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Einfiihrung C,"PTRon

1 Einfihrung

Das URCap CAPTRON TCP ist eine Softwareerweiterung fiir den UR-Roboter (Universