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1. Mitgeltende Dokumente

» Katalog

Qroup

Hinweis:
Die folgenden Dokumente stehen auf unserer Homepage zum Download bereit.

Nur die aktuell iber die Homepage bezogenen Dokumente besitzen Gultigkeit.

e Zeichnungen, Leistungsdaten, Informationen zu Zubehdrteilen usw.
« Allgemeine Geschaftsbedingungen (AGB), unter anderem Informationen zur Gewéahrleistung

2. BestimmungsgemaBe Verwendung

Hinweis:
Der Greifer ist nur im Originalzustand, mit originalem Zubehor, ohne jegliche eigenméchtige

Veranderung und im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter zu verwenden.
Fir eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgemafien Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.

Der Greifer ist ausschlieBlich fir den elektrischen Betrieb mit einer Versorgungsspannung von 24 VDC konzipiert.
Der Greifer wird bestimmungsgemaB in geschlossenen Raumen flr das zeitbegrenzte Greifen, Handhaben und Halten eingesetzt.

Der Greifer ist nicht fir das Spannen von Werkstlicken wahrend eines Bearbeitungsprozesses geeignet.
Der direkte Kontakt mit verderblichen Gutern / Lebensmitteln ist nicht zugelassen.

3. Personalqualifikation

Die Montage, Inbetriebnahme und Bedienung darf nur von geschultem Fachpersonal durchgefiihrt werden. Voraussetzung hierfir
ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben.

4. Sicherheitshinweise

1.

A -
As.

AG.
AI

Der Einbau, die Inbetriebnahme, sowie die Wartung oder Reparatur darf nur von qualifiziertem
Fachpersonal geméB dieser Montage- und Betriebsanweisung durchgeftihrt werden.

Der Greifer ist nach dem aktuellsten Stand der Technik gebaut. Er wird an industriellen Maschinen

montiert und dient zur Aufnahme von Werkstiicken. Gefahren kénnen nur dann von dem Greifer ausgehen,

wenn z.B. - der Greifer nicht sachgerecht montiert, eingesetzt oder gewartet wird
- der Greifer nicht zum bestimmungsgemaBigen Gebrauch verwendet wird
- die ortlichen Vorschriften (Gesetze, Verordnungen, Richtlinien), wie z.B. die EG-Maschinenrichtlinie,
- die Unfalverhltungsvorschriften (UVV) und die Montage- und Bedienungsanleitung

nicht beachtet werden.

Der Greifer darf nur gemaB seiner Bestimmung und seiner technischen Daten verwendet werden.
Far eventuelle Schaden bei nicht bestimmungsgemaBigem Gebrauch haftet die ZIMMER GmbH nicht.

Ein nicht bestimmungsgemaBer Gebrauch bedarf einer schriftlichen Genehmigung der Zimmer GmbH

Stellen Sie sicher, dass die Energieleitungen entfernt sind, bevor Sie den Greifer montieren, umristen, warten oder
reparieren.

Bei Wartung, Umbau oder Anbauarbeiten ist der Greifer aus der Maschine zu nehmen und die Arbeit auBerhalb des
Gefahrenbereiches zu erledigen.

Stellen Sie sicher, dass bei der Inbetriebnahme oder auch beim Testen kein versehentliches Betdtigen des Greifers
erfolgen kann.

Veranderungen am Greifer wie z.B. zusatzliche Bohrungen oder Gewinde dirfen nur mit vorheriger Genehmigung
der ZIMMER GmbH erfolgen.

9. Die vorgeschriebenen Wartungsintervalle und Vorgaben an die Qualitét der Druckluft sind einzuhalten, siehe auch

Abschnitt Wartung. Bei Einsatz des Greifers unter extremen Bedingungen, siehe Punkt 11, muss der Wartungs-
intervall je nach Starke der Verschmutzung angepasst werden. Bitte wenden Sie sich hierzu an unsere Hotline.

10. Der Einsatz des Greifers unter extremen Bedingungen, wie z.B. aggressive Flissigkeiten, abrasive Stdube, unterliegt

der vorherigen Genehmigung der Zimmer GmbH

f 11. Bei der Demontage von Greifern die tUber eine integrierte Feder verflgen, ist auf Grund der stets anliegenden

Federspannung erhdhte Vorsicht geboten.
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5. Funktion

5.1

Funktion GEP5000IL

Die Greiferbacken des Parallelgreifers sind auf zwei gemeinsamen
Fuhrungsschienen hintereinander angeordnet, und gegeneinander
verschiebbar.

Als Antrieb wird ein birstenloser DC-Motor eingesetzt.

Die Rotationsbewegung des Motors wird durch einen Spindelantrieb
in eine lineare Bewegung umgewandelt und somit die Bewegung der
der Greiferbacken erzeugt.

Der Greifer ist flr Greifen nach auBen einsetzbar. (NO = normally open)

Das heiBt, der Greifer fahrt mit hoher Geschwindigkeit zurlick in die

Startposition NC
Der Greifer ist flir Greifen nach innen einsetzbar. (NC = normally close)

Das heiBt, der Greifer fahrt mit hoher Geschwindigkeit zurlck in die

Startposition

4.2 Funktion GED5000IL
Die Greiferbacken des Dreibacken-Zentrisch-Greifers sind jeweils zwischen zwei
FUhrungsschienen angeordnet.

Als Antrieb wird ein birstenloser DC-Motor eingesetzt.
Die Rotationsbewegung des Motors wird durch einen Spindelantrieb

in eine lineare Bewegung umgewandelt und somit die Bewegung der
der Greiferbacken erzeugt.

Der Greifer ist fir Greifen nach auBen einsetzbar. (NO = normally open)
Das heif3t, der Greifer fahrt mit hoher Geschwindigkeit zuriick in die
Startposition

Der Greifer ist flir Greifen nach innen einsetzbar. (NC = normally close)
Das heiBt, der Greifer fahrt mit hoher Geschwindigkeit zurlick in die
Startposition
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6. Montage

6.1

6.2

Sicherheitshinweise

VORSICHT:

Montage des Greifers

Der Greifer kann von mehreren Seiten auf einer, den Vorgaben fiir Ebenheit entsprechenden, Anschraubflache montiert werden.
Bei einer Lange der Anschraubflache < 100 mm betragt die zulassige Unebenheit < 0,02 mm.
Bei einer Léange der Anschraubflache > 100 mm betragt die zulassige Unebenheit < 0,05 mm.

