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Erstmontage - Quick Start Guide

GRIP

[
Lf—:sen Sie zur Sic_herheit i_mmer 4. Unterteil
die gesamte Betriebsanleitung!
. ] Hangen Sie das
1. Distanzscheibe Unterteil mit
i i | i Zentrier- Werkzeug/Greiferin
Ze:tr_lsr- ( ) | Montieren Sie das Oberteil scheibe Montieren Sie das Unterteil die Ablage.
scheibe | | am Roboter. Nutzen Sie die am Werkzeug/Greifer.
5 optionale Zentrierscheibe. Nutzen Sie die optionale Die Pfeile auf dem
- Zentrierscheibe. Unterteil missen
Oberteil auf die Pfeile der
Hinweis: Je nach Art des (S Ablageplatte
Werkzeugs/Greifers kann T gerichtet sein.
2. Wird Energie benétigt, ein Flansch oder eine 4
montieren Sie die optionale ‘ Distanzscheibe erforderlich VA &
SEK am Oberteil. JR Y sein. A I ]
e . m das System manuell zu
: iy Werkzeug/Greifer verbinden, fithren Sie das
- SEK - Oberteil Oberteil ins Unterteil und
g, Befestigen Sie die bendtigten elektrischen und pressen den Schieber ein.
" pneumatischen Anschliisse an den Baugruppen. . el
Wird E ie bengtiat Vergewissern Sie sich, dass
3. Ird Energie benoligt, . . der Raststift vollstandig im
montieren Sie die optionale 6. verriegelt entriegelt Raststift Oberteil varsenkt ist.
SEKam Unterteil. Ihr Werkzeugist nun
Unterteil befestigt.
. Halten Sie das Unterteil mit
SEK - Unterteil Schieber Werkzeug/Greifer beim manuellen
- Untertel Stellen Sie sicher, dass der Connector entriegelt ist. Offnen des Connectors IMMER fest.
Wenn nicht, driicken Sie den Raststift von unten Andernfalls wird das Unterteil mit
heraus und ziehen Sie den Schieber. Werkzeug/Greifer herunterfallen.
Rev. 1.2 3



Erstmontage - Quick Start Guide

GRIP

Lesen Sie zur Sicherheit immer
die gesamte Betriebsanleitung!

A

Nutzlastangaben

Nach der Montage des Oberteils mussen
die Nutzlastangaben des Roboters
angepasst werden.

5]

9o

o]

X z |¥]o

Gewicht des Oberteils: Schwerpunkt:
Masse = 0,24kg CX = 0,25mm
CY = 4,87 mm
cz = 12,31 mm

Programmierung

Fir die Ver- und Entriegelung muss ein definierter
Bewegungsablauf programmiert werden.

Die erforderliche Punktfolge ist in der Montage-
und Bedienungsanleitung hinterlegt.

T g
BT
0

—
-

Beachten Sie, dass sich die angegebenen
Werte durch die Montage von
Energiedurchfiihrungen &ndern.

Rev. 1.2

Zum Teachen der
Referenzposition \ !
verwenden Sie bitte die _\

mitgelieferten Schablonen.

Vor der Programmierung missen die Schablonen
wieder entfernt werden. Die Programmierung des
Ver- und Entriegelungswegs erfolgt ohne
Schablonen!

Wenn die Schablonen klemmen, riitteln Sie leicht
am Unterteil oder hebeln Sie sie vorsichtig mit
einem flachen Schraubendreher heraus.

Detailliertere Informationen finden sich in unseren
Montage- und Bedienungsanleitungen sowie in
unseren technischen Datenblattern.
www.grip-gmbh.com
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UR Cap Installation

Installation (1/4)

« Falls die URCap “GRIP Auto
Connector” noch nicht installiert
sein sollte, gehen Sie wie folgt
vor:

 Schlief3en Sie lhren USB-
Stick mit der aktuellsten
URCap-Version an

* Die Schnittstelle befindet
sich auf der Ruckseite des
UR-Bedienpanels

Rev. 1.2

<unbenannt>

Status
Gestoppt

Betriebszeit

O Wegpunkte anzeigen




UR Cap Installation G' P\l P

Installation (2/4)

n v':— ? ‘ ’ <unbenannt> '5|
=N 7N default % o
AUSfEhrER | Prograrm Installstion _ Bewsgen  EIA__Protokal Neu i

Programm Variablen

«  Offnen Sie das Menl in der
oberen rechten Ecke und <unbenannt>
wahlen Sie “Einstellungen” e

Status
Gestoppt
Betriebszeit
Tage Stunden Minuten Sekunden

8 17 32 26

O Wegpunkte anzeigen

Geschwindigiceit (Er— 00% Simulation .

