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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 FlexPendant der Robotersteuerung
OmniCore 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 Smart Communication Module (SCM) dient als Gateway zwischen den Greifern und der Robotersteuerung. Das SCM
kann Uber die HMI-Software oder die MATCH Comfort App konfiguriert. Uber die MATCH Comfort App auf dem Roboterbe-
dienteil kdnnen die Greifer gesteuert 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 Zubehdr bei der Zimmer GmbH erhéltlich.

HMI-Software
7=
RobotStudio
LAN-Verbindung o
o [
MATCH Comfort App
SCM-Ausgang
> @ © CC Ans
. Robotereingang .ﬂ.ﬂ.@.@.@.
=
10-Link & DIo =
> Robotersteuerung
SCM-Eingang
d
Roboterausgang

5 Funktionsbeschreibung

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

Abhangig von Konfiguration und verwendeter Verbindung stehen verschiedene Roboterauftrage fur die Interaktion
zwischen Robotereingdngen und Roboterausgangen mit dem Greifer zur Verfligung.

Die Namen der dynamisch erstellten Roboterauftrage bleiben unverédndert. Dadurch muss bei Konfigurationsdnderungen
oder Neuverteilung der Robotereingédnge und Roboterausgénge das Basisprogramm nicht ge&ndert werden.

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 Zubehoér der Zimmer GmbH ist speziell auf die einzelnen
Produkte zugeschnitten.

» Entnehmen Sie Informationen zu optionalem und im Lieferumfang befindlichem Zubeh&r unserer Internetseite.
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7 Installation
7.1 Ethernet-Verbindung einrichten
Die MATCH Comfort App wird Uber RobotStudio installiert.

INFORMATION

RobotStudio muss auf einem Windows-PC installiert sein. Der Ethernet-Anschluss dieses Windows-PCs muss
dieselbe Subnetzmaske wie der des Roboters haben.

» Verbinden Sie den Roboter lGiber ein Ethernet-Kabel mit dem Windows-PC.
» Stellen Sie die Kommunikation von RobotStudio mit dem Roboter her.

7.2 Parameter speichern

Durch die Installation der MATCH Comfort App werden 8 Eingangssignale und 8 Ausgangssignale erstellt und dem
E/A-Gerat zugewieBen.

Wenn lhr Roboter bereits Gber das E/A-Gerat ABB_Scalable_|O verfigt und dessen Eingange oder Ausgange
bereits einer anderen Verwendung zugewiesen ist, wird durch die Installation der MATCH Comfort App die
Zuweisung dieser Eingange und Ausgange Uberschrieben.

Uber eine Sicherungskopie dieser Parameter kénnen Sie diese erneut laden.

» Starten Sie RobotStudio. DHEHI->-Q-5 2alL02 - RobotStudio
“ Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins

> gllcken Sie im Reiter Controller auf Save E@ 7 Request Wite Acc O @ R inputsiouputs O~ T TR e —— E_r] P

arameters. i ease Write Acce P ‘-.'._Fven-ts 3 e _' I.pSave Parameters I E

= Das Fenster Save System Parameters ffnet et & e R ol e o il

sich. [ controtier = x| [ view1 x|

P Aktivieren Sie die Checkbox [/O System. Cavre Coret o [apsmmeters
» Klicken Sie auf den Button Save. - -
= Das Fenster zum Speichern von Dateien 6ffnet sich. Select the Topics you wart to save
» Geben Sie den Pfad an, unter dem Sie die Sicherungskopie E/O.cfg () Communication
speichern wollen. [] Controller

[] Man-Machine Communication
[] Motion
(] PROC

Save... Cancel
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7.3 MATCH Comfort App installieren

Die MATCH Comfort App wird als Add-In Gber RobotStudio auf dem Windows-PC installiert und kann dann auf dem

Roboterbedienteil bedient werden.

INFORMATION

Der USB-Speicher mit den Daten ist im Lieferumfang enthalten.

» Stecken Sie den USB-Speicher in den Windows-PC.
» Kopieren Sie den Ordner mit der Installationsdatei auf den Windows-PC.

» Starten Sie RobotStudio.

» Klicken Sie im Reiter Add-Ins auf Install
Package.

» Offnen Sie die Installationsdatei.

= Die MATCH Comfort App wurde als Add-In
installiert.

D HEH9-~-Q -5 ReobotStudio
Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins =3 0
E ﬁ :5"] | Enabled
RobotApps § Install § Gearbox 1
Package Heat
Community TR Gearbox Heat Predidtion
| Add-ins| = x
| (3 Add-ins
Fiobot Ware
¢ 1J RobotWare 7.22
Robot Ware Add-ins
¢ (i Wizerd Easy Programming 1.3.0
| v & Wizard Easy Programming 1.3.1
QOutput - X
Show messages from: | All messages v
(i) RobotStudio hcense will expirein 161 days
< >
1)
r 8
59 USE Drive (E3) - o X
@ New - C =] = 1L sort ~
&« > o~ P ¥0 » This.. » USBD.. v G 2 Search USB Drive (...
Fr Ouick access | [] MatchComfortApp-1.6.0.rspak
@ Desktop »
- Downloads »
= Documents »
P Pictures »
1item =04
LDEH9-«-Q-F-3 Robotstudio — m] X
Home Madeling Simulation Contraller RAPID Add-Ins ] o
m g ] Enabled
RobotApps | Install Gearbox
Package Heat
Community |Packages | Gearbox Heat Prediction
| Add-Ins | T x
[ Add-ns
E Installed Packages
BobotWare

t (i RobotWare 7.2.2

© (¥ RobotWare 7.6.1
FobotWare Add-Ing

Output |

Show from: | All v
(i) Installed MatchComfortpp 1.6.0-1 Beta.