Qroup

Ein Nichtbeachten kann zu leichten bis schweren Verletzungen fiihren

Vor Montage-, Installations-, und Wartungsarbeiten ist die Spannungsversorgung der Elektronik auszuschalten.
» Verletzungsrisiko

Folgende Arbeitsschritte sind zur Montage des Greifers durchzufihren:

> Zentrierhllsen/Passstifte in die daflir vorgesehenen Passungen am Greifer einsetzen
» Greifer mittels Zentrierhilsen auf der vorgesehenen Montageflache positionieren

» Greifer mit Zylinderschrauben der Festigkeitsklassen 8.8 befestigen

» Versorgungskabel M12 5-pol. fiir IO-Link Port Class-B montieren

6.3

Montage der Greifbacken
Vor der Montage der Greifbacken ist zu priifen, ob die diese hinsichtlich ihrer LaAnge passend fir die gewahlte Greifervariante sind.

Folgende Arbeitsschritte sind zur Montage der Greifbacken durchzufiihren:

> Zentrierhllsen oder je nach Variante Zylinderstifte in die daflr vorgesehenen Passungen an den Greiferbacken einsetzen
» Greiffinger mittels der Zentrierhiilsen oder je nach Variante mittels der Zylinderstifte auf den Greiferbacken positionieren
> Greiffinger mit Zylinderschrauben der Festigkeitsklasse 8.8 befestigen

HINWEIS:

Angaben zum Anzugsmoment, Schraubendurchmesser, max. Gewicht und L&nge der Greifbacken sind dem

6.4

Produktdatenblatt zu entnehmen.

Statische Aufladung

Im Greifer bewegen sich verschiedene nichtleitende Teile. Dadurch entstehen infolge der statischen Aufladung geringe
Spannungen. Diese Ladungen kdnnen nicht abgebaut werden, wenn der Greifer auf einer isolierenden Flache montiert und eine
Entladung Uber das Werkstuck ebenfalls nicht mdglich ist.

HINWEIS:

Sollten elektrostatisch sensible Teile mit dem Greifer in Berihrung kommen, empfiehlt sich eine Erdung der

Greiferbefestigung.

7. Inbetriebnahme

71

Kabelbelegung

Die hier dargestellte Kabelbelegung entspricht der von |O-Link spezifizierten 5-poligen M12-Stecker der Portklasse B

Funktion

Erklarung

+24V DC

Versorgung der [O-Link-Kommunikation

Blau GND
Schwarz c/Q

Versorgungsspannung Aktor (5A)

Versorgungsspannung 0 V DC

10-Link-Kommunikation

GND

Versorgungsspannung 0 V DC Aktor

» Importieren der IODD (Geratebeschreibung) in die Steuerung

Aufruf der Website https://ioddfinder.io-link.com

Suche nach ,Zimmer Group“ im angezeigten Suchfenster

Auswahl des gewtiinschten Geréts und Download der entsprechenden *.zip Files
Der komplette Inhalt des Zip Files wird flr das importieren in der Steuerung benétigt

i ]

=

=
=
=

INFORMATION:

Der I0DD-Datei kann auch direkt vom Produkt-Datenblatt auf unserer Webside heruntergeladen werden.
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Ist die Hardwarekonfiguration abgeschlossen und die 10-Link Verbindung zum Greifer aufgebaut missen in den
Prozesseingangsdaten schon einige Daten zu sehen sein.
= Manche Steuerungen verlangen hier aber noch einen Byte-Swap (Byte-Tausch) um diese Prozessdaten in eine
sinnvolle Reihenfolge zu bringen.

» Um festzustellen ob ein Byte-Swap notwendig ist, kann im “StatusWord” das Bit 6 [GripperPLCActive] betrachtet werden.
» Hierzu muss festgestellt werden, ob das Bit 6 [GripperPLCActive] im ersten oder im zweiten Statusbyte aktiv ist.
= Dieses Bit muss als einziges in diesem Byte aktiv sein.
= Ist das Bit 6 im ersten Byte aktiv, dann muss hier noch ein ByteSwap (Byte-Tausch) angewendet werden.
= Ist das Bit 6 im zweiten Byte aktiv, dann haben die Bytes schon die richtige Reihenfolge und es kann mit der weiteren
Inbetriebnahme fortgefahren werden.

INFORMATION:
Es ist unbedingt eine Priifung der Prozessdaten durchzufiihren

Spannungsversorgung

Strom >5A

10-Link Master

Feldbus oder
SPS

Information:

* Es existiert eine galvanische Trennung zwischen Kommunikations- und Aktorversorgung.

* Der Greifer besitzt eine sogenannte ,Startphase®. Das bedeutet, dass die vollstandige Betriebsbereitschaft
(Kommunikation zwischen den Controlern) auf Grund von Prifroutinen erst nach ca. 5 Sekunden
vollstandig zur Verfligung steht.

7.2 Ansteuerung

Der Greifer wird mittels der zyklischen Prozessdaten und den azyklischen Servicedaten, mit einer Zykluszeit von 8 ms, Gber 10-Link
gesteuert. Wahrend eines Kommunikationszyklus sendet der I0-Link Master 8 Byte zum Greifer und empféangt 6 Byte Prozessdaten.

Die Stromaufnahme beim Verfahren der Greiferbacken betragt maximal 5 A. 5
Im Ruhezustand liegt die Stromaufnahme unter 150 mA. Ist die Aktor-Versorgung

nicht verfligbar, meldet der Greifer dies durch seine Error-LED und dem .
»DiagnosisWord“ = 0x100.

Der Greifer benétigt eine Startphase von ca. 5 s bis der komplette

1
Funktionsumfang zur Verfligung steht.
Zu Beginn dieser Zeit leuchten alle 5 LEDs der Greifkraftanzeige und im ®5 05 O 05
,DiagnosisWord“ wird eine 3 gesendet. ® ® @

i A Rl 8
Danach erléschen die LEDs von oben nach unten o

1 1 i 1
Sind die 5 s verstrichen, leuchtet nur noch die LED, welche der derzeit ausge-
wabhlte Greifkraftstufe entspricht. t & ®:5
Falls nach der Startphase noch keine 10-Link Kommunikation seitens des |0-Link o V : V -
Master zur Verfligung gestellt werden kann, signalisiert dies der Greifer durch > e eee e @
blinken der Greifkraftstufen-LEDs (ca. 1 s). ‘ 1 1
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7.3

7.4

Qroup

Ist der Greifer funktionsbereit, muss bei einem Kaltstart aus Sicherheitsgriinden, mit dem ,,Controlword“ eine ,,1“ gesendet werden.
Mit dieser ,,1* wird dem Greifer mitgeteilt, dass er die aktuell in den Prozessdaten Uibertragenen Werte tibernehmen soll. Nun ist
der Greifer betriebsbereit. Danach bewegt sich der Greifer bei dem entsprechenden Kommando im ,,Controlword” (256 bzw. 512)
auf die dazugehdrende Position.

Der Greifer ist durch ein bidirektionales Verhalten gekennzeichnet. Das bedeutet, dass der Greifer nicht selbststandig auf
Zwischenwerte positionieren kann. Jeder Bewegungsbefehl wird bis zur maximal mdglichen Position ausgefihrt.

