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1 Einleitung

Diese Anleitung ist Teil des GRIPLINK Controllers und beschreibt den sicheren und sachgemaRen Einsatz in
allen Betriebsphasen. Sie ist ausschlieBlich giiltig fiir dieses Modell und enthalt wichtige Informationen zu

Montage, Inbetriebnahme, Wartung und Service.

1.1 Produktbeschreibung

Der GRIPLINK Controller ist ein netzwerkfahiger Schnittstellenwandler zum Aufbau intelligenter Greifkdpfe.
Er vereinfacht die Integration |0-Link basierter Sensoren und Aktoren in Robotersysteme. Hierzu verfligt der
GRIPLINK Controller tiber eine treiberbasierte Architektur, die es erstmals ermdoglicht, ein universelles gera-
tetibergreifendes Befehlsprotokoll auf Automationskomponenten unterschiedlicher Hersteller umzusetzen
und somit eine einheitliche Schnittstelle auf der Robotersteuerung zur Verfligung zu stellen.

Eine Liste der unterstiitzten Sensoren und Aktoren finden Sie hier:
www.griplink.de/devices

WEISS ROBOTICS bietet bereits ausfiihrlich getestete Plug-Ins fiir GRIPLINK auf verschiedenen Roboterplatt-

formen an. Eine Liste der unterstiitzten Roboterplattformen finden Sie unter

www.griplink.de/plugins

Uber bis zu vier Gerate-Ports kénnen verschiedene Sensoren und Aktoren an den GRIPLINK Controller ange-
schlossen werden. Die Kommunikation mit der (ibergeordneten Steuerung erfolgt Giber Ethernet TCP/IP mit-
tels eines offenen textbasierten Kommunikationsprotokolls. Die angeschlossenen Automationskomponen-
ten konnen komfortabel Gber die integrierte Weboberflache des GRIPLINK Controllers parametriert und
lberwacht werden. Ein Stromausgang sowie ein integrierter Ethernet-Switch erlauben die einfache Kaska-
dierung mehrerer GRIPLINK Controller zum Aufbau groBerer Greifkopfe. Abbildung 1 zeigt die Anschliisse des
GRIPLINK Controllers.
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1.2 Weiterfiihrende Dokumente

Folgende weiterfiihrende Dokumente fir den Betrieb des GRIPLINK Controllers stehen im Internet unter

www.griplink.de zum Download zur Verfligung:

e Technische Zeichnung

e 3D-Modell (STEP)

e GRIPLINK Controller Befehlsreferenz

e  GRIPLINK Plugins fiir diverse Robotersteuerungen (inkl. Dokumenation)
e Kompatibilitatslisten

e Beispielprogramme

Informationen zur Gewahrleistung entnehmen Sie unseren Allgemeinen Geschéaftsbedingungen, abrufbar

unter www.weiss-robotics.com/agb.

1.3 Zielgruppen

Zielgruppe dieser Anleitung sind zum einen Anlagenhersteller und -betreiber, die dieses und weitere mitge-
lieferte Dokumente dem Personal jederzeit zuganglich halten und dariiber hinaus zum Lesen und Beachten
insbesondere der Sicherheits- und Warnhinweise anhalten sollten.

Daneben richtet sie sich an Fachpersonal, Programmierer und Monteure, die diese Anleitung lesen sowie

insbesondere die Sicherheits- und Warnhinweise jederzeit beachten und befolgen sollten.

1.4 Notation und Symbole

Zur besseren Ubersicht werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

nal und Anlage gefahrden, das Gerat beschadigen oder die Funktion des Gerates beeintrachti-

f Funktions- oder sicherheitsrelevanter Hinweis. Nichtbeachtung kann die Sicherheit von Perso-
gen.

|o Zusatzinformation zum besseren Verstandnis des beschriebenen Sachverhalts.

Verweis auf weiterfihrende Informationen.

&
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2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgemadRe Verwendung

Der GRIPLINK Controller wurde als Bindeglied zwischen 10-Link fahigen Automationskomponenten und einer
Ubergeordneten Steuerung Giber Ethernet TCP/IP konstruiert und ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt.
Die Anforderungen der zutreffenden Richtlinien sowie die Montage- und Betriebshinweise in dieser Anlei-
tung missen beachtet und eingehalten werden. Der GRIPLINK Controller darf ausschlieRlich im Rahmen sei-
ner definierten Einsatzparameter und nur in industriellen Anwendungen verwendet werden.

Eine andere oder dariiberhinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemaR, z. B. der Betrieb von
Geraten, die nicht auf der Kompatibilitatsliste aufgefiihrt sind oder nicht von WEISS ROBOTICS zum Betrieb
mit dem GRIPLINK Controller freigegeben wurden. Fiir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller
nicht.

2.2 Umgebungs- und Einsatzbedingungen

Der GRIPLINK Controller darf nur im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter verwendet werden. Auf
stabile Versorgungsspannung mit ausreichender Strombelastbarkeit ist zu achten. Das Gehdause muss geerdet
werden. Zum Erreichen der angegebenen Schutzklasse miissen die unbenutzten Anschlisse zwingend mit

Abdeckkappen verschlossen sein.

2.3 Produktsicherheit

Der GRIPLINK Controller entspricht dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen Re-
geln zum Zeitpunkt der Auslieferung. Gefahren kénnen von ihm jedoch ausgehen, wenn zum Beispiel:
e das Modul nicht bestimmungsgemal verwendet wird
e die EG-Maschinenrichtlinie, die VDE-Richtlinien, die am Einsatzort giiltigen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften oder die Sicherheits- und Montagehinweise nicht beachtet wer-

den

2.3.1 Bauliche Veranderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als Zubehor von WEISS ROBOTICS angeboten wer-
den, diirfen nur nach schriftlicher Freigabe durch WEISS ROBOTICS angebracht werden.

2.3.2 Spezielle Normen

Folgende Normen werden eingehalten:



e Funkstorspannung, Storfeldstarke und Abstrahlung nach EN 61000-6-3

e Schnelle Transienten auf Signal- und Datenleitungen nach EN 61000-4-4
e HF-Strom-Einspeisung auf Signal- und Datenleitungen nach EN 61000-4-6
e HF-Einstrahlung nach EN 61000-4-3

e Storaussendung nach EN 61000-6-4 Klasse A

e Entladung statischer Elektrizitdat nach EN 61000-4-2

e |0-Link Kommunikationsstandard nach IEC 61131-9

2.4 Personalqualifikation

Die Montage, Erstinbetriebnahme, Wartung und Instandsetzung des GRIPLINK Controllers darf nur von ge-
schultem Fachpersonal durchgefiihrt werden.

Jede Person, die vom Betreiber mit Arbeiten beauftragt ist, muss die komplette Betriebsanleitung, insbeson-
dere Kapitel 2 ,Grundlegende Sicherheitshinweise” gelesen und verstanden haben. Dies gilt auch fir nur

gelegentlich eingesetztes Personal, zum Beispiel Wartungspersonal.

2.5 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Beachten Sie die am Einsatzort giiltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften.

A Vor allen Arbeiten Stromversorgung des GRIPLINK Controllers unterbrechen.



3 Gewabhrleistung

Die Gewahrleistung betragt 12 Monate ab Lieferdatum Werk bei bestimmungsgemaRem Gebrauch im Ein-
schichtbetrieb. Beachten Sie hierzu auch die Allgemeinen Geschaftsbedingungen (AGB).

4 Lieferumfang und Zubehor

Der Lieferumfang beinhaltet:

e  GRIPLINK Controller in der bestellten Ausfiihrung
e Beipack (Schutzkappen fiir M8 und M12 Buchsen)

e Kurzanleitung

GRIPLINK BaugroRe ’ ET4

GRIPLINK Controller 5020069
Beipack 5020070
Kurzanleitung 5080035

Tabelle 1: Teilenummern Lieferumfang

Folgendes Zubehor ist separat erhéltlich:

e Ethernet-Datenkabel
e Anschlussleitungen zur Stromversorgung

e Anschlussleitungen fir Sensoren und Aktoren

@3 Zubehor bitte separat bestellen. Weiteres Zubehor finden Sie auf unserer Webseite unter
www.griplink.de
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5 Systemvoraussetzungen

Zum Offnen der Konfigurationsoberfldche wird ein PC oder ein Mobilgerit mit aktuellem Webbrowser be-
notigt. Folgende Browser sind kompatibel mit GRIPLINK:

e Google Chrome Version 89.0 oder neuer
e Mozilla Firefox Versopm 88.0 oder neuer
e  Microsoft Edge Version 90.0 oder neuer

e i0S12.4 oder neuer

e Android 7 (Nougat) oder neuer

Es wird empfohlen, stets einen aktuellen Browser zu verwenden.