+| 19 MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta |
(0 Wizard Easy Programming 1.3.0
(0 Wizard Easy Programming 1.3.2

<

Al
B
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= Die Bedienungsanleitung der MATCH
Comfort App wurde in RobotStudio i sove sotion support

installiert. @ e “© Robotstudio®

Modeling  Simulation  Contraller  RAPID  Add-Ins

[ Closestation Access software downloads and ofher resources.

New _

ET“ User Forum About RobotStudio

1'a  Explore and paricipate in the latest forum discussions about RobotStudio and
Open 22 ABE rabot programming Robotstudio 2022.1 (64-bit)
ol Version 22.1.9826.0
Info Utorials
f Learn how RobotStudio ean help you work faster and smarter. Whether you'e e i

|% a beginner just getling staried or an experienced technician or engineer You have the latest version.

Print Iooking for advanced techniques. you can lear ithere
© 2022 ABB. Al rights reserved
veloper Center

Share &/ Leam about SDKs and Web sevices o develop apps for different platforms Supports RobtWare 5.06 to 6.13 and 70 to 7.5, in

=2 and to communicate with ABB robots
Online

License: Premium

By T ieeracs Expires: 12:07-2022
Help ! Machine ID: 5b8cbeac-452-43e3-bac2-c6b9364340

= Support Tool
. Options
o x Collect system information and fault logs for sending to product support Acknowledgements

Exit

Documentation
Algoryx
RobotStudio Help POWERED BY AGX DYNAMICS
Get help for using RebotStudio

IRC5 Documentation B

‘ [ OmniCore Documentation -

cﬁ; Add-Ins Documentation B
RobotWare 7.6.1
Release Notes.

RobotWare 7.6.1 Release Notes
Wizard Easy Programming 1.3.2

Release Notes
Wizard Release Notes

MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta

Match Comfort App.

English Version
» Klicken Sie im Reiter Controller auf Instal- M9 = oRns BaN13 - Rebotstudio |
. m Home Moﬂelmg Simulstion Controller RAPD Add-ns -3 ol
lation Manager. Qg O Brasosews 3 F | 7 3 @@ B & z}@ (ﬁ Tt | % co oftine
Add = Restart Backup ? e ! Configuration @ Installation E Wm Operating Operator ‘k a.iaute e
Controller - 48 - = ~  BgFteTonster |- z | Manager - = Mode  Window [ | o8 Open Rels
Access Controdler Tools Canluurmnn Virtual Controller Transfer
Controtier | = x| viewt x| s

* Egand o - 7
Curont Sitn =)
4 1 CRB15000_5_95
[ HOME
il Configuration
(£l Event Log \
* 8 1O Sysem
» O RariD
X

Contralier Statis | Output | Search Results |
Show messages from | Al messages «
i CRB15000_5_395 {Station): 50526 - Safety Cortroller Automatic Mode \Waming

A
> |

= Das Fenster Installation Manager 6ffnet sich.  ©

CRE15000.5_95 on ‘Ci\Users\Del\D & RB15000_5.95'

» Wahlen Sie im Meni Controllers die

Steuerung. BT prewp— Overiew
L Path + i =

. . X Distribution Collaborative Robots
» Klicken Sie auf den Button Edit. Rt 15000
Products CRE 15000-5/0.95 (Drive Module 1)
Licenzes 160, 300320
Options
[ New | Dete | | Creste Paciage | Distribution Wizard Easy Programening 1.3.0
S Wizard, 1.3.0, Addin, 05-11-2021
Wizard
Wizard
Adding
MatchComéortape, 1.60-1.5¢ta, Addin, 30-06-2022
| - Preterences Match Comfort App
Standard connection
| Ed e -
] :
' [e ]
!
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Das Menu Distribution wird angezeigt.

Klicken Sie auf den Button Add.

Das Fenster Select Distribution 6ffnet sich.
Wahlen Sie die MATCH Comfort App.
Klicken Sie auf den Button OK.

Die MATCH Comfort App wird als Add-In im
Menu Distribution angezeigt.

Klicken Sie mehrmals auf den Button Next.

Klicken Sie im MenU Options auf den Reiter
Applications.

Aktivieren Sie das Optionsfeld Standard
connection, um 8 Eingédnge und 8 Ausgénge
zuzuweisen.

Aktivieren Sie das Optionsfeld All signals
connection, um alle 12 Eingange und 12
Ausgénge zuzuweisen.

Klicken Sie mehrmals auf den Button Next.

3 installstion Mnsge
CRE15000_5_95 on 'C:\Users\Dell\D: MN13\Virtual C bers\CRE15000_5_55°
Controllers Distributions
Name Version Publisher Creation Date
—
Products Wizard Eagy Programening 130 ABE 20211105
Licenses
Cptives
Confirmation
(o Preferences
ot =
Add Repl Res
S | T Gl |
3 scect Disrbut
Product Nome & Version Publisher Creation Date
1
MatchComfortape 1.60-1.8eta 160 Zmmesr Grovp 2022:06-30
S =1
K9 Instsllstion Mansg
CRB15000_5_95 on 'C:\Users\DedhDy Cont RE15000_5_95
Ko Distributions:
MName Version Publiher Creation Date.
— “ o
Products Wizard Easy Programming 130 ABE 2021-11405
e P A N - R,
Opteons
Confirmation
+ 7 Preferences
B3 et

e

& Installation Manager 7 - o X
_

CRB15000_5_95 en 'C:\Users\Dell\Documents\RobotStudic\Sclutions\Scrat04\Virtual Controllers\CRE15000_5_95'
Controllers P~