Ansteuerung liber zyklische Prozessdaten.
Generell besteht die Moglichkeit den Greifer einzig Uber die zyklisch ausgetauschten Prozessdaten zu steuern.
Dies ist jedoch nur méglich, wenn in dem Prozessdatenwort ,Workpiece-No.“ kein Wert Ubertragen wird.
Da die unterschiedlichsten Greiferbacken flir die GEP/GED5000IL-Serie existieren, muss der bendtigte Fahrweg direkt mit dem
Greifer ermittelt oder speziell von Hand berechnet werden.
Bei einem Neustart des Greifers muss zwingend zuerst im ,,ControlWord“ eine ,,1“ geschrieben werden. Nur danach ist der Greifer
aktiv und lasst sich bewegen.

Schritt 1 ,,Handshake*:

Es missen alle anderen Prozessdaten auf die gewiinschten Werte eingestellt werden. Diese Werte werden durch eine ,1“ im
»Controlword”, im Greifer als aktueller Datensatz geladen. Danach muss das Werkstlick eingelegt und Gber das ,,Controlword“
das Bit Richtung ,WorkPosition“ (= 512) gesetzt werden. Durch diesen Befehl fahrt der Greifer in Richtung ,WorkPosition“ bis er
durch das Werkstiick gestoppt wird.

Schritt 2 ,,Handshake*:

Die Ist-Position ,,ActualPosition” kann nun bei den eingehenden Prozessdaten abgelesen werden. Dieser Wert kann auf die
~TeachPosition” der ausgehenden Prozessdaten geschrieben werden.

Gleichzeitig sollte im Parameter ,,PositionTolerance* eine ,50“ fiir die StandardgréBe der Toleranz der ,,TeachPosition*
Ubergeben werden. Sind diese Werte in den Prozessdaten eingetragen, kann mit dem ,,ControllWord“, durch schreiben einer ,,1¢,
dem Greifer wieder mitgeteilt werden, dass diese Werte in den aktuell gultigen Datensatz lbernommen werden sollen.

Schritt 3:

Nachdem der Greifer den Datensatz als den aktuell gliltigen Datensatz erkennt, gibt er Gber das ,,StatusWord“ (= 512) eine
entsprechende Rickmeldung dartiber, ob er das richtige Werkstiick gegriffen hat.

INFORMATION:

Zur Uberpriifung, ob ein Werkstiick korrekt gegriffen wurde, sollte der Status des Greifers verwendet werden.
Die Auflésung der Positionsmessung ist 0,01 mm.

Die Genauigkeit der Positionsmessung liegt bei 0,2mm.

Wird der Parameter ,,ActualPosition®, zur Erkennung des Werkstiickes verwendet, so missen bei der
Inbetriebnahme Schwankungen um den exakten Wert beachtet werden!

Verfahren zur Dateniibergabe

Alle Daten, die dem Greifer tibergeben werden und in den nachfolgenden Kapiteln beschrieben werden, missen mit Verfahren
,Handshake“ ibergeben werden.

INFORMATION:
Dieses Verfahren wird ,,Handshake“ genannt, da es eine ,saubere” Ubergabe erméglicht.
Die Ubergabe der Daten erfolgt sozusagen von ,,Hand zu Hand“ zwischen Steuerung und Greifer.

Verfahren ,HANDSHAKE*“

Die Datentibertragung beginnt mit dem Senden des ,ControllWord“ = 0x00 Em) anden Greifer.
AnschlieBend muss die Antwort des Greifers tiber das  pE) Statusbit 12 = False gepruft werden.

Die Datenlibertragung erfolgt durch &ndern der entsprechenden Prozessdaten und dem Senden des Befehls ,,Datentibernahme*

durch das ,ControllWord*“ = 0x01 Em)> Dies wird vom Greifer durch das Statusbit 12 = True Em)> quittiert.
Mit dem ,ControllWord“ = 0x00 EE) und der entsprechenden Antwort des Greifers durch das
) Statusbit 12 = False wird der Datentransfer abgeschlossen

Verfahren ,,FEHLER QUITTIERUNG“

Hat der Greifer eine Stérung, wird das Fehler-Bit im Statuswort gesetzt.

Diese Stérung kann durch Senden des ,ControllWord“ = 0x8000 EEE)> zuriickgesetzt werden.

HINWEIS:
Nicht alle Fehler kdnnen zurtickgesetzt werden. Es gibt Fehler, bei denen die Fehlermeldung nach dem

Quittieren nicht zurtickgesetzt wird. Der Anwender muss warten, bis der Greifer den Fehler selbst zuriicksetzt.
Zum Beispiel: Fehlerfall Ubertemperatur.
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7.5 Arbeiten mit ,WorkpieceNo.“

Mit diesem Parameter kdnnen die im Greifer gespeicherten Werkstlickrezepturen ausgewahlt oder neue Rezepturen
hinzugefugt werden.
Mit einem Wert > 0 wird die entsprechende Werkstiickrezeptur im Greifer geladen.

Beispiel:

+~WorkpieceNo.“ = 3 aktiviert den dritten Werkstlickrezeptur-Satz im Greifer.

Danach kann unabhangig von anderen Prozessdaten, alleine mit dem ,,ControlWord"“ der Greifer mit den passenden Parametern
gefahren werden. Der Greifer Uberprift auch hier die Daten auf Plausibilitat.

Wenn der Parameter ,WorkpieceNo.“ > 0 ist und am ,ControlWord"“ der Wert 0x2 anliegt, werden die aktuell anliegenden
Prozessdaten in der angewahlten Werkstlicknummer gespeichert.

Beispiel:

Es kdnnen maximal 32 Werkzeugrezepturen gespeichert werden.

Zum Speichern einer neuen Rezeptur muss das gewlinschte Werkstlick eingelegt und der Speicherort durch die Eingabe

~WorkpieceNo.“ = 5 gewahlt werden.

Durch Schreiben des ,,ControlWord“ = 0x2 wird die Rezeptur in die gewahlte ,WorkpieceNo.“ gespeichert.

Danach kann mit einem entsprechenden ,,ControlWord“ der Greifer mit den angewahlten Werkstiickdaten bewegt werden.
7.6 Abfrage der Endlagen

Die Ruckmeldung der Endpositionen erfolgt Giber zwei Bits im Parameter ,Status*.
Beim Erreichen der ,,BasePosition“ wird das zugehorige Bit (Status = 256) gesetzt.
Entsprechend wird das Bit ,,WorkPosition” (Status = 1024) beim Erreichen der ,WorkPosition* gesetzt.

Die Abfrage der Endlagen des Greifers ist von Werk aus auf den maximal méglichen Hub des Greifers voreingestellt.

Dieser maximale Hub kann unter Umstanden durch die Form der Greifbacken oder durch andere Stoérkonturen reduziert werden.
Fir diese Falle kann die Endposition bei Bedarf tiber eine automatisch ablaufende Verfahrroutine neu gesetzt werden.
Dies bedeutet, dass die ,WorkPosition“ und die ,,BasePosition“ neu referenziert werden.
» Hierzu muss das ,,Adjust-Bit“ im ,ControlWord*“ = 128 flir mindestens 6 Sekunden gesetzt werden.
Voraussetzung ist, dass im ,,ControlWord* kein zusétzliches Bit gesetzt ist
» Nach ca. 1 Sekunde beginnt die Verfahrroutine, die nach 5 Greifzyklen endet.
» Sobald die ,Adjust“-Routine abgelaufen ist, wird das Statusbit 12 ,data transfer” als erfolgreiche Riickmeldung gesetzt.

HINWEIS:

Wird vor Ende der Verfahrroutine dieses Bit zurickgenommen, so muss der Vorgang wiederholt werden,
da die Endlagen dann nicht korrekt bestimmt sind.

Die Positionserkennung wird Uber einen analogen Magnetfeldsensor realisiert und im Greifer ausgewertet.
Das Verhalten beziglich Genauigkeit und Temperatur ist somit vergleichbar mit den handelstiblichen analogen
Magnetfeldsensoren.
7.6.1 Greifweg in Richtung ,WorkPosition*
empfohlener Arbeitshub:

GEP/GEDS5006IL: 12 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 8,60 mm
GEP/GEDS5008IL: 16 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 12,60 mm

A GEP/GED5010IL: 20 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 16,60 mm
Anfahrtsweg
S S
o ProBacken \ Greifrichtung > < e
verbotener TeachPosition
Greifbereich
N N
= C
g < > S
o PositionTolerance o
e ©
empfohlener Greifbereich

o- .

BasePosition [mm x 100] WorkPosition [mm x 100]

Der Greifer fahrt Uber die vordere und hintere Endlage etwas hinaus. Dieser bereich wird in der jeweiligen Positionsangabe nicht
bertcksichtigt. Das heiBt, es wird der Wert der entsprechenden Endlage angezeigt.
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7.6.2 Greifweg in Richtung ,,BasePosition“

empfohlener Arbeitshub:
GEP/GED5006IL: 12 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 8,60 mm
GEP/GEDS5008IL: 16 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 12,60 mm

A GEP/GED5010IL: 20 mm - Endlage - Anfahrtsweg = 16,60 mm
Anfahrtsweg
Endlagenerkennung >250 mm + 0.2 mm
0,5 mm £ 0,2mm — ) +0,
- > < Greifrichtung < ProBacken
TeachPosition verbotener
Greifbereich
N N
& r > &
o PositionTolerance o
° =
empfohlener Greifbereich

BasePosition [mm x 100] WorkPosition [mm x 100]
Der Greifer féahrt Gber die vordere und hintere Endlage etwas hinaus. Dieser bereich wird in der jeweiligen Positionsangabe nicht
bertcksichtigt. Das heiBt, es wird der Wert der entsprechenden Endlage angezeigt.
Die aktiven Positionen des Greifers werden durch drei LEDs auf der Bedienfolie angezeigt.

Greifer steht in ,,BasePosition”
o <
@ >l
@ >«
Greifer steht in ,TeachPosition“
@® <> [ (Programmierposition/Werkstiick-Punkt)
o >l
@ >«
Greifer steht in Work position
® <«
o >
o »r«
Wenn der Greifer auf eine Endlage eingelernt wurde, sind zwei
® LED gleichzeitig eingeschaltet.
LA (Bsp.: Endlage ,WorkPosition“ und , TeachPosition*
o »r«
7.7 Mindest-Verfahrweg

Der Greifer bendtigt einen Mindest-Verfahrweg von > 1,25 mm pro Backe, bevor er auf ein Werkstiick treffen darf.
= Wird dies nicht eingehalten, so kann der Greifer die gewiinschte Greifkraft nicht aufbauen und zeigt einen Fehler an.
Der Mindest-Verfahrweg gilt in beiden Bewegungsrichtungen und ist unabh&ngig von der Startposition des Greifers.

7.8 Anderung von Prozessdaten
Name W
,DeviceMode*“ 1..3
»WorkpieceNo.*“ 0..32
,PositionTolerance* 0...250 0,01 mm
,GripForce* 1..5 %
,TeachPosition“ 0 ... maximaler Backenhub 0,01 mm
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7.9 Ablauf Ansteuerung Grundparameter
Greifer an die Spannungsquelle / 10-Link Master anschlieBen
Nach dem AnschlieBen durchlaufen die Kraftstufen-LEDs eine ca. 3 Sekunden dauernde Sequenz.
Danach ist der Greifer bereit fir den Kommunikationsaufbau
Wenn die Greifersteuerung nach 3 Sekunden bereit ist,leuchten nur noch die aktuelle Greifkraftstufe,
die entsprechende Backenposition und die Power-LED
Der Greifer prift beim Systemstart zunéchst sich selbst und dann die Daten, welche er von der SPS erhalt.
Sind diese Daten nicht in Ordnung werden entsprechende Fehlermeldungen ausgegeben.
Bei einem Neustart des Greifers mussen folgende Bedingungen erflllt sein
,,Cont.roIW.(.)r. =1. ) " ,,Workp.!eceNo. = ,TeachPosition* , . ,PositionTolerance*
(Funktionsféhigkeit  ,DeviceMode“=1 (Datenlibernahme < max ,GripForce Eingabe = 50
herstellen / Daten- ~ (Universalbetrieb)  aus den aktuellen 5 . [Stufe 1, 2, 3, 4, 5] g
.. . Hub des Greifers entspricht 0,5 mm
Ubernahme aktiv Prozessdaten

i

Mit dem Befehl ,,Handshake® die oben genannten Bedingungen an den Greifer Gbermitteln.

i

Sind diese Bedingungen erflillt, hat der Greifer am ,,StatusWord*“ nur die jeweilige Backenposition und im
,DiagnosisWord“ eine ,,0“ gesetzt.

Der Greifer kann nun mit dem ,,ControlWord“ = 256 auf die ,,BasePosition“ und mit dem ,,ControlWord“ = 512
auf die ,WorkPosition“ bewegt werden

Sollen die aktuell verwendeten Daten des Greifers verdndert werden, missen diese in den entsprechenden
Prozessdaten gedndert werden und anschlieBend das ,,ControlWord“ = 1 (Datenlibernahme aktiv)
gesetzt werden.

Sollen die aktuell in den Prozessdaten tibergebenen Daten in einem Datensatz im Greifer hinterlegt werden,
muss im Parameter ,WorkpieceNo.“ der entsprechende Datensatz (1 ... 32) ausgewahlt und im
»controlWord*“ = 2 (Prozessdaten in Werkstlickdatensatz speichern) abgelegt werden.