Rev. 1.2



UR Cap Installation

Installation (3/4)

Rev. 1.2

Unter dem Reiter “System” im
linken Men, wéhlen Sie
“URCaps”’

Klicken Sie auf “+” zum
hinzufligen neuer Caps

Markieren Sie die URCap
“GRIP Auto Connector” und
betatigen Sie die Schaltflache
“Offnen”

Zum Abschluss der Installation
ist ein “Neustart” erforderlich

REA2z24QAH

> Einstellungen Aktive URCaps

> Passwort
W System

System-

Backup

Roboter-
Registrierung

URCaps .
URCap-Informatichen
Fernsteue...

Eingeschran...
Freedrive

Netzwerk

Aktualisieren

> Sicherheit

s ]

Inaktive URCaps
Remote TCP & Toolpath

e ]|

Geschwindigieir e ——g) 100%

000

Simullation .




UR Cap Installation

Installation (4/4)

Rev. 1.2

Nach der erfolgreichen
Installation sollte die Cap “GRIP
Auto Connector” unter den
aktiven URCaps im zuvor
genutzten Ment( aktiviert sein

BB 2+ QH

> Einstellungen Aktive URCaps
@ GRIP Auto Connector
950 oG

System-
Backup

Roboter-

Registrierung

URCaps .
URCap-Informatichen

Fernsteue...

Eingeschran...
Freedrive

Netzwerk

Aktualisieren

> Sicherheit

Inaktive URCaps
Remote TCP & Toolpath

Neustart

Geschwindigieir e ——g) 100%

Simullation .

000
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UR Cap Inbetriebnahme

Cap Titelmend

Rev. 1.2

Im Menu “Installation” unter
“‘URCaps” sollte die “GRIP Auto
Connector” Cap zu finden sein

In diesem Titelmenu befinden
sich samtliche Schaltflachen zur
Einrichtung des Systems

Zur Ersteinrichtung ist im
Dropdown-Ment bereits eine
Ablagestation hinterlegt, welche
mit dem
Inbetriebnahmeassistenten
konfiguriert werden muss

<unbenannt=> ﬁ
— +
— default = %
. Neu .. Speichern S

Ausfihren _Programn m Minstallation]| 5ewegen E/A Protokoll
> Aligemein GRIP Auto Connector
> sicherheit

Ubersicht
> Koordinatensys
|AC063 #1

> Feldbus
WV URCaps

> >
> >

GRIP Auto
Connector ’ Positionen bearbeiten e = I
(Experte) . - -
- . e 7
Leer
S[° °7]
(&)
Entnommen
Pos. hinzuflgen | I Umbenennen Léschen Test holen Test ablegen ‘ ! P\ I P

Geschwindigkeit (Com—— 00% ° 0 O Sw’ﬂu\ation.




UR Cap Inbetriebnahme G' P\l P

Inbetriebnahmeassistent

<unbenannt=>
default

b B
> Aligemein

- Falls gewlnscht, kann der —
1 1 > Koordinatensys
hinterlegte N?me durch dle” e
Schaltflache “Umbenennen . ‘
sowohl vor, als auch nach der S | posti sesnner
. . . (Experte)
Einrichtung geandert werden
« Um die Einrichtung zu beginnen,
klicken Sie auf die blau e
hinterlegte Schaltflache =
“Inbetriebnahmeassistent”
Pos. hinzuffjgen“ Umbenennen I Léschen Test ablegen GR'P

Geschwindigkeit (Com—— 00% ° 0 O Sw’ﬂu\ation.