System Options | Drive Modules | Applications |

4 EasyProgramming

4 Wizard

Distribution Wizard

4 FlexPendant
Products 4 Apps

W] FlexPendant App Package
.|l 4 Match Comfort App
4 Match Comfort App
5 Standard connection
Quticn [ All signals connection
Confirmation
£2¢ Preferences
B &t
Revert | Ewportsettings || Importsettings | Add settings |
< Previeus | [ Nedt > | | Apply [ cane |
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» Klicken Sie auf den Button Apply. g
IZ> DIe |nSta| |at|0n WU rde abgeschlossen CRB15000_5_95 on 'C:\Users\Dell\Documents\RobotStudio\Solutions\balN13\Virtual Controllers\CRB15000_5_95"
Robot 05
» SchlieBen Sie das Fenster Installation e e v
Distributson
Manager_ Robots, 1.2.1, ABB
Products Collaborative Robots.
CRB 15000
Heeases CRE 15000-5/0.95 (Drive Module 1)
Options
m RobotWarelnstallationUtikties, 1.2.0, ABS
Distribution Wizard Easy Programming 1.3.0
Wizard, 1.3.0, ABB
Wizard
Wizard
1. Preferences.
[Added] MsatchComfortApp, 1.6.0-1.8¢ts, Addin, 04-07-2022
3 it
Previous | Net > T heply [ coma |

» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Roboterbedienteils aus.

» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Roboterbedienteils nach einigen Sekunden wieder

ein.
» Schalten Sie die Robotersteuerung und das Roboterbedienteil ein.

= Auf dem Roboterbedienteil wird der Button
MATCH Comfort App angezeigt.

vent log

ABB Robotics

¥ X

Code

Q[

Calibrate File Explorer

Virtual Controller/ CRB15000_5_95

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

==

Wizard

I@®O1

170 Operate
5o
=)
MTCH &5
Match Comfort App SafeMove
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8 Zusatzliche Eingangssignale und Ausgangssignale zuweisen

Nach der Installation der MATCH Comfort App mit der Option Standard connection werden automatisch 8 digitale Eingdnge
und 8 digitale Ausgénge konfiguriert.

Die Signale der Standardkonfiguration sind dem E/A-Gerat ABB_Scalable_lO zugeordnet. Da das E/A-Gerat mehr als acht
digitale Eingédnge und Ausgénge haben kann, kénnen die restlichen Eingdnge und Ausgénge flr andere Zwecke verwendet
werden.

Nach der Installation der MATCH Comfort App mit der Option All signals connection werden automatisch 12 digitale
Eingdnge und 12 digitale Ausgénge konfiguriert.

. . . - e -Q .S 2 =
» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf O d N SeLluz: Robotstidia B X
. . . Home Modeling Simulation Controller RAFID Add-Ins & 0
das Signal, das Sie zuweisen wollen. e
@ O @ B Inputs/Outputs [H= T ] Zb@ kﬂ Bt | B GoOffline
° isSDI I 5
Belsplel ZG_DI8 add “ | Restart Backup ‘r DE ¥ Configuration | Operating Operator = & 'jc'"" Felation
. . . . . Controller~ &8 - r Transfer [~ Mode Window L[z | % Open Relation
> K“Cken Sle m KonteXtmenu an Edlt Slgna/- Access Controller Tools Virtual Controller Transfer
. . . | Controlier = x|| view1 | cRB15000.5 95 1 (Statiom) x|
= Das Fenster Instance Editor 6ffnet sich. it | [UoSwiem | contguntion 170 Sytem x| S
Cuareri Siolion Type Name Type of Signal  Assigned to Device  Signal Identification Label
4 1 CRB15000_5_95_1 Access Level 2G_DI0 Digital Input 26_DI0
4 [ HOME Cross Connection 2G_Dn Digital Input 2G_0n
& Dhios Trusst Lnsasd 2G_Di2 Oigitalinput 2G_Di2
o Bockbrary EihorNetP Comemand 2G_pi3 Digital Input 26013
L5 WebApps A P ZG_DI4 Digital Input 2G_Dia
L5 Wizard Ether o Device ZG_DI5 Digital Input 2G_DI5
4 #§ Corfiguration EthemelI” 10 Connecion 76 pig Digital Input 26_DI6
EtherNetIP Network 26_DI7 Digital Input 26_017
3 Communication Siaral = ek -
o ignal 2G_Dig P 2G_DIg
N Cooente Signzl Sfe Leve 2.0 2608
g 1/0 System System Input ZG_DINg New SignaL.. 2G_DI0
] Man-Machine Comi | System Output 2G_Di1{ 26D
0 Motion a ZGpog  CopySignal 26_D00 ;
= 2G_DO1 Delete Signal(s) 2G_DO1
) & PROC Ll —— ZG_D02
] Event Log 7G_bo3 Digital Output 26_003
& 10 System 2G_DO4 Digital Output 2G_DO4
] RAPID ZG_DO5 Digital Output 2G_D05
2G_DO6 Digital Output 26_DO6
26_D07 Digital Output 26_D07
2G_DO8 Digital Output 26_D0B
2G_| Digital Output G_DO3 |
2G_DO10 Digital Output 26_D010 |
ZG_poti Digital Output 2G_D011
> H Centmllerstahsj Outpnl‘ Search Resul:s[

» Wiahlen Sie in den Drop-down-Meniis die gewiinschten Werte. (® tnstance : ';
|
» Wahlen Sie im Drop-down-Meni Assigned to Device die Option ABB_ :‘“"’ Yol lfomation 1
ame ZG_DI8
Scalable_IO. Type of Signal Digital Input g
. . Assigned to Device v
> K“Cken Sle an den BUtton OK' Signal Identification Label | ZG_DI8
» Konfigurieren Sie die restlichen Signale. ey = =
» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des Default Value 0
Roboterbedienteils aus.
Value (RAPID) } i
» Schalten Sie die Stromversorgung der Robotersteuerung und des i iohiatuienibgiriars gt SN
Roboterbedienteils nach einigen Sekunden wieder ein.