10
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8. Prozessdaten
Es besteht die Mdglichkeit den GEP/GED5000IL einzig mit den, in jedem Zyklus Ubertragenen, Prozessdaten zu steuern.
Damit der Greifer, die aktuell in den Prozessdaten Ubertragenen Daten, als den aktiven Datensatz erkennt, muss in das
»,Controlword“ eine ,1“ gesendet werden.
Durch diese ,,1“ wird dem Greifer signalisiert, dass eine Datenlibernahme stattfinden soll.

Datentyp

,,ControlWord“ UINT 16
,DeviceMode“ UINT 8
2WorkpieceNo.“ UINT 8
,TeachPosition“ UINT 16
,GripForce* UINT 8
,PositionTtolerance* UINT 8

GEP/GED5000IL

»StatusWord* UINT 16
Diagnosis UINT 16
»ActualPosition* UINT 16

Ausgaben: Prozessdaten vom 10-Link Master zu GEP/GED5000IL

8.1 Parameter ,,ControlWord*“ :
Aufbau des ,,ControlWord*:

Bit 15 | Bit 14 | Bit 13 | Bit 12 | Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
Error-
Byte 1 Reset n/a n/a n/a n/a n/a MoveToWork MoveToBase
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte 0 )
R -
Adjust n/a n/a n/a Teach e.setD|rec WritePDU Datatransfer
tionFlag
Anwendung:
Kommando Dezimalwert Hexadezimalwert
Datatransfer 1 0Ox1
WritePDU 2 0x2
Teach 8 0x8
WirtePDU
ohne ,,TeachPosition* 10 OxA
Adjust 128 0x80
MoveToBase 256 0x100
MoveToWork 512 0x200
Bit 0: ,Dateniibernahme*
Durch Setzen dieses Bits Gibernimmt der Greifer die, in den Prozessdaten tibertragenen Daten
(»,WorkpieceNo.“ = 0) bzw. in den Werkstlickdatensatzen hinterlegten Daten (,WorkpieceNo.“ = 1..32)
als aktiven Datensatz.
Bit 1: »,Prozessdaten in Werkstlickdatensatz speichern®

Durch Setzen dieses Bits wird dem Greifer mitgeteilt, dass er die aktuellen Prozessdaten in die
angewahlte Werkzeugrezeptur schreiben soll.

11
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Bit 3: ,Teach”
Durch Setzen dieses Bits wird dem Greifer mitgeteilt, dass in der gewahlten ,,WorkpieceNo.“ die
aktuelle Position als ,TeachPosition“ gespeichert werden soll.
Bit 7: sadjust”
Ist kein weiteres Bit im Steuerwort gesetzt, kann durch das ,adjust-Bit“ eine Neujustierung der
Backenendlagen erwirkt werden. Das ,,adjust-Bit* muss dabei flir mindestens 15 Sekunden gesetzt
sein. Wahrenddessen durchlauft der Greifer eine automatisch ablaufende Routine.
Far nédhere Informationen zur ,,Adjust“-Fahrt wird auf das Kapitel 6.5 verwiesen.
Bit 8: in Richtung ,BasePosition*
Durch setzen dieses Bits wird dem Greifer mitgeteilt, dass er zur ,,BasePosition“ fahren soll.
Bit 9: in Richtung ,WorkPosition“:
Durch Setzen dieses Bits wird dem Greifer mitgeteilt, dass er zur ,WorkPosition“ fahren soll.
Bit 15: Uber dieses Bit kdnnen alle riicksetzbaren Fehler quittiert und damit zuriickgesetzt werden.
Ob ein Fehler rlicksetzbar ist, kann aus der Fehlerliste entnommen werden.
Details:
Name: ControlWord
Datenformat: UINT16
Berechtigung: schreiben
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0...65535
8.2 Parameter ,,DeviceMode* :

Mit dem ,DeviceMode* kann der Fahrmodus zwischen Universalbetrieb, NC-Betrieb (Normally close) und

NO-Betrieb (Normally open) ausgewahlt werden.

Eingabe Mode Beschreibung
1 Universalbetrieb innen und auBen greifen, beide Bewegungen mit der gleichen
Geschwindigkeit
2 NC-Betrieb Nach innen mit gewlinschter Greifkraft und Geschwindigkeit, nach
auBen mit schneller Bewegung
3 NO-Betrieb Nach auBen mit gewlinschter Greifkraft und Geschwindigkeit, nach
innen mit schneller Bewegung
Details:
Name: DeviceMode
Datenformat: UINT8
Berechtigung: schreiben
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 1..3

8.3 Parameter ,,WorkpieceNo*. :

Die Werksticknummer dient zur Auswahl der bereits hinterlegten Werksttickdaten als auch zur Auswahl des
Datensatzes ,WorkpieceNo.“ in dem die aktuellen Prozessdaten gespeichert werden.

Durch setzen des ,Teach“-Bit im Steuerwort = 1024 kann die aktuelle ,TeachPosition“, der ,,DeviceMode*,
die ,,PositionTolerance” sowie die angegebene Greifkraft, welche in die Prozessdaten Ubertragen werden,

in einem Datensatz ,,WorkpieceNo“. hinterlegt werden.

Dieser Datensatz ,WorkpieceNo.“ bietet die Mdglichkeit, den Greifer auf einzelne Werkstlicke sehr schnell
einlernen zu kdénnen.

Zimmer GmbH - Im Salmenkopf 5 - 77866 Rheinau - Tel: +(0) 49 7844 9138-0 - Fax: +(0) 49 7844 9138-80 - www.zimmer-group.de
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Information:
Beispiel: Um die, im Werkstlcksatz 3 hinterlegten Daten (Toleranz der ,, TeachPosition®, Korrekturwert der
sTeachPosition“, , TeachPosition“, Greifkraft und Fahrmodus) zu nutzen, muss in der , WorkpieceNo*.

der Prozessdaten eine 3 (,WorkpieceNo.“ = 3) Ubertragen werden.

Qroup

Details:
Name: WorkpieceNo.
Datenformat: UINT8
Berechtigung: schreiben
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0..32
Index Name Daten- | Zugriffs- Werte Beschreibung
format recht
0x800
28 Werkstick- Jeder Hauptindex (0x65 bis 0x84)
0x81F . L
(2048 nummer 1..32 beinhaltet die vier unten genannten
bis Satz 1 bis 32 Subindizes (0x01 bis 0x05)
2079)
0x01= Universalbetrieb
(innen oder auBen greifen, beide
Bewegungen mit der gleichen
Geschwindigkeit)
0x02 = NC-Betrieb (normally close)
Fahrmodus/ nach innen mit gewtnschter Greif-
,DeviceMode*“ VINTS lesen kraft, nach auBen mit schneller
Bewegung
0x03 = NO-Betrieb (normally open)
nach auBen mit gewlinschter Greif-
kraft, nach innen mit schneller
Bewegung
Durch diesen Wert kann die Greifkraft
GripForce UINT8 lesen 1,2,3,4,5 Uber die azyklischen Daten verandert
werden
) ) Durch diesen Wert kann die
,TeachPosition“ | UINT16 lesen 0 bis Gesarpthub des Greifers Werkstuckposition Uber die
in [mm] . ..
zyklischen Daten verandert werden
10 +/-0,1 mm
Toleranz der 20 */-0,2 mm Durch diesen Wert kann die
..« | UINT8 lesen Werkstlickposition
,TeachPosition korrigiert den.*
240 +/-2,4 mm orrigiert werden.*)
250 +/-2,5mm
*) Auf Grund des Gebersystems des Greifers werden die Positionen nur auf ein Zehntel genau ibernommen.
Ein Wert dazwischen, z.B. 23 wird dementsprechend vom Greifer als ein Toleranzfenster von +/- 0,3 mm verwendet.
Reserve 1 UINT8 lesen 0 als Reserve vorgehalten
Reserve 2 UINT8 lesen 0 als Reserve vorgehalten
Reserve 3 UINT8 lesen 0 als Reserve vorgehalten