Rev. 1.2



UR Cap Inbetriebnahme

Ubersicht

Rev. 1.2

Der Inbetriebnahmeassistent
fuhrt Sie Schritt fur Schritt durch
die Einrichtung der
Ablagestationen

“Schritt 1” zeigt eine Ubersicht
der notwendigen Vorbereitung
der Roboterumgebung

Das Unterteil sollte sich fixiert in
der Ablage befinden; das
Oberteil gleichgerichtet am
Roboter montiert

18 2+ & B

Ausfihe Instaliation B v ge ot okol
> Aligemein GRIP Auto Connector
> Ssicherheit
Inbetriebnahmeassist...

> Koordinatensys
> Feldbus

v URCaps

GRIP Auto
Connector

Ubersicht

Schablone einleg

Toolflansch auswéhlen

@ Fosition teachen

Schablone entfernen

Fertigstellen

en

Geschwindigkeit




UR Cap Inbetriebnahme G' P\l P

Schablone einlegen (1/2)

Ausfibe Instalation]| beecen /A Protokol
_ GRIP Auto Connector
> sicherheit

Inbetriebnahmeassist...
> Koordinatensys

e Mit der Schaltflache “Weiter”
gelangen Sie zum nachsten

i > et Ubersicht
Schritt _

» Pressen Sie jetzt zwei der Connecto
beigeflgten Schablonen in den o
freien Spalt zu beiden Seiten des
Untertells @ Position teachen

® AChten Sie darauf’ daSS dle Schablone entfernen
spitzen Winkel der Schablonen in

Richtung der Ablageplatte zeigen

Rev. 1.2



UR Cap Inbetriebnahme

GRIP

Schablone einlegen (2/2)

Rev. 1.2

Mit der Schaltflache “Weiter’
gelangen Sie zum nachsten
Schritt

Pressen Sie jetzt zwei der
beigeflgten Schablonen in den
freien Spalt zu beiden Seiten des
Unterteils

Achten Sie darauf, dass die
spitzen Winkel der Schablonen in
Richtung der Ablageplatte zeigen




UR Cap Inbetriebnahme

TCP (1/3)

o “Schritt 3” dient der korrekten
Auswahl des TCP

» Ein bereits voreingestellter TCP
kann im oben sichtbaren
Dropdown-Meni ausgewahlt
werden

» Dieser TCP wurde ausgehend
davon konfiguriert, dass die
Toolschnittstelle des UR nach
passender Ausrichtung des AC-
Oberteils von der Ablageplatte
weg zeigt, wie im linken Bild zu
sehen

Rev. 1.2

Installation | Benegen  E1A

GRIP Auto Connector
Inbetriebnahmeassist. . Schritt (3/6) - Toolflansch auswahlen

> Feldb I|Autcﬁonnectm' VI
oersc
7] bnormor .
wem /T N /T X

v URCaps

GRIP Auto
Connector Schablone einlegen

Toolflansch auswéhlen

@ Position teachen

Schablone entfernen

Fertigstellen




UR Cap Inbetriebnahme

TCP (2/3)

Rev. 1.2

Falls das AC-Oberteil um 90°
gedreht am Roboter montiert
wurde, ist der TCP eigenstandig
zu korrigieren

Dazu muss die Orientierung RZ
in den TCP Einstellungen
angepasst werden

&2+ o

Ausit Instalation | E <vegen o
) Allgemein GRIP Auto Connector

Inbetriebnahmeassist... Schritt (3/6) - Toolflansch auswahlen

Feldbt |AutO,Connectm' w
Ubersicht . e :

v URCaps

GRIP Auto
Connector Schablone einlegen

Toolflansch auswéhlen

@ Position teachen

Schablone entfernen

Fertigstellen




UR Cap Inbetriebnahme G' P\l P

TCP (3/3)

B2 saE 2+ ¢

ograrr Ausfi 18
W Allgemein Tool Center Point WV Allgemein Tool Cents

* Gehen Sle hlerZL_J_ Im ) ) T (3
Installationsmenu auf “TCP i ; »