» Schalten Sie die Robotersteuerung und das Roboterbedienteil ein.

= Die zusatzlichen Signale werden in der MATCH Comfort App
angezeigt.
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9 Inbetriebnahme

ZIMMER

Qroup

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

Der Button MATCH Comfort App wird auf dem Roboterbedienteil angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button MATCH Comfort App, um die MATCH Comfort App zu starten.

9.1 Vorhandene Einrichtung gefunden

M&YTCH

Match Comfort App

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

Wenn das vorhandene Setup nur fir einen Greifer gefunden wird, wird dieser Bildschirm nicht angezeigt. In diesem Fall

wird direkt der nachste Bildschirm angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten

Greifers.

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

Im Bildschirm Manual control ist es mdglich,
den Greifer manuell zu bedienen und den
Status anzuzeigen.

» Tippen Sie auf den Button view config.

(Q Messages = Eventlog [ | @ @ £ 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Select a gripper

Gripper 1 Gripper 2

Existing setup found

(Q Messages = Event log H @ @ G\ 100 %
A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
Gripper 2. Manual Control
Grip Release
IsClosed IsReleased OnTeachPos

Error - -

view config

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

= Der Bildschirm View configuration zum
Bearbeiten der Greiferkonfiguration wird
angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button delete.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.
= Die bestehende Einrichtung ist geléscht.

(Q Messages

E Event log

Gripper 1. View Configuration

back

] @ @ N 100 % E @)123

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

M

--Robot Outputs--||----DO----||_| --Rabot Inputs--|----DI----|
Release |ZG_DO0 || |/ls_Opened ZG_DIO
Grip |ZG_DO1 || |ls_Gripped ZG_DI
Reset [ZG_D02 | |Is_Closed ZG_DI2
MotorOn [ZG_DO3 | |Is_Undef _Pos ZG_DI3
Homing |ZG_D0O4 || ||ls_Error ZG_Di4
WP_Bit0 lzG_DO5 || ||is_Motor_on ZG_DIs
[WP_Bit1 |ZG_DO6 || ||Is_Homing_Ok -
[WP_Bit2 - ||{|Act_WP_BitD iZG_DI6
[WP_Bit3 - Li|Act_WP_Bit1 ZG_DI7
L||Act_WP_Bit2 -~
L||Act_WP_Bit3 -~
modify

TCH

o

delete

0 Are you sure ? The assignment will be deleted.

= Die Bildschirmabfolge zum Konfigurieren neuer Greifer wird

angezeigt.

YES
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ZIMMER

9.2 Greiferkonfiguration erstellen

9.2.1 Anschlusstyp wahlen

» Tippen Sie auf Gripper, wenn Sie einen
Greifer angeschlossen haben.

» Tippen Sie auf MATCH, wenn Sie einen
MATCH-Greifer angeschlossen haben.

» Tippen Sie auf den Button next.

9.2.2 Anschlusstyp Gripper

9.2.2.1 Anzahl der Greifer wahlen

» Tippen Sie auf die gewiinschte Anzahl an
Greifern, die Sie in Ihrer Roboteranwendung
haben wollen.

» Tippen Sie auf den Button next.

(Q Messages

E Event log

@ @ D 100%

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Select SCM to Gripper connection type

(Q Messages

Qroup

B b |

M&TCH

GRIPPER MATCH

Q@ @ P 100%

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

E Event log

How many grippers in configuration

Back

Gripper 1 Gripper 1 and 2

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « Www.zimmer-group.com
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Qroup
9.2.2.2 Greifertyp wahlen

» Tippen Sie auf den entsprechenden
Greifertyp.

» Tippen Sie auf den Button next.

9.2.2.3 Greiferserie wihlen

INFORMATION

(Q Messages

= Eventlog

[ ) @ P 100 %

A\ A safety configuration must be created using SafeMove - AS| buttons deactivated

Gripper 1. Select the gripper type

Back

JAWS GRIPPER

ZIMMER

TS

& S o

M&YTCH

VACUUM GRIPPER

N
SCHMALZ
—

Next

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

» Tippen Sie auf die Klasse lhres Greifers.

» Tippen Sie auf den Button next.

16

LQ Messages

E Event log

[ )] @ D 100%

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Select a series

_BASIC_
GEP2xxxIL
GEPSxxxIL
GEDSxxxIL
GPP5xxxIL
GPD5xxxIL

HRC-03
HRC-04
HRC-05

& b

MAYTCH

Back

_ADVANCED_
GEHBxxxIL
GEDBxxxIL

HRC-01
HRC-02

Next
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ZIMMER

9.2.2.4

Manuelle Steuerung

Qroup

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.

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

» Tippen Sie auf den Button %, um die
Standardzuordnung zu andern.

= Der Bildschirm View configuration zum
Bearbeiten der Greiferkonfiguration wird
angezeigt.

» Tippen Sie auf den Button modify, um die
Standardzuordnung zu &ndern.

= Der Bildschirm Select command connection
flr die Wahl der Befehlsanschllisse wird
angezeigt.