6 Technische Daten

6.1 Mechanische Nenndaten

Umgebungstemperatur °C -5...60
Luftfeuchtigkeit % 0 ... 90 nicht kondensierend
Schutzart (im verschraubten Zustand) IP 65
Abmessungen (L x B x H) mm 145 x 34 x 32,5
Masse g 220
Gehdusematerial Aluminium, Epoxidharz
Oberflache Chem. Nickel
Dichtungsmaterial (Steckverbinder) NBR, FKM 75

Tabelle 2: Mechanische Nenndaten

6.2 Elektrische Nenndaten

Bei Uberschreitung der angegebenen Nenndaten kann der GRIPLINK Controller und/oder die
angeschlossenen Geréate beschadigt werden. Klaren Sie im Zweifelsfall Ihre Anwendung mit

unserem technischen Vertrieb ab.



Elektrische Betriebsdaten Einheit GRIPLINK-ET4

Versorgungsspannung Y 18 ... 30
Typ. Stromaufnahme (Ethernet-Kommunikation, A 20

alle Gerdte-Ports unbelegt)

Stromversorgung Ausgang (X2)

Max. zul. Ausgangsstrom A 6
Gerdite-Port (X3 bis X6)

Max. zul. kontinuierlicher Ausgangsstrom L+ A 2
Max. zul. kontinuierlicher Ausgangsstrom C/Q A 0.2
Kommunikationsstandard I0-Link V1.1
Unterstiitzte Bitraten kBit/s 4,8 (COM1); 38,4 (COM2); 230,4 (COM3)
Typ. Startzeit GRIPLINK Controller betriebsbereit* s 0,2
Typ; Startzeit Gerat angeschlossen bis betriebsbe- . 03

reit

Tabelle 3: Elektrische Nenndaten

6.2.1 Steckerbelegung

Der GRIPLINK Controller verfiligt iber vier Gerate-Ports zum Anschluss von Automationskomponenten, einem
Ein- und einem Ausgang fiir die Stromversorgung sowie zwei Ethernet-Anschliissen. Die Anschlussbelegung
ist in Abbildung 2 dargestellt.

X2 X8

[l6 000

X1 X3 X4 X5 X6 X7

Abbildung 2: Steckverbinder

1 Zeit ab Versorgungsspannung >= 18V bis Betriebsbereitschaft des GRIPLINK Controllers
2 Zeit ab dem AnschlieRen eines Greifmoduls Typ WEISS ROBOTICS IEG 55-020 an einen unbelegten Gerate-Port bis zur Betriebsbe-
reitschaft des Greifmoduls

-10-



X1 (Stromversorgung Eingang), M8 Stecker

Pin Litzenfarbe NEGE] Funktion
@ o 1 braun +UB Stromversorgung +24 V
e e 2 weil +UB Stromversorgung +24 V
3 blau GND Stromversorgung 0 V
4 schwarz GND Stromversorgung 0V
X2 (Stromversorgung Ausgang), M8 Buchse
Pin Litzenfarbe NEGE] Funktion ‘
o @ 1 Braun +UB Stromversorgung +24 V
e o 2 WeilR +UB Stromversorgung +24 V
3 Blau GND Stromversorgung 0 V
4 Schwarz GND Stromversorgung 0V
X3 bis X6 (Gerdte-Port 0 bis 3), M12 Buchse
Pin Litzenfarbe NEGE] Funktion
o G 1 Braun L+ Stromversorgung +24 V
2 Weil RESO Reserviert
6o (
3 Blau L- Stromversorgung 0 V
e @ 4 Schwarz c/Q 10-Link Kommunikation
5 Grau RES1 Reserviert

-11-



X7, X8 (Ethernet 0 und 1), M8 Buchse

Pin Litzenfarbe NEGE] Funktion ‘
1 Gelb TD+ Ethernet Leitungspaar senden
2 Weil RD+ Ethernet Leitungspaar empfangen
3 Orange RD- Ethernet Leitungspaar empfangen
4 Blau TD- Ethernet Leitungspaar senden

6.3 Typenschild

Das Typenschild (Abbildung 3) befindet sich auf der Seite des GRIPLINK Controllers und enthalt Serien-

nummer (C), Teilenummer (B) sowie die genaue Typenbezeichnung (A).

L 11 1] \%

P/N: 5020063 S/N: 000000

(3
@ weiss rogoTics GRIPLINK-ETA  woeweewaw - (= @

A B C

Abbildung 3: Typenschild

6.4 Anzeige des Betriebszustands

Die Anzeige des Betriebszustands erfolgt Gber mehrere teils mehrfarbige Leuchtdioden, siehe Abbildung 4.