Montage Position Montage Position
X 0.0/mm X

» Erstellen Sie im Dropdown-Menti Eseling 0omm | pus Enalng 1 I o
einen neuen TCP Werkzeug E/A  Z 30.3/mm Werkzeug E/A  Z a s o ]

90.0000

Variablen Variablen
N D f . S . f e d . P "y Z Autostart Orlentierung Autostart Orientier
e Inleren Ie ur Ie OSItIOn Sanfter Einheiten RPY [°] v Sanfter Einheiten ! 2 3
“30 3” bergang Rotationsvektor [rad] ] Ubergang o
’ Home RX Home RX 0 . * |

Rotationsvektor [°]

« Wechseln Sie die Einheiten unter SRS T pevio " e i

Schrauben RZ RPY [°] Schrauben RZ

Orientierung zu “RPY[’T’

. “ y . _ Koordinatensys _ Koordinatensys
» Geben Sie als Wert “90” ein und

bestatigen Sie die Eingabe

« Damit wurde Ihr TCP
entsprechend angepasst

Geschwindigikelt Cr— O Ausschalten Geschwindiglceit ¢

Rev. 1.2



UR Cap Inbetriebnahme G' P\l P

Position teachen (1/2)

Ausfibe Instalation eweger

* Das teachen der Grundposition — Sehit (416 - Position teachon

folgt in Schritt 4 e
+ Durch einen Klick auf “Position :

andern” Wechselt die Anslcht in Connector Schablone einlegen
das Beweg ungsmenu Toolflansch auswéhlen

* FuUhren Sie den Roboter im
Freedrive Modus in die
dargestellte Position und
bestatigen Sie mit “OK”

* Achten Sie darauf, dass das
Oberteil plan auf den
Schablonen des Unterteils
aufliegt und keine Schiefstellung
aufweist

@ Position teachen

Rev. 1.2



UR Cap Inbetriebnahme

Position teachen (2/2)

Rev. 1.2

Das teachen der Grundposition
folgt in Schritt 4

Durch einen Klick auf “Position
andern” wechselt die Ansicht in
das Bewegungsmenii

Fuhren Sie den Roboter im
Freedrive Modus in die
dargestellte Position und
bestatigen Sie mit “OK”

Achten Sie darauf, dass das
Oberteil plan auf den
Schablonen des Unterteils
aufliegt und keine Schiefstellung
aufweist

<unbenannt>
default*

c

TCP-Position Roboter
Koordinatensystem Alctiver TCP
\Ansicht ¥ | Auto_Connector
[+]
..\
v [ ]
TCP-Orientierung f"
OK JAbbrechen
ﬂ? Home )\ Ausrichten Freedrive )

Geschwindigiceit @

Werkzeugposition

x| -370,58 mm Ax| 0,904 rad

v| -315,76/mm RY| 2,862rad

z[ 17,97 mm Rz|[ -0,363rad

Gelenkposition

Basis -126,58
[ ]
Schulter -85,26
[ ]
Elkbogen -104,04 °
[ ]
Handgelenk 1 -69,85 °
[
Handgelenk 2 -258,68 °
[ ]
Handgelenic 3 -0,38




UR Cap Inbetriebnahme

Schablonen entfernen

Rev. 1.2

Um die Schablonen zu
entfernen, betatigen Sie die
Schaltflache “Wegfahren” und im
sich 6ffnenden Fenster “Roboter
bewegen zu: Neue Position”

Dadurch entfernt sich der
Roboter vertikal aus dem
Unterteil und ermdglicht die
Entnahme der Schablonen

Wenn die Schablonen klemmen,
ratteln Sie leicht am Untertell
oder hebeln Sie sie vorsichtig mit
einem flachen Schraubendreher
heraus

Installation | Benegen  E1A

) Aligemein GRIP Auto Connector
Inbetriebnahmeassist... Schritt (5/6) - Schablone entfernen

R -
[ e |

> Feldbus Ubersicht

_ URCaps (J—.u —> ? Y

GRIP Auto
‘ Manuell ‘

Connector Schablone einlegen

Roboter bewegen zu:
Neue Position

Toolflansch auswéhlen

@ Position teachen

Schablone entfernen

€ Abbrechen |

Fertigstellen

| .Zuruck ‘ ‘ Weiter. | @ Fertig Abbrech...




