollstdndige Maschine

Produktbezeichnung: Smart Communication Module

Typenbezeichnung: SCM

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie entspricht.

Wit G-+
Michael Hoch Rheinau, den 28.02.2020 LA/

Bevollmachtigter fir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer
stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
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18 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/30/EU Uber die elektromagnetische Vertraglichkeit
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
e +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass das nachstehend beschriebene Produkt
Produktbezeichnung: Smart Communication Module
Typenbezeichnung: SCM

in seiner Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie Gber die elektro-
magnetische Vertraglichkeit 2014/30/EU entspricht.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung

DIN EN 61000-6-3 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung flr Wohn-, Geschéafts- und Gewerbebereiche

DIN EN 61000-6-2 EMV-Fachgrundnorm, Storfestigkeit im Industriebereich

DIN EN 61000-6-4 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung fir Industriebereiche

Eine vollstédndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

insbs G

Kurt Ross Rheinau, den 28.02.2020

Bevollmé&chtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfuhrender Gesellschafter
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19 Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/35/EU (Niederspannungsrichtlinie)
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH

Q Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
e +49 7844 9138 0
B info@zimmer-group.com

(] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass das nachstehend beschriebene Produkt
Produktbezeichnung: Smart Communication Module
Typenbezeichnung: SCM

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie 2014/35/EU
entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung
DIN EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausristung von Maschinen - Teil 1:

Allgemeine Anforderungen

Eine vollstédndige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

insbs G

Kurt Ross Rheinau, den 28.02.2020

Bevollm&chtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
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