13
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8.4 Parameter ,,TeachPosition* :

Durch die ,TeachPosition“ wird dem Greifer mitgeteilt, welchen Backenhub dieser bis zum Erreichen des
Werkstiicks zurlicklegen muss. Der Greifer kann somit unterscheiden, ob ein richtiges oder ein falsches
Werkstiick gegriffen wurde. Die Bestatigung, dass das korrekte Werkstiick gegriffen wurde, wird der Steuerung
Uber den Parameter ,Status” mitgeteilt. Bei korrekter Erkennung wird das , Teach“-Bit gesetzt und somit dem
Anwender die Mdéglichkeit gegeben, diesen Arbeitsschritt zu kontrollieren.

Die , TeachPosition® kann aber vom Greifer nicht direkt angefahren werden. Der Greifer hat ein bidirektionales
Verhalten zwischen ,BasePosition” und ,WorkPosition*.

Mit dem verwendeten Wegmesssystem, ist eine Genauigkeit der Teach position auf 0,2 mm zu erzielen.
Was den folgenden Werten entspricht:

Produkt ,BasePosition* »Workposition“ »TeachPosition*
GEP/GED5006IL 0 1200 0...1200
GEP/GED5008IL 0 1600 0...1600
GEP/GED5010IL 0 2000 0...2000

Details:
Name: TeachPosition
Datenformat: UINT16
Berechtigung: schreiben
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0 ... max. Backenhub des Greifers
8.5 Parameter ,,GripForce* :

Der Greifer kann unterschiedliche Greifkréfte und Greifgeschwindigkeiten fir einen optimierten
Prozessablauf nutzen. Da der Greifer aus seiner Greifgeschwindigkeit in Kombination mit der Stromstéarke die
Greifkraft erzeugt, beeinflusst die Einstellung der Greifkraft auch umgekehrt die Greifgeschwindigkeit und die
Stromstérke.

Die Greifkraft kann in verschiedenen Stufen eingestellt werden. Der Wert wird in Prozent der maximalen
Greifkraft des Greifers angegeben.

Details:

Name: GripForce

Datenformat: UINT16

Berechtigung: schreiben

Ubertragung: zyklisch

Wertebereich: 1 Modus 1
2 Modus 2
3 Modus 3
4 Modus 4
5 Modus 5
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8.6 Parameter ,,PositionTolerance* :

Durch den Parameter ,,PositionTolerance“ kann dem Greifer die aktuelle Toleranz der ,,TeachPosition“
Ubergeben werden

Eingabe Toleranz
10 +/-0,1 mm
20 +/-0,2 mm
240 +/-2,4mm
250 +/-2,5mm

Information:
Auf Grund des Gebersystems des Greifers werden die Positionen nur auf ein Zehntel genau Gbernommen.
Ein Wert dazwischen, z.B. 23 wird dementsprechend vom Greifer als ein Toleranzfenster von +/- 0,3 mm

verwendet.

Details:
Name: PositionTolerance
Datenformat: UINT 8
Berechtigung: schreiben
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 10... 250

Eingaben: Prozessdaten vom GEP/GED5000IL zum IO-Link Master
8.7 Parameter ,,Status“:
Aufbau des ,,StatusWord*“:

Bit 15 Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
Byte Error ControlWord ControlWord DataTransfer undefininedPosition | WorkPosition | TeachPosition BasePosition
1 =0x200 =0x100 ok
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte Controller Gripper JogWorkAktiv | JogBaseAktive . HomingPosition
0 Error PLCAKtiv e MovementComplete InMotion MotorON OK

15
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Die Auflésung der Positionsmessung ist 0,01 mm.
Die Genauigkeit der Positionsmessung liegt bei 0,2 mm.
Wird eine Abfrage der korrekten Position durch die ,,ActualPosition“ genutzt, missen bei der Inbetriebnahme
Schwankungen um den exakten Wert beachtet werden.

aroup

Details:
Name: Status
Datenformat: UINT16
Berechtigung: lesen
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0...65535
8.8 Parameter ,,Diagnosis* :

Der im Parameter , Diagnosis“ zurlickgelieferte Wert entspricht der Diagnosemeldung.
» siehe dazu Kapitel ,,Fehlerdiagnose*

Details:
Name: Diagnosis
Datenformat: UINT16
Berechtigung: lesen
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0...65535
8.9 Parameter ,,ActualPosition“ :

Die ,,ActualPosition* entspricht der aktuellen Position der Greiferbacken, auf den Gesamthub des Greifers
bezogen und auf 0,01 mm skaliert. Die Werte kénnen sich zwischen der ,BasePosition“ (Minimalwerte)

und der ,WorkPosition“ (Maximalwerte) bewegen.
Mit dem verwendeten Wegmesssystem, ist eine Genauigkeit der Position auf 0,2 mm zu erzielen.

Produkt BasePosition (Minimalwert) WorkPosition (Maximalwert)
GEP/GED5006IL 0 1200
GEP/GED5008IL 0 1600
GEP/GED5010IL 0 2000

Details:
Name: ActualPosition
Datenformat: UINT16
Berechtigung: lesen
Ubertragung: zyklisch
Wertebereich: 0 ... max. Backenhub des Greifers
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Servicedaten werden nicht zyklisch in jedem Kommunikationszyklus ausgetauscht. Sie werden nur azyklisch, auf Anfrage des
Masters ausgetauscht. Eine Ubertragung dieser azyklischen Daten kann mehrere Kommunikationszyklen dauern.