<« ABB Robotics FlexPendant

(Q Messages

] @ @ £ 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - AS| buttons deactivated

1= Eventlog

& b

Gripper 1. Manual Control MOTCH
Grip Release
‘ Reset ‘ ‘ Motor on/off ‘ Homing ‘ Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error MotorOn
Active Workpiece Number: 1
(inputs read)
back | next
{Q Messages = Event log || @ @ {D 100 % E &@_);, 123 -0
A\ A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. View Configuration MOTCH
--Robot Outputs--||----DO----||_| --Rabot Inputs--|----DI----|
Release |ZG_DOO0 || ||ls_Opened ZG_DIO
Grip |ZG_DO1 || |Is_Gripped ZG_DI1
Reset 1ZG_DO2 || ||is_Closed ZG_DI2
MotorOn |ZG_DO3 || ||ls_Undef_Pos ZG_DI3
Homing |ZG_DO4 || ||Is_Error ZG_Di4
[WP_Bit0 |ZG_DO5 | ||ls_Motor_On IZG_DI5
[WP_Bit1 |ZG_DO6 || ||{Is_Homing_Ok
[WP_Bit2 Li|Act_WP_BitD ZG_DI6
[WE_Bit3 L||Act_WP_Bit1 ZG_DI7

L||Act_WP_Bit2
L||Act_WP_Bit3
back modify delete
17
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9.2.2.5 Befehlsanschliisse wahlen

Die Greiferverdrahtung muss mit der in der MATCH Comfort App vorgenommenen Greiferkonfiguration tberein-
stimmen.

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.

Sie konnen die Standardzuordnung «Q Messages = Eventlog || @ @ [D 100 % E ,\@_)), 123 | *t
uberneh men Oder andern- A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
P Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Command Connections MOTCH

die Standardzuordnung beibehalten wollen.

) ‘ Release (ZG_DOO0) ‘ ‘ WP_Bit0 (ZG_DO5) ‘ - -
Befehlsanschluss bearbeiten
» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten . .
Grip (ZG_DO1) WP_Bit1 (ZG_DO8) ZG_DO7

Sl | || o [=e]

* z.B.Release ‘ Reset (ZG_D02) ‘ ‘ WP_BIt2 () ‘ -
» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.

e 7.B.ZG_DO7 ‘ MotorOn (ZG_DO3) ‘ ‘ WP_BIt3 (--) ‘ -
= Der Ausgang wurde dem Signal

zugewiesen. Homing (ZG_DO4) -
= Der Button des Signals wird um den

Ausgang erganz. [0

* z.B. Release (ZG_DO7)
» Tippen Sie auf den Button next. Back Next
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ZIMMER

9.2.2.6 Statusverbindungen wahlen

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
Signals.

e z B.lIs_Opened

» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z.B.ZG_DI7

= Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den
Eingang erganzt.

e z.B.Is_Opened (ZG_DI7)
» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

(9} Messages i= Eventlog

[ ) @ D 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Select Status Connections

| Is_Opened (ZG_DI0) |

| Is_Homing_Ok (--) |

| Is_Gripped (ZG_DI1) |

| Act_WP_Bit0 (ZG_DI6) |

| Is_Closed (ZG_DI2) |

| Act_WP_Bit1 (ZG_DI7) |

| Is_Undef_Pos (ZG_DI3) |

| Act_WP_Bit2 () |

| Is_Error (ZG_Dl4) |

| Act_WP_Bit3 (--) |

| Is_Motor_On (ZG_DI5) |

Back

&

ZG_DIg

ZG_DI9

2G_DI10

ZG_DI

Next

YES 6]

I
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Qroup

9.2.2.7 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manual control fiir die e
manuelle Steuerung wird angezeigt. (Q Messages  i= Eventlog R @ DPws B Sw
> Entnehmen S|e We|tere |nformat|onen dem A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
Kapitel ,Manuelle Steuerung*. Gripper 1. Manual Centrol M OTC H
» Tippen Sie auf den Button next.
Grip Release
‘ Reset ‘ ‘ Motor on/off ‘ Homing ‘ Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error MotorOn -
Active Workpiece Number: 1
(inputs read)
back | next
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button (Q Messages i Eventlog B @ DPowox T S
Sa ve. A A safety configuration must be created using SafeMove - AS| buttons deactivated
= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert. Save Installation MOTCH
The gripper is configured temporarily.
Please save the gripper configuration
into the installation file.
FiN
Please press the “Save” button to
save the current gripper
configuration into the installation file.
Back Save

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.

=

= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen

20

Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen.

zur Programmierung zur Verfligung.

o Gripper Configuration Saved !
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ZIMMER

9.2.3 Anschlusstyp MATCH

9.2.3.1 Manuelle Steuerung

Qroup

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.

In dem Drop-down-Meni kénnen Sie zwischen den Greifern wahlen.

» Tippen Sie auf den Button %, um die

Standardzuordnung zu andern. €2 Messages

= Der Bildschirm Select command connection

i= Eventlog

<« ABB Robotics FlexPendant

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Manual Control

fUr die Wahl der Befehlsanschliisse wird

angezeigt.

[ ) @ £ 100 %

Basic gripper
Grip Advanced gripper Release

Vacuum gripper

‘ Reset ‘

‘ Motor on/off

IsClosed

Error

back

| Homing ‘ Workpiece Number to set:

IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos

MotorOn -

Active Workpiece Number: 1
(inputs read)

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

next
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9.2.3.2 Befehlsanschliisse wahlen

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®).

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

Sie kdnnen die Standardzuordnung Y — 1 B QD @ O
uberneh men Oder andern- A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

» Tippen Sie auf den Button next, wenn Sie Gripper 1. Select Command Connections MOTCH
die Standardzuordnung beibehalten wollen.

. ‘ Release (ZG_DOO0) ‘ ‘ WP_BIt0 (ZG_DO5) ‘
Befehlsanschluss bearbeiten

» Tippen Sie auf den Button des gewlinschten ‘
Signals.