Abbildung 4: Anzeige des Betriebszustands

-12 -



LED ’ Anzeige ‘ Bedeutung

Griin GRIPINK Controller ist betriebsbereit
Modulzustand (1) Orange aufleuchtend | GRIPLINK Controller hat einen fehlerhaften Befehl empfangen
Rot GRIPLINK Controller Fehler
Grin blinkend Angeschlossenes Gerat wird initialisiert
Grin Dauerlicht Angeschlossenes Gerat ist betriebsbereit
Geréate-Port (2) Rot Dauerlicht Keinen Treiber fiir das angeschlossene Gerat gefunden
Rot blinkend Geratetreiber Fehler
Rot schnell blinkend Portfehler (Ubertemperatur, Stromaufnahme)
Grin Dauerlicht Netzwerkverbindung hergestellt
Ethernet (3, 4)
Griin blinkend Netzwerkaktivitat

g Blinken die Leuchtdioden (1) und (2) abwechselnd Rot-Griin, befindet sich der GRIPLINK Con-
| ‘ troller im Update-Modus (siehe Kapitel 8).

-13-




7 Montage und Inbetriebnahme

Verbinden Sie den GRIPLINK Controller tGiber das Ethernet-Kabel mit der Robotersteuerung. SchlieRen Sie bis

zu vier unterstitzte 10-Link Gerate an. Verbinden Sie nun den GRIPLINK Controller mit der Stromversorgung.

10-Link

10-Link

GRIPLINK ET-4

Ethernet

Stellen Sie sicher, dass das Gehause des GRIPLINK Controllers geerdet ist (Montage auf leitfahi-
ger Oberflache oder ein separates Erdungskabel mit Kabelschuh unter eine der beiden Montage-
schrauben klemmen).

o
:: Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung den geforderten maximalen Betriebsstrom aller 10-

Link Gerate in Summe dauerhaft bereitstellen kann.

7.1 Kaskadierung mehrerer GRIPLINK Controller

Uber den Stromversorgungsausgang X2 und den Ethernet-Anschluss X8 kdnnen mehrere GRIPLINK Controller

kaskadiert werden.

Beschadigung des Controllers moglich. Stellen Sie sicher, dass die Stromaufnahme an X2 nicht
Uberschritten wird.

-14 -



Die Stromaufnahme eines GRIPLINK Controllers bestimmt sich aus dessen Ruhestromaufnahme und der
Stromaufnahme der angeschlossenen |0-Link Gerate. Uberschreitet der Wert die Strombelastbarkeit von X2,

schlieBen Sie den GRIPLINK Controller an eine separate Stromversorgung an.

7.2 Inbetriebnahme und Konfiguration

Zur einfachen Inbetriebnahme und Konfiguration verfligt der GRIPLINK Controller Giber eine integrierte web-
basierte Konfigurationsoberflache, die die Konfiguration liber einen géangigen Webbrowser ermdglicht. Ver-
binden Sie den GRIPLINK Controller hierzu mit einem lokalen Netzwerk oder direkt mit der Netzwerkschnitt-
stelle Ihres Computers und 6ffnen Sie die Weboberflache durch Eintippen der IP-Adresse des GRIPLINK Con-
trollers in die Adressleiste lhres Webbrowsers. Die IP-Adresse ist im Auslieferungszustand auf 192.168.1.40

eingestellt, so dass die Weboberfliche unter http://192.168.1.40 erreicht werden kann.

Um die Weboberflache erreichen zu kdnnen, muss sich Ihr Rechner im gleichen Subnetz wie der
GRIPLINK Controller befinden. Hierzu mussen ggf. die Netzwerkeinstellungen lhres Computers

angepasst werden. Bitte wenden Sie sich an Ihren Systemadministrator.

Die Weboberflache ist nicht kompatibel mit Microsoft Internet Explorer. Nutzen Sie nach Mog-
| |
lichkeit einen aktuellen Chrome-, Firefox- oder Edge-Browser.

o C @ © #& 192.168.1.40/web/app/overview %4 ¥ In @ @ =

GRIPLINK Overview W~ WEISS ROBOTICS

Label: Type: Serial-No.: Software Version: ﬂ
Marvin GRIPLINK-ET4 4 200

Port Model Vendor Serial-No. Value State Flags
0 IEG 55-020 Weiss Robotics 000135 NO REF ’ n
1 CRG 30-050 Weiss Robotics 000357 8.560 mm DLE " -
2 P1KY0O5 wenglor sensoric GmbH 710182636 347.000 mm IDLE " -
3

© 2020 Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Abbildung 5: GRIPLINK Weboberflache

-15-
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Fiir den Betrieb mit einer Robotersteuerung kann es notwendig sein, die IP-Adresse des GRIPLINK Controllers

anzupassen. Uber die Schaltfliche E3 5uf der Startseite der Weboberfliche gelangen Sie zur Konfigurati-

onsseite des GRIPLINK Controllers, wo die entsprechenden Einstellungen angepasst werden kénnen.