UR Cap Inbetriebnahme G' P\l P

Fertigstellen

Installation | Benegen  E1A

Aus s otoko
) Allgemein GRIP Auto Connector

* Falls Sie noch einen Schritt — et (616) - Fertigetation

korrigieren méchten, haben Sie

nun die Moglichkeit, zu S g
vorherigen Schritten g e N I >)

zuriickzukehren \\\\\

* Ansonsten kann die Einrichtung ﬁ\
Uber die Schaltflache “Fertig” @ rosentesnen < 2

abgeschlossen werden

Fertigstellen

":\t:l» I @ Fertig I‘ Abbrech... ‘

Rev. 1.2



UR Cap Inbetriebnahme

Test Aufnahme

* Sie befinden sich nun wieder im
Titelmenu

* Um die Einrichtung zu
kontrollieren, kann Uber die
Schaltflache “Test holen” ein
Testlauf eingeleitet werden

 Der Roboter fahrt hierbei die
Grundposition tber der
Ablageplatte an und leitet die
Aufnahme des Unterteils ein

Rev. 1.2

<unbenannt=>
default

Ausfhren _Programn m Nnstallation| Benegen

A protokol
> Aligemein GRIP Auto Connector
> sicherheit

Ubersicht

> Koordinatensys
|AC063 #1 - ‘ (V]
> Feldbus
vt _
GRIP Auto
Connector Positionen bearbeiten
(Experte)
Leer
S[° °7]
(&)
Entnommen
Pos. hinzuflgen | I Umbenennen Léschen ‘ Test holen Test ablegen ‘ ! P\ | l:’

Geschwindigkeit (Com—— 00% ° 0 O Sw’ﬂu\ation.




UR Cap Inbetriebnahme

Test Ablage

Rev. 1.2

Nach dem Testlauf zeigt die
Darstellung am rechten Bildrand
den geschlossenen Zustand an

Uber die Schaltflache “Test
ablegen” leitet der Roboter den
Ablagevorgang ein

Sollte sich das Unterteil nicht am
Oberteil befinden, kann Uber die
Schaltflache “Enthommen” der
separierte Zustand signalisiert
werden

<unbenannt=>
— +
— default i
EiA__Protokol

Ausfhren _Programn m Hnstallation| Benegen

> Aligemein GRIP Auto Connector
> sicherheit
Ubersicht

> Koordinatensys
|AC063 #1 > ®
> Feldbus
b —
GRIP Auto
Connector ’ Positionen bearbeiten e = I
(Epecta .~ -
- - 9
ACO063 #1
[[> e o]
--
Entnommen
Montiert
Pos. hinzufﬁgen| I Umbenennen Léschen Test holen ‘ Test ablegen ‘ ! P\ I P

Geschwindigkeit (Com—— 00% ° 0 O Sw’ﬂu\ation.




UR Cap Inbetriebnahme

Weitere Stationen

Weitere Stationen kdnnen uber
die Schaltflache “Platz
hinzuflgen” erstellt werden oder
uber die Schaltflache “Loschen”
entfernt werden

« Um diese einzurichten, starten
Sie die Inbetriebnahme erneut
uber die Schaltflache
“Inbetriebnahmeassistent”

Rev. 1.2

<unbenannt=> 4 “
default* O %
Neu en... Speichern. S

> >
> >

Ausfhren _Programn m Nnstallation| Benegen

A protokol
> Aligemein GRIP Auto Connector
> sicherheit

Ubersicht

> Koordinatensys
IAc053 #2 vI (%)
arbeiten

GRIP Auto
Connector Positionen b

Leer

Entnommen

Montiert
I‘ Pos. hinzufigen Il Umbenennen |I Léschen I Test holen Test ablegen ‘ ] P\ | l:’
Geschwindigkeit (T ——_) 100% ° 0 O Sw’ﬂu\ation.




Auto Connector 063

GRIP

Wir danken lhnen flr
den Einsatz unserer
Produkte!

Sollten Sie weitere Fragen haben,
stehen wir Ihnen gerne zur
Verfliigung.
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