Grip (ZG_DO1) ‘ ‘ WP_Bit1 (ZG_DO8) ‘

e 7. B.Release ‘ Reset (ZG_DO2) ‘ ‘ WP_BIt2 () ‘

» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z.B.ZG_DO7 ‘ MotorOn (ZG_DO3) ‘ ‘ WP_Bit3 () ‘

= Der Ausgang wurde dem Signal
zugewiesen. Homing (ZG_DO4)

= Der Button des Signals wird um den
Ausgang erganzt.

* z.B.Release (ZG_DO7)
» Tippen Sie auf den Button next.

N
IG)
Q
o
=

Back Next
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ZIMMER

9.2.3.3 Statusverbindungen wahlen

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
Signals.

e z B.lIs_Opened

» Tippen Sie auf den gewlinschten Ausgang.
e z.B.ZG_DI7

= Der Eingang wurde dem Signal zugewiesen.

= Der Button des Signals wird um den
Eingang erganzt.

e z.B.Is_Opened (ZG_DI7)
» Tippen Sie auf den Button next.

» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button YES.

(9} Messages i= Eventlog

[ ) @ D 100 %

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Gripper 1. Select Status Connections

| Is_Opened (ZG_DI0) |

| Is_Homing_Ok (--) |

| Is_Gripped (ZG_DI1) |

| Act_WP_Bit0 (ZG_DI6) |

| Is_Closed (ZG_DI2) |

| Act_WP_Bit1 (ZG_DI7) |

| Is_Undef_Pos (ZG_DI3) |

| Act_WP_Bit2 () |

| Is_Error (ZG_Dl4) |

| Act_WP_Bit3 (--) |

| Is_Motor_On (ZG_DI5) |

Back

&

ZG_DIg

ZG_DI9

2G_DI10

ZG_DI

Next

YES 6]

I
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e Are you sure ? The assignment will be modified.
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Qroup

9.2.3.4 Greiferkonfiguration speichern

= Der Bildschirm Manual control fir die o e
manuelle Steuerung wird angezeigt. (Q Messages IS Eventlog D@ Dws S
. . . A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem
Kapitel ,Manuelle Steuerung*. Gripper 1. Manual Control MOTCH
» Tippen Sie auf den Button next.
Grip Advanced gripper Release
Vacuum gripper

‘ Reset ‘ ‘ Motor on/off | Homing ‘ Workpiece Number to set:
IsClosed IsReleased OnTeachPos OnUndefinedPos
Error MotorOn -
Active Workpiece Number: 1
(inputs read)
back | next
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button (Q Messages = Eventlog B R @ Dws B S

Sa ve. A A safety configuration must be created using SafeMove - AS| buttons deactivated

= Die Greiferkonfiguration wurde gespeichert. Save Installation MOTCH

The gripper is configured temporarily.
Please save the gripper configuration
into the installation file.

&

Please press the “Save” button to

save the current gripper

configuration into the installation file.

Back Save
» Tippen Sie in der Abfrage auf den Button Ok.
= Die Greiferkonfiguration ist abgeschlossen. o Gripper Configuration Saved !
= Die Funktionsbausteine/Unterprogramme wurden erzeugt und stehen
zur Programmierung zur Verfligung.
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ZIMMER

10 Bedienung

10.1 Steuerungsprinzip des Greifers

» Bereiten Sie Advanced Greifer flr die Steuerung vor:
» Fuhren 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).

Qroup

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

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

10.2 Ubersicht der generierten Roboterauftrige

Nach erfolgreicher Konfiguration der Greifer Gber die HMI-Software ZG_IO_LINK_HMI werden im Roboterbedienteil
Roboterauftrage fur verschiedene Funktionalitdten erzeugt. Die Roboterauftrage kdnnen aus Anwenderauftragen
aufgerufen werden. Die folgenden Roboterauftrage kdnnen mit der MATCH 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.

ZGRIP

ZRELEASE

ZMOTORON

ZMOTOROFF

ZHOMING

ZRESET

ZCHANGEWP

ZISWPCHANGED

Zimmer GmbH  Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau,

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

WpNumber = Werkstlck-
nummer (1 bis 15)

WpNumber = Werkstlck-
nummer (1 bis 15)

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

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

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

bWPchanged

= TRUE, wenn Werkstlck aktiv ist

= FALSE, wenn Werkstiick nicht aktiv
ist

bCmdFail

= TRUE, wenn Befehl fehlschlagt

= FALSE, wenn Befehl erfolgreich war

Germany ¢ R4 +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com

Greifen

Loslassen

Motor einschalten flr
Advanced Greifer.

Motor ausschalten, wenn
Greifer vorhanden.

Referenzfahrt fahren, fir
Advanced Greifer.

Zurlcksetzen, wenn
Greifer vorhanden.

Werksticknummer (n)
setzen, bei Verwendung
mit SCM.