Falsche Einstellungen kdnnen dazu flihren, dass der GRIPLINK Controller und seine Konfigurati-
onsoberflache nicht mehr erreichbar sind.

7.2.1 Konfiguration des GRIPLINK Controllers

Rufen Sie die Weboberfliche des GRIPLINK Controllers auf und driicken Sie auf der Ubersichtsseite die Schalt-
fliche EE. Auf der nun erscheinenden Konfigurationsseite kdnnen folgende Einstellungen gedndert werden:
e Konfiguration der Netzwerkschnittstelle
e Bezeichnung des GRIPLINK Controllers

e Hinzufligen von Lizenzen

7.2.2 Konfiguration angeschlossener Gerate

Angeschlossene Greifmodule kénnen ebenfalls Giber die Weboberflaiche des GRIPLINK Controllers parame-
triert und (iberwacht werden. Wihlen Sie hierzu auf der Ubersichtsseite zunichst das gewiinschten Greifmo-
dul tber die Schaltfliche BEM aus und konfigurieren Sie anschliefend allgemeine Einstellungen, Greifpara-

meter sowie Visualisierungseinstellungen bequem Uber Ihren Webbrowser.

o Die Konfiguration angeschlossener Gerate ist derzeit nur fir Greifmodule mdoglich.

-16 -



< Configuration and Monitoring - Device 1 (CRG 30-050) W~ WEISS ROBOTICS

Grip Presets Visualization Device Log

© 2020 Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Abbildung 6: Geratekonfigurations-Menii

7.3 Verbindung mit einer Robotersteuerung

Fertige GRIPLINK PLUGIN-LGsungen fiir ausgewdhlte Robotersteuerungen

WEISS ROBOTICS stellt fiir Robotersteuerungen flihrender Hersteller fertige und getestete Softwaremodule
bereit, mit denen die GRIPLINK Technologie schnell und komfortabel in eigene Roboteranwendungen inte-

griert werden kann.

@ Eine laufend wachsende Liste der unterstiitzten Hersteller und Steuerungsmodelle finden Sie
unter www.griplink.de/plugins

Weitere Informationen zum Betrieb des GRIPLINK Controllers mit den jeweiligen Softwaremodulen entneh-
men Sie bitte der Dokumentation des jeweiligen GRIPLINK PLUGINSs, die ebenfalls unter vorgenannter Ad-

resse heruntergeladen werden kann.

-17 -
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Betrieb an Steuerungen ohne GRIPLINK PLUGIN

Neben den vorgefertigten GRIPLINK PLUGIN Integrationslésungen kann der GRIPLINK Controller aufgrund
des offenen Kommunikationsprotokolls mit jeder beliebigen Robotersteuerung verwendet werden, die in der
Lage ist, textbasierte Daten tber TCP/IP-Netzwerkverbindungen (Socket-Verbindungen) zu senden und zu

empfangen.

@3 Fir die Eigenintegration ist das Kommunikationsprotokoll im separaten Dokument ,,GRIPLINK

III

Controller Command Set Reference Manual“ beschrieben.

7.4 Steuerungskonzept

Der GRIPLINK Controller stellt die Funktionen der angeschlossenen Gerate lber einen generischen Befehls-
satz zur Verfligung. Hierzu wird ein textbasiertes Kommunikationsprotokoll Gber Ethernet TCP / IP eingesetzt.
Uber einen auf dem GRIPLINK Controller befindlichen ,Command Unifier” werden die generischen in gerate-
spezifische Befehle umgewandelt. Die Command Unifier sind Teil des Lieferumfangs und bereits vorinstal-

liert.

@ I0-Link Command
Unifier
@I0-Link Command

10-Link

J;

Unified ETHERNET
Command

NEEr Interface

@ I0-Link Command
D I10-Link
Unifier

Abbildung 7: GRIPLINK Controller Architektur

l

7.4.1 Unterstitzte Gerdte

GRIPLINK unterstiitzt eine Reihe 10-Link basierter Automationskomponenten. Die zum Betrieb eines kompa-
tiblen Gerats notwendigen Command Unifier sind Bestandteil der GRIPLINK Firmware und bereits auf dem
GRIPLINK Controller installiert.

-18 -



@3 Eine Liste der GRIPLINK-kompatiblen Gerate finden Sie unter

www.griplink.de/devices

Greifmodule

GRIPLINK -kompatible Greifmodule nutzen den Geratezustand, um den aktuellen Zustand des Greifprozesses

anzuzeigen. Dabei wechselt der Geratezustand entsprechend der ausgefiihrten Aktion.