Index Name Daten- Zugriffs- Werte Beschreibung
format recht
0x40 Spiegelbild der Prozessdaten
(64) Status UINT 16 lesen 0...65535 b siche Kapitel 7.7
0x41 ) ) Spiegelbild der Prozessdaten
(65) Diagnosis UINT 16 lesen 0...65535 b siche Kapitel 7.8
0x42
(66) Cycle counter UINT 32 lesen 0...4294967295 Aktuelle Zyklenzahl
0x43
(67) Temperature UINT 16 lesen 0..100°C Aktuelle Temperatur
0x44 " Spiegelbild der Prozessdaten
(68) »controlWord UINT 16 lesen 0...65535 » siche Kapitel 7.1
0x45
(69) Error-Code STRING lesen n/a Aktuelle Fehlernummer
0x46 N
(70) Error-Counter UINT 32 lesen 0...4294967295 Aktueller Fehlerzéhler
0x100 N . Spiegelbild der Prozessdaten
(256) »AktualPosition UINT 16 lesen 0 ... max. Hub des Greifers > siche Kapitel 7.9
0x101 N . Spiegelbild der Prozessdaten
(2057) »TeachPosition UINT 16 lesen 0 ... max. Hub des Greifers » siche Kapitel 7.4
0x102 ) " Spiegelbild der Prozessdaten
(258) 2WorkpieceNo. UINT 8 lesen 0..32 » siche Kapitel 7.3
0x103 . " Spiegelbild der Prozessdaten
(259) »,DeviceMode UINT 8 lesen 1..8 » siehe Kapitel 7.2
0x104 ~Position Spiegelbild der Prozessdaten
(260) Tolerance* UINT 8 lesen 1.3 » siehe Kapitel 7.6
0x105 ) " o Spiegelbild der Prozessdaten
(261) ,GripForce UINT 8 lesen 0..100 % > siche Kapitel 7.5
0x800
(2048)
bis Reserve UINT 8 lesen 0 als Reserve vorgehalten
0x81F
(2079)
10. Wartung
10.1 Wartungsintervalle

Der Greifer ist wartungsfrei.
Die Betriebsdauer von bis zu 30 Mio. Zyklen kann sich unter folgenden Umsténden verringern:

Verschmutzte Umgebung

Nicht bestimmungsgemaBer Gebrauch

Nicht den zugelassenen Leistungsdaten und Parametern entsprechender Einsatz
Verwendung von Sperrluft

10.2 Reparatur des Greifers
Es wird empfohlen, Reparaturen durch den Zimmer Group-Reparaturservice durchfiihren zu lassen.
Durch eigenméchtiges Zerlegen des Greifers erlischt die Gewahrleistung durch die Zimmer Group.
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Fehler: Fehler Magliche Ursachen MaBnahmen
code
0x0 Kein Fehler n/a n/a
Greifer befindet sich noch in der + Steuerung ist nach einem .Kaltstart » warten bis die Hochlaufphase
0x3 schneller hochgefahren wie der .
Hochlaufphase . (8 Sekunden) beendet ist
Greifer
* Aktorversorgung nicht
Aktorversorgung ist nicht vorhan- angeschlossen » Priifung der Aktor-
0x100
den * Kabelbruch Versorgungsspannung
* Aktorversorgung nicht ausreichend
fu ich Beliif
. - * Umgebungstemperatur zu hoch > far a}Jsrelc ende Beliftung /
0x101 Maximal zuléssige Temperatur « Greifer hat Uberlast Abklhlung sorgen
iberschritten » Uberpriifung des Greifguts bzw.
Greiferbacken
Minimal zuldssige Temperatur . L » flir ausreichende
0x102 unterschritten Umgebungstemperatur zu niedrig Betriebstemperatur sorgen
Greifer hat ein internes Kommunika- | ¢ Einbruch der Versorgungs- > Neustart,
0x201 j Trennung der Versorgungs-
tionsproblem spannung .
spannung des Greifers
» Prifung des Wertes auf dem
. e falscher Wert auf dem Parameter ,,ControlWord*“
0x300 Problem mit dem Steuerwort ,ControlWord* » Ubernahme der Daten mit
dem ,ControlWord*“ = Ox1
e falscher Wert auf der » Priifung des Wertes des
0x301 Greifer hat Probleme mit seiner ,TeachPosition“ Parameters , TeachPosition“
Position e erreicht keine Position (,Work-, » Ubernahme der Daten mit
Base- oder TeachPosition*) dem ,,ControlWord* = Ox1
» Priifung des Wertes des
. . e falscher Wert auf Parameter Parameters ,GripForce*
Qe Problem mit der Greifkraft ,GripForce* » Ubernahme der Daten mit
dem ,,ControlWord“ = 0Ox1
L * Greifer erreicht seine Geschwin- > Fr.elganglgkelt des Greifers
0x303 Geschwindigkeitsproblem L wiederherstellen
digkeit nicht . .
@ Service Zimmer Group
» Priifung des Wertes des
. e falscher Wert auf Parameter Parameters ,PositionTolerance*
0x304 Problem mit der Toleranz ,PositionTolerance* » Ubernahme der Daten mit
dem ControlWord*“ = 0x1
* Greifer hat seine Referenz verloren
0x305 Problem mit der Referenz * Greifer befindet sich in einer @ Service Zimmer Group
Adjust-Fahrt
» Priifung des Wertes des
. ) « s falscher Wert auf Parameter Parameters ,,DeviceMode*
UE0s Problem mit dem ,DeviceMode ,,DeviceMode* » Ubernahme der Daten mit
dem ControlWord*“ = 0x1
» Prifung der Werte des
. .. e falscher Wert auf Parameter Parameters ,,WorkpieceNo.“
0x308 Problem mit der Werkstlicknummer WorkpieceNo.* > Ulbernahme der Daten mit
dem ControlWord*® = 0x1
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Fehler: Fehler Maogliche Ursachen MaBnahmen
code

* Greifer ist schwergéngig » Freigangigkeit des Greifers
0x400 Greifer blockiert * Fahrweg des Greifers ist wiederherstellen

beeintrachtigt @ Service Zimmer Group

. o . » Freigangigkeit des Greifers
0x401 Maximale Stromaufnahme zu hoch Qren‘er ist blockiert wiederherstellen

* interner Systemfehler . )

@ Service Zimmer Group
0x403 E;er:ll'(jmperatursensor hat einen e interner Systemfehler @ Service Zimmer Group
0x404 E:;E?SIUO%S%SW hat einen * interner Systemfehler @ Service Zimmer Group

Der Greifer hat die maximale Ver- * Greifer ist sohwergangl_g » Freigangigkeit des Greifers
0x405 - . * Fahrweg des Greifers ist . h
fahrzeit Gberschritten e Uberprifen
beeintrachtigt
0x406 Systemfehler * interner Systemfehler @ Service Zimmer Group
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12. Meniieinstellungen
12.1 Krafteinstellung

INFORMATION:
Die Technischen Daten und Greifkraftdiagramme entnehmen Sie bitte unserer Homepage:

www.zimmer-group.de

Sollten Sie noch weitere Fragen zum Produkt oder zu den Technischen Daten haben, wenden Sie sich bitte an
den Kunden-Service der ZIMMER GmbH. Hierflr steht lhnen unsere Technik-Hotline @ +49 7844 9138-0 zur
Verfligung.