Gibt TRUE aus, wenn
Werkstlicknummer (n)
aktiviert ist.
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ZISOPENED

ZISCLOSED

ZISONTEACHPOS

ZISONUNDEFPOS

ZISERROR

ZISMOTORON

ZISHOMINGOK

26

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: 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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ZISHOMINGSUCCESS

ZERRORWARNINGON

ZERRORWARNINGOFF

ZISPARTDETACHED

ZISPARTPRESENT

ZISREADY

ZMATCHSTARTCHANGE

ZISMATCHCHANGEDONE

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

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 1: Greifer 1 ansprechen
= 2: Greifer 2 ansprechen

grpNumber
= 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 einge-
schaltet 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 geandert 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
fur 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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10.3 Wizard function blocks

Mit den Wizard function blocks sind die Greifer
leicht zu programmieren. Die Parameter kénnen

A A safety configuration must be created using SafeMove - ASI buttons deactivated

Wizard = wizard B File v Applied O Data @ Help

Uber Dropdown-Kombinationsfelder eingestellt i
werden. Message Grip [GIE3ED gripper with timeout [E) seconds and [EXTEM if error or timeout occurs
Move Release (IS gripper with timeout [E seconds and [ETT3EM if error or timeout occurs
Stop & Wait Do Homing for gripper with timeout [E) seconds and [EZTEM if error or timeout occurs
Bt Set Workpiece Number [CIE with timeout £ seconds and [EZTRS if error or timeout occurs
Loons Prepare for changing the Match gripper and (S8 if error occurs
Signals Check OK to operate after changing Match gripper... [EZ2RB if error occurs
Logic
Variables

Zimmer

Alle function blocks verwenden vordefinierte globale Variablen, diese werden nach der Ausfihrung zurlickgegeben.

z_Success Gibt TRUE aus, wenn der function block erfolgreich ausgefihrt wurde.
Gibt FALSE aus, wenn der function block nicht erfolgreich ausgefiihrt wurde.

z_Error Gibt TRUE aus, wenn Fehler bei Ausflihrung des function blocks auftreten.
Gibt FALSE aus, wenn keine Fehler bei Ausfiihrung des function blocks auftreten.
Fehler werden im Ereignisprotokoll protokolliert.

z_Timeout Gibt TRUE aus, wenn die Rickmeldezeit bei der Ausflihrung des function blocks Uberschritten
wurde.
Gibt FALSE aus, wenn die Rickmeldezeit bei der Ausfihrung des function blocks nicht
Uberschritten wurde.
Bei Uberschreitungen der Riickmeldezeit wird der function block beendet.
Uberschreitungen der Riickmeldezeit werden im Ereignisprotokoll protokolliert.

INFORMATION

» Entnehmen Sie weitere Informationen zu Wizard function blocks der Hersteller-Dokumentation.
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10.3.1 Grip

Grip (K gripper with timeout [E) seconds and if error or timeout occurs

In diesem function block kbnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.
e Continue: Ausfiihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fur MATCH und Advanced Greifer:

* Priift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn gegebenenfalls an: Motor on
e Greifer schlieBen: Gripper closed

* Function block verlassen.

Ablauf des function blocks fur alle anderen Greifer:

e Greifer schlieBen: Gripper closed

e Function block verlassen.

10.3.2 Release

Release [FI58 gripper with timeout [EJ seconds and if error or timeout occurs

In diesem function block kdnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.
e Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fur MATCH und Advanced Greifer:

* Prift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn gegebenenfalls an: Motor on
e Greifer 6ffnen: Gripper open

e Function block verlassen.

Ablauf des function blocks fiur alle anderen Greifer:

e Greifer 6ffnen: Gripper open

e Function block verlassen.
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10.3.3 Do Homing

Do Homing for I8k gripper with timeout [ seconds and Sl s if error or timeout occurs

In diesem function block kbnnen Sie einstellen, ob Sie den ersten Greifer First oder zweiten Greifer Second ansprechen
wollen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausfiihrung wird angehalten.
* Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks fir MATCH und Advanced Greifer:

* Prift, ob der Motor im Greifer eingeschaltet ist und schaltet ihn gegebenenfalls an: Motor on
* Referenzfahrt wird ausgeflihrt.

e Function block verlassen.

10.3.4 Set Workpiece Number

Set Workpiece Number [EBE8 with timeout 8 seconds and if error or timeout occurs

Dieser function block ist anwendbar, wenn Sie nur einen Greifer konfiguriert haben. Er ist nicht anwendbar, wenn Sie zwei
Greifer in lhrer Anwendung konfiguriert haben.

Die Werkstiicknummer muss entsprechend der Anzahl der in der MATCH Comfort App konfigurierten Bits eingestellt
werden.

Wenn Sie die Standardeinstellungen der MATCH Comfort App beibehalten, sind nur zwei Bits fir die Werkstiicknummer
vorgesehen. In diesem Fall missen Sie entweder 1 oder 2 oder 3 als Einstellung fir die Werkstlicknummer wahlen.

Sie kénnen einstellen, welche Aktion im Falle eines Fehlers oder einer Uberschreitung der Riickmeldezeit durchgefiihrt
werden soll.

e Stop: Ausflihrung wird angehalten.

e Continue: Ausfihrung wird fortgesetzt.

Ablauf des function blocks:

* Ausgéange flr die Werkstiicknummer werden entsprechend der Einstellung zugewiesen.
*  Werksticknummern erfolgreich eingestellt: workpiece number set successfully

e Function block verlassen.
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10.3.5 Prepare for changing the MATCH gripper (ZMATCHSTARTCHANGE)

Prepare for changing the Match gripper and [z s if error occurs

Dieser function block ist nur fir MATCH-Greifer anwendbar.

Alle konfigurierten Roboterausgéange fur MATCH-Greifer werden ausgeschaltet. Dieser function block wartet nicht auf eine
Ruckmeldung. Die globalen Variablen z_Success und z_Error werden je nach Ergebnis gesetzt oder zurlickgesetzt.

10.3.6 Check OK to operate after changing Match gripper (ZISMATCHCHANGEDONE)

Check OK to operate after changing Match gripper... [E&] <@ if error occurs

Dieser function block ist nur fir MATCH-Greifer anwendbar.
Die Priifung, ob der Betrieb nach dem Wechsel des MATCH-Greifers mdglich ist, wird ausgefihrt.
Ablauf des function blocks:
e Prifung, ob mindestens eins der Eingangssignale gesetzt ist:
* |s_Opened
e |s_Gripped
e Is_Closed
e [s_Undef_Pos

* Mindestens ein Eingangssignal ist gesetzt: z_Return_Value = TRUE

e Function block verlassen.
10.3.7 Beispiel fiir Wizard function blocks

Die Ablaufe Handle_Error und Handle_Timeout
werden je nach den Anforderungen der
Anwendung geschrieben.