Weitere Aktoren

Weitere GRIPLINK-kompatible Aktoren wie beispielsweise Vakuumgreifer und Rotations- oder Linearachsen,
werden analog zu Greifmodulen behandelt. Den jeweiligen Funktionsumfang entnehmen Sie der zum Aktor-

Modul gehoérenden Dokumentation.

Sensoren

GRIPLINK unterstiitzt neben der Ansteuerung von Greifmodulen auch das Auslesen von Sensoren. Sensoren
stellen je nach Modell einen oder mehrere Messwerte zur Verfligung, die Gber den VALUE-Befehl ausgelesen
werden kénnen. Die Ubertragung des Messwerts erfolgt dabei immer als Ganzzahl, daher sind die Messwerte

in der Regel mit einem Faktor skaliert.

g: Die Anzahl der Messwerte, Art des Werts, Skalierung und Einheit entnehmen Sie bitte
der Dokumentation des jeweiligen Sensors.

7.4.2 Geratezustand

Jedes angeschlossene Gerat verfligt Uber einen Geratezustand. Neben universellen Zustdnden (z.B. DEAKTI-
VIERT) sind auch Zustdnde fiir bestimmte Geriteklassen verfiigbar. Einen Uberblick tiber die verfiigbaren

Geratezustande gibt Tabelle 4:

Code | Geratezustand Beschreibung Gerateklasse
0 NOT CONNECTED Kein Gerat angeschlossen Universal
1 NOT INITIALIZED Nicht initialisiert Greifer
2 DISABLED Betriebsbereit, aber nicht aktiviert Universal
3 RELEASED Werkstick freigegeben Greifer
4 NO PART Kein Werkstlick gefunden Greifer
5 HOLDING Werkstick wird gehalten Greifer
6 OPERATING Betriebsbereit Sensoren
7 FAULT Fehlerzustand Universal

Tabelle 4: Ubersicht der Geridtezustinde
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7.4.3 Befehle

Wahrend des Betriebs wechselt das angeschlossene Gerat seinen Zustand in Abhangigkeit des empfangenen
Befehls. Eine Zustandsdnderung kann auch lber ein externes Ereignis erfolgen, z.B. wenn das angeschlossene
Greifmodul sein Werkstiick verliert oder wenn ein Geratefehler auftritt (Ubertemperatur, Stérung, etc.).

Die moglichen Zustandswechsel sind fiir Sensoren in Abbildung 8 und fiir Greifmodule in Abbildung 9 darge-
stellt.

DISABLE
[Fehler]

DISABLED

I:alle Zusténde:I

ENABLE

DISABLE

OPERATING

Abbildung 8: Zustandsdanderungen Sensor

DISABLE
[Fehler]

I:alle Zust'énde:I

DISABLED

ENABLE DISABLE

DISABLE

RELEASE:
DISABLE NO PART

GRIP
[kein Werkstick]

RELEASE

GRIP
[Werkstlck
vorhanden]

[Werkstiick verloren]

HOLDING

Abbildung 9: Zustandsdnderung Greifmodul
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Ein Befehl setzt sich zusammen aus dem eigentlichen Auslésen der Aktion und dem Warten auf eine Zustand-
sanderung. Dies ist in Abbildung 10 am Beispiel des Greifens eines Werkstlicks dargestellt. Die Robotersteu-
erung initiiert den Greifbefehl flir das Greifmodul an Gerate-Port 0 mit dem Parametersatz 1 durch Senden
des Befehlsworts ,,GRIP(0,1)“. Durch zyklisches Abfragen (,,Polling”) des Geratezustands mit dem Befehlswort
,,DEVSTATE[0]?“ wird das erfolgreiche Ende des Greifvorgangs erkannt (Geradtezustand wechselt von RELEA-
SED (3) nach HOLDING (5) ). Hinweis: Wiirde beim Greifen kein Greifteil gefunden, wiirde sich der Geratezu-
stand auf NO_PART (4) bzw. bei einem Fehler wie Ubertemperatur oder Geratestérung auf FAULT (7) andern.

@3 Die ausfihrliche Liste der verfligharen Befehle finden Sie im separaten Dokument ,,GRIPLINK

GRIPLINK
Controller

III

Controller Command Set Reference Manua

Roboter-
steuerung

Roboter startet
Greifvorgang

"GRIP(0,1)" Starte

Greifvorgang

"DEVSTATE[O] ?" Finger

bewegen sich

"DEVSTATE[0]=3"

"DEVSTATE[O] ?"

"DEVSTATE[0]=3"

"DEVSTATE[O] ?"

