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Bestandteile des Sets

Flanschplatte, roboterseitig

@)

Elektrischer Vakuum-Erzeuger ECBPi

Flanschplatte, greiferseitig VEE-QCM @

Vakuum-Endeffektor VEE

Inklusive zwei Sauggreifer (Flach- und Balgsauggreifer)
Anschlusskabel ASK [_)— — @
USB-Stick mit URCap-Software

Montage des Sets

1. Befestigen Sie die Flanschplatte (1) an Ihrem Roboterarm.

2. Montieren Sie den Vakuum-Erzeuger (2) an die Flanschplatte.

3. SchlieBen Sie den Vakuum-Erzeuger (2) mit Hilfe des Anschlusskabels an den Roboter an. Nehmen Sie hierfur das
Anschlusskabel und stecken es in den elektrischen Anschluss des Vakuum-Erzeugers. AnschlieBend kénnen Sie das
Kabel mit dem ersten Gelenk des Roboters verbinden.

4. Montieren Sie die Flanschplatte (3) an der Unterseite des Vakuum-Erzeugers.

5. Befestigen Sie den Vakuum-Endeffektor (4) an der Flanschplatte (3).

Inbetriebnahme des Sets

Stecken Sie den USB-Stick mit der URCap von Schmalz in den USB-Port des Roboters.

Navigieren Sie Uber "Setup Robot" zu "URCaps" und wahlen Sie diese aus.

Drucken Sie den "+"-Button.

Offnen Sie anschlieBend den Ordner des USB-Sticks und 6ffnen Sie die darin enthaltene URCap von Schmalz.
Um die Software zu aktivieren, klicken Sie "Restart".
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'URCap name: Schmalz Gripper
Version: 1.0.4

URCaps
Developer: J. Schmalz GmbH
[~ |Contact Info: Johannes-Schmalz-Str. 1, 72293 Glatten. Germany

Network Description: Schmalz Gripper - URCap

Copyright: Copyright (c) 2018. J. Schmalz GmbH. All rights reserved.
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Im Reiter "Installation" kénnen Sie unterhalb "configuration" entweder NC (fur elektrische Greifer z.B. ECBPi) oder NO

(far pneumatische Greifer z.B. FXCB) wahlen.

Im gleichen Reiter unterhalb "manual operation" kénnen Sie den Output setzen oder den Input Uberprufen.
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@ manual eperation
MoDBUS

Features

Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
SCHMALZ GRIPPER
Default Program
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utputs
Grip
Release
Inputs
H2 (Part Present)

M (Condition Monitaring)

Im Reiter "Program" kénnen Sie ein Programm fur den Greifer hinzuftgen.
Von hier aus kénnen Sie alle Funktionen des Greifers bearbeiten und einsehen.
Wenn die Checkbox "Wait for H2" wahrend des Betriebes ausgewahlt ist ("Gripper on" ist aktivert) wartet der Greifer auf

das Werkstuick.

Auch das Input-Feld "Release" kann mit der gewlinschten Zeit hinterlegt werden.

Der aktuelle Status wird unten im Panel griin hervorgehoben.
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Installation | Move | 110 | Log
B <unnamed> Graphics | Structure | Variables

¥ Robot Program

= RSN 'SCHMALZ GRIPPER
i run
= undefined

= undefined
@ Wait for H2 (Part on Gripper)
@ release
@ off (sets all signals inactive)
@ wait for CM (Condition Monitoring) inactive
Manual mode
Gripper on Release
Off (all signals inactive)
Gripper on | Release | H2 active | CM active
Qi <> |
@ simulation
O sl bt HO D [ [ | speed - i

- 4 x

160838 €CcC @

 —
SCHMALZ
—

4 Previous Next 5

[iz§
D File

Universal Robots Graphical Programming Environment e
16:09:02 ICECC: O

Installation | Move | 10 | Log
B <unnamed> Graphics | Structure | Variables

' Robot Program

=walt H2
= Release
=undefined
= undefined

Q& <>

@ smuiation
@ Real Robot

SCHMALZ GRIPPER
Function select

@ Gripper on

@ wait for H2 (Part on Gripper)

IO Release

time: | 2000/ ms

time for turning the release signal off (0 = permanent)

@ Off (sets all signals inactive)

@ wat for CM (Condition Menitoring) inactive

Manual mode
Gripper on Release

Off (all signals inactive)

| Gripper on | Release | H2 active | €M active
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Uber folgende Felder kann der Greifer manuell gesteuert werden.

Manual mode

| Gripper on Release

[ Off (all signals inactive)

URCap kompatibel mit:
CB-Series 3.9.0 und e-Series 5.3.02

Stand: 05/2019
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