Set Workpiece Number setzt die Werkstick-

nummer 2. Bei der Uberschreitung der When p = pressed, do this:
Rickmeldezeit von 2 Sekunden oder einem Set Workpiece Number 3l with timeout [E) seconds and (%238 if error or timeout occurs
Fehler wird der Ablauf beendet Stop. Grip gripper with timeout ) seconds and if error or timeout occurs

Grip schlieBt den zweiten Greifer. Bei der g If 7 Error W= * L true - |
Uberschreitung der Rickmeldezeit von 4
Sekunden oder einem Fehler wird der Ablauf
weiter ausgefiihrt Continue.

Handle_Error

LS 2 Timeout i = * I true - )

do | Handle_Timeout
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11 MATCH Comfort App deinstallieren

» Starten Sie RobotStudio.

» Klicken Sie im Reiter Controller auf Instal-

lation Manager.

= Das Fenster Installation Manager &ffnet sich.

» Wahlen Sie im Menl Controllers die

Steuerung.

» Klicken Sie auf den Button Edit.

vvyVvyvyvyld

abgeschlossen ist.

32

Das Menu Distribution wird angezeigt.
Waébhlen Sie die MATCH Comfort App.
Klicken Sie auf den Button Remove.
Klicken Sie mehrmals auf den Button Next.
Klicken Sie auf den Button Apply.

Warten Sie, bis die Deinstallation

foEd9-v-a-s

balN13 - RobotStudio

m Home Medeling Simulstion Controller RAPID Add-ns

a

9

@ 7/ lD @ B Inputs/Outputs [¥- T > a3 @ z “5 g Lﬁ &t | B Go Offline
a o _-a o
Add = Restart Backup e . = Configuration o Instaliation e Salety | Operating Operatar o | el Creste Relation
Controlter- .- |~ » Bgreetonte - ¥ Manager- Ja¥ - - Mode  Window U | 4l Open Retation
Access Controlier Tooks Configuration Virtual Controller Transfer
Controtier | = x| viewt x| s
¢ Emendal 4
Curent Stafion =)
4 1 CRB15000_5_95
[ HOME
* 1 Conguration
(£l Event Log
t g 1D System
+ O RapID
X
Controller Statis | Output | Search Results | = E
Show messages from | Al messages « ~
A, CRE15000_5_95 (Station): 50526 - Safety Controller Automatic Mode \Waming
L ComE——
L ]
CRE15000_5_95 on 'C:\Users\Demh\D fe RE15000_5_95'
ke
| | Resd controllers | Virtual controlers
e Collaborative Robots.
CRE 15000
Product CRE 15000-5/0.95 (Drive Modue 1)
Licenses
184, ., 30-03-20
Options
[ New | Dete | | Creste Paciage | Distribution Wizard Easy Programening 1.3.0
S Wizard, 1.3.0, Addin, 05-11-2021
Wizard
Wizard
Addins
MatehComeortapp, 1.60-1Seta, Addin, 30-06-2022
-7 Peeterences Match Combort App
Standard connection
| Ed e " .
' [ ]
!
1]
CRB1S000_5_95 on 'C:\Users\Deld D C RE15000_5_95°
Controders e
Hame Version Publisher Creation Dite
Distaibastion RabetWie 751 ABE 0220809
Praducts Wiizard Easy Programming 130 88 20211105
e e I O e T —
Options.
Canfirmatian
+ 7 Preferences
3 et
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11.1 Add-In deinstallieren

INFORMATION

Um die MATCH Comfort App auf eine hohere Version zu aktualisieren, muss das Add-In in RobotStudio
deinstalliert werden.

» Klicken Sie auf den Reiter Add-In. VHEHY--Q-F-

> Klicken Sie im Menii Add-Ins mit der rechten Home Maodeling Simulation Controller RAPID Add-Ins
Maustaste auf das Add-In der MATCH @ ﬁ j i F| Enabled
Comfort App. RobotApps | Install | Gearbox
Package Heat

= Das KontextmenU wird getffnet.
Community | Packages | Gearbox Heat Prediction
| Add-ins |
[ Add-ns
ﬁ Installed Packages
RobotWWare
t (¥ RobotWare 7.2.2
© (i RobotWars 7.6.1
RobotWare Add-Ins
©| 19 MatchComfortApp 1.6.0-1.Beta |
b open.cn.robotics wizard 1.4.0-2
(i Wizad Easy Programming 1.3.
(i Wizad Easy Programming 1.3.

» Klicken Sie auf Paket deinstallieren.
= Das Add-In wurde deinstalliert.

> X

Uninstall Package

Open Package Folder

Support Information

Uninstall Package
Uninstall the selected package.

DHEHI-C-Q-P-

Simulation ’W{
i @ | 8 O

Documentation

11.2 Restliche Daten deinstallieren

» Verbinden Sie die Robotersteuerung mit RobotStudio.

Home Modeling

» Fordern Sie den Schreibzugriff Gber den Button Request Write
Access an.

» Entfernen Sie die Datei /HOME/Blocklibrary/Match.coblox.

Add Request Release  Authenticate | Restart
. Controller - | Write Access Write A -
» Entfernen Sie den Ordner /HOME/WebApps/MatchComfortApp. orrelier e C':E;:cm” Foees

12 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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