"DEVSTATE[0]=3"

Werkstlick
gegriffen

Greifvorgang
abgeschlossen

Abbildung 10: Sequenzdiagramm fir einen Greifvorgang
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8 Firmware Update

Die Firmware des GRIPLINK Controllers kann liber die Weboberfliche aktualisiert werden. Offnen Sie dazu
die Weboberfliche und wechseln Sie iiber die Schaltfliche EE3 auf die GRIPLINK Konfigurationsseite. Uber
die Schaltflache ,,Firmware Update” kann der Aktualisierungsprozess gestartet werden. Die Leuchtdioden (1)

und (2) blinken dabei abwechselnd rot-grin, siehe Kapitel 6.4.

Aktualisieren Sie die Firmware nie im laufenden Betrieb!
Dies wird zu unerwiinschtem Verhalten fiihren!

zu einer angeschlossenen Robotersteuerung geht dadurch verloren.

:: Fiir das Firmware-Update muss der GRIPLINK Controller neu gestartet werden. Die Verbindung

W1 GRIPLINK Firmware Updater X [l

c @ © £ 192168140 In @0 & =

W~ WEISS ROBOTICS

GRIPLINK Firmware Updater

STEP 1 Select firmware file:

Choose File...

!

STEP 2 Start firmware update:

Upload

!

STEP 3 Reboot device.

& 2019 Weiss Robotics GmbH & Co. KG

Abbildung 11: Firmware Update

Wahlen Sie zunéachst tGber ,,Choose File” das Update-Paket aus. Dieses besteht aus einer Datei mit der Endung

* .wup. Klicken Sie anschlieRend auf ,Upload”, um die Aktualisierung zu starten. Dieser Prozess kann einige
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Minuten dauern. Wenn das Update erfolgreich war, kann der GRIPLINK Controller anschlieBend Uber die

Schaltflache ,,Reboot” neu gestartet werden. Die aktualisierte Firmware ist nun aktiv.

@: Das Update-Paket mit der jeweils aktuellsten Firmware steht unter www.griplink.de zum
Download bereit.
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9 Fehlerbehebung

9.1 Keine Kommunikation mit dem GRIPLINK Controller

Mogliche Ursache

Stromversorgung unterbrochen

Behebung

Stromversorgung prifen

Keine Verbindung, Ethernet-LED leuchtet
nicht

Kommunikationskabel und Anschliisse priifen

Keine Verbindung, aber Ethernet-LED
leuchtet

IP-Einstellungen der Steuerung liberprifen. Der GRIPLINK Con-
troller muss sich im selben Subnetz wie die Steuerung/der PC
befinden.

GRIPLINK ist im UPDATE-Modus (Leuchtdi-
oden blinken abwechselnd rot-griin)

Modul befindet sich im UPDATE-Modus. Auf Weboberflache
wechseln und aktuelle Firmware hochladen.

Wenn der UPDATE-Modus nicht aktiv gestartet wurde: Span-
nungsversorgung unterbrechen und GRIPLINK Controller neu
starten.

9.2 Keine Kommunikation mit dem angeschlossenen Gerat

Mogliche Ursache

Betriebsspannung zu niedrig oder Strom-
versorgung nicht ausreichend

Behebung

Stromversorgung prifen

Maximale Stromaufnahme des angeschlossenen Geréts Uber-
prifen

Verbindung wird nicht vollstandig aufge-
baut (Port-LED blinkt GRUN)

Kommunikationskabel und Anschliisse priifen
Kompatibilitat prifen

Geréate-Version lberprifen

Gerat wird nicht unterstitzt (Port-LED
leuchtet ROT)

Kompatibilitat prifen
Gerate-Version lberprifen

Version der GRIPLINK Controller Firmware prifen

Treiberfehler (Port-LED blinkt ROT)

Gerate-Version lberpriifen

Version der GRIPLINK Controller Firmware priifen

Uberstrom, Ubertemperatur oder Verbin-
dungsfehler (Port-LED blinkt schnell ROT)

Kommunikationskabel und Anschliisse prifen
Stromaufnahme des angeschlossenen Gerats prifen

Gerate entfernen und GRIPLINK Controller abkiihlen lassen
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9.3 GRIPINK Controller meldet einen Port-Fehler

Die Port-LED leuchtet oder blinkt rot.

Mogliche Ursache ’ Behebung
L e Kompatibilitat priifen
Angeschlossenes Gerdt wird nicht unter-

.. e Geréate-Version Uberpriifen
stiitzt (Port-LED leuchtet rot)

Version der GRIPLINK Controller Firmware priifen

. . e Geréate-Version Uberprifen
Treiberfehler (Port-LED blinkt rot)

e Version der GRIPLINK Controller Firmware priifen

Uberstrom oder Verbindungsfehler (Port- e Kommunikationskabel und Anschlisse priifen

LED blinkt schnell rot) e Stromaufnahme des angeschlossenen Gerits priifen

9.4 GRIPINK Controller meldet einen Fehler

Die Status-LED leuchtet oder blinkt rot.

Mogliche Ursache Behebung

Es ist ein Fehler bei der Auswertung des eingehenden Befehls aufge-
treten.

. e Version der GRIPLINK Controller Firmware priifen
Fehler im Befehlsformat

(Status-LED leuchtet beim Empfang ROT
auf)

e Bei Verwendung eines offiziellen GRIPLINK-Plugins: Stellen Sie
sicher, dass die Version des GRIPLINK Plugins mit der Version
der GRIPLINK Firmware zusammenarbeitet.

e Bei Verwendung einer eigenen Software: Protokollumsetzung
prifen

Mindestens eine fiir den Betrieb erforderliche Komponente der

. . Steuerung konnte nicht initialisiert werden.
Fehlfunktion einer Komponente

. e GRIPLINK Controller neu starten. Wenn der Fehler weiterhin
(Status-LED blinkt dauerhaft ROT)

besteht, den GRIPLINK Controller mit Reparaturauftrag ein-
schicken.
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9.5 GRIPLINK Webanwendung startet nicht

Die Startseite der Webanwendung ladt nicht.

Mogliche Ursache Behebung

Stellen Sie sicher, dass Sie die richtige IP-Adresse in die Browser-
Falsche IP-Adresse eingegeben Zeile eingegeben haben. Die Standard-IP-Adresse lautet
192.168.1.40.

. Die Webanwendung ist nicht kompatibel mit dem Internet Explorer.
Inkompatibler Browser . o . .
Nutzen Sie falls moglich Google Chrome oder Mozilla Firefox.
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10 EG-Einbauerklarung

Im Sinne der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang Il B

Hersteller WEISS ROBOTICS GmbH & Co. KG
Karl-Heinrich-Kaferle-Str. 8
D-71640 Ludwigsburg

Inverkehrbringer WEISS ROBOTICS GmbH & Co. KG
Karl-Heinrich-Kaferle-Str. 8
D-71640 Ludwigsburg

Hiermit erklaren wir, dass folgendes Produkt:

Produktbezeichnung: GRIPLINK Controller
Typenbezeichnung: GRIPLINK-ET4
Teilenummern: 5020069

den zutreffenden grundlegenden Anforderungen der Richtlinie Maschinen (2006/42/EG) entspricht.
Die unvollstandige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn festgestellt wurde,
dass die Maschine, in die die unvollstidndige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der
Richtlinie Maschinen (2006/42/EG) entspricht.

Angewandte harmonisierte Normen, insbesondere:

EN I1SO 12100-1 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestaltungsleitsatze,
Teil 1: Grundsatzliche Terminologie, Methodik
EN ISO 12100-2 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestaltungsleitsatze,

Teil 2: Technische Leitsatze und Spezifikationen
Der Hersteller verpflichtet sich, die speziellen technischen Unterlagen zur unvollstdndigen Maschine
einzelstaatlichen Stellen auf Verlangen zu tGbermitteln. Die zur unvollstandigen Maschine gehtérenden

speziellen technischen Unterlagen nach Anhang VIl Teil B wurden erstellt.

Dokumentationsverantwortlicher: Dr.-Ing. Karsten WeiR, Tel.: +49(0)7141/94702-0

o :
ol (s
Ort, Datum/Unterschrift: Ludwigsburg, 15. Mai 2020 Al (v ]

Angaben zum Unterzeichner WEISS ROBOTICS GmbH & Co. KG
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© 2020 WEISS ROBOTICS GmbH & Co. KG. Alle Rechte vorbehalten.

GRIPLINK und PERMAGRIP sind eingetragene Marken der WEISS ROBOTICS GmbH & Co. KG. Alle weiteren
Marken sind Eigentum ihrer jeweiligen Inhaber.

Die in diesem Dokument angegebenen technischen Daten kdnnen zum Zwecke der Produktverbesserung
ohne Vorankiindigung gedandert werden. Warenzeichen sind Eigentum des jeweiligen Eigentiimers. Unsere
Produkte sind nicht fiir den Einsatz in lebenserhaltenden Systemen oder fiir Systeme, bei denen ein Fehlver-
halten zu Personenschaden fiihren konnte, vorgesehen.

VRN
(W) WEISS ROBOTICS
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