12.2 Greifermodi
12.2.1 GEP/GED5006IL

Verfahrmodus N (neutral)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

GEP5006IL
GED5006IL

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NC (normaly close)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

GEP5006IL
GED5006IL

Lénge Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NO (normaly open)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

=
© ©
I=R=]
S o
1O 1O
an
W w
(ONO}

Lénge Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]
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12.2.2 GEP/GED5008IL
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Verfahrmodus N (neutral)

GEP5008IL GEP5008IL

GEP5008IL

GED5008IL

GED5008IL

GED5008IL

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NC (normaly close)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NO (normaly open)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

12.2.3 GEP/GED5010IL

Verfahrmodus N (neutral)

GEP5010IL

=
S
-
o
Yo}
o
W
(O]

GED5010IL

=
)
=
o
Te)
[a]
w
(O]

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NC (normaly close)

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lange Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]

Verfahrmodus NO (normaly open)

=
=]
-
(=]
[To)
o
w
()

=
=
(=}
0
[a
L
©

Wert 1 Wert 2 Wert 3 Wert 4 Wert 5

Verfahrzeit beim SchlieBen [s]

Verfahrzeit beim Offnen [s]

effektive SchlieBzeit [s]

effektive Offnungszeit [s]

Lénge Greiferbacken max. [mm]

Reaktionszeit [s]
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13. Einbauerklarung

im Sinne der EU-Richtlinie 2006/42/EG uber Maschinen (Anhang Il 1 B)

Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH, Im Salmenkopf 5, D-77866 Rheinau, Tel.: (0)7844 91380, www.zimmer-group.de

Hiermit erkldren wir, dass die nachstehend beschriebenen unvolistandigen Maschinen
Produktbezeichnung: Elektrischer Parallelgreifer, elektrischer Drei-Backen-Greifer
Typenbezeichnung: GEP5[[[IL- / GED5[ 1 IL-Serie

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie liber
Maschinen, 2006/42/EG, Artikel 2g, Anhang VIl,b - Anhang Il,b entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

*Grundlegende Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen: Nr. 1.1.2, Nr. 1.1.3, Nr. 1.1.5, Nr. 1.3.1, Nr. 1.3.2,
Nr. 1.3.4, Nr. 1.3.7, Nr. 1.5.1, Nr. 1.5.3, Nr. 1.5.4, Nr. 1.6.4, Nr. 1.7.1, Nr. 1.7.3.

DIN EN ISO 12100:2011-03 Sicherheit von Maschinen-Allgemeine Gestaltungsleitsatze-Risikobeurteilung
und Risikominderung

DIN EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen-Elektrische Ausriistung von Maschinen, Teil 1

DIN EN ISO 13849-1/ -2 Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Eine vollstandige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Die Inbetriebnahme der unvollstindigen Maschine ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass — soweit
zutreffend — die Maschine, in die die 0. g. unvollstindige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen
der Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) entspricht.

Bevollméchtigter fiir die Zusammenstellung ML\/ ( ‘ .
der relevanten technischen Unterlagen

Kurt Ross siehe Adresse des Herstellers Rheinau, den 01.02.2016 Martin Zimmer

Vorname Name Anschrift (Ort und Datum der Ausstellung) (rechtsverbindliche Unterschrift)

Geschaéftsfiihrender Gesellschafter
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14. Konformitéatserklarung

im Sinne der EU-Richtlinie 2014/30/EG uber die elektromagnetische Vertraglichkeit

Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH, Im Salmenkopf 5, D-77866 Rheinau, Tel.: (0)7844 91380, www.zimmer-group.de

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebenen Produkte
Produktbezeichnung: Elektrischer Parallelgreifer, elektrischer Drei-Backen-Greifer
Typenbezeichnung: GEP5LJIL- / GED5LI [ JIL-Serie

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie iiber
die elektromagnetische Vertraglichkeit 2014/30/EU entsprechen.
Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100:2011-03 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung

DIN EN 61000-6-3 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung fiir Wohn-, Geschafts- und Gewerbebreiche

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

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

Eine vollstandige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Bevollméchtigter fiir die Zusammenstellung ML\/ q_ .

der relevanten technischen Unterlagen

Kurt Ross siehe Adresse des Herstellers Rheinau, den 01.02.2016 Martin Zimmer

Vorname Name Anschrift (Ort und Datum der Ausstellung) (rechtsverbindliche Unterschrift)

Geschéftsfihrender Gesellschafter
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Qroup

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer Group vertriebenen oder autorisierten Zubehdrartikeln, kann die Funktion des
Greifers nicht gewéhrleistet werden. Das Zimmer Group Zubehdrprogramm ist speziell auf die einzelnen Greifer zugeschnitten.
Entsprechendes optionales und im Lieferumfang befindliches Zubehor ist unter www.zimmer-group.com zu finden.

16. Glossar

Begriff/

Abkiirzung Beschreibung

Grundposition

BasePosition Ausgangsposition der Bewegung des Greifers

WorkPosition Arbeitsposition,

jede Position des Greifers innerhalb des maximal und minimal méglichen Bewegungsbereiches

Einlernposition,

TeachPosition fur die Konditionierung des Greifers auf das Werksttick.

Aktuelle Position,
Position der Greiferbacken, bezogen auf den maximal
moglichen Hub

ActualPosition

Steuerwort,
ControlWord Parameter zur Befehlsausfihrung
. Prozessparameter,
DeviceMode Umschalter zwischen den 3 Bewegungsprofilen des Greifers
Werksticknummer,
WorkpieceNo. Maglichkeit zur Speicherung mehrerer Rezepturen

Kennzeichnung des Datensatzes in der Steuerung

PositionTolerance

Positionstoleranz,
bezogen auf die Toleranz der Einlernposition

Status Anzeigeparameter
Diagnosis Diagnose
9 Anzeigeparameter = Fehlernummer
Offset Wert fUr die nachtragliche Korrektur eines Parameters
GripForce Greifkraft

Wert im Datensatz der Steuerung

Befehl / Signal der Steuerung

Direction Angabe der Bewegungsrichtung der Greiferbacken
normally open NO
yop Der Greifer ist fir das Greifen nach auBen eingerichtet
NC

normally close Der Greifer ist flir das Greifen nach innen eingerichtet

GND Ground / Erdung / Spannungsversorgung 0V
GED Greifer / elektrisch / Drei-Backen-Ausflihrung
GEP Greifer / elektrisch / Zwei-Parallelbacken-Ausfiihrung

Traversing routine

Verfahrroutine
definierter Ablauf fir das Bewegen der Greiferbacken

Travel path Verfahrweg
" Weg, den die Greiferbacken zuriicklegen
Adjust einstellen

Der Greifer flihrt eine Einstellfahrt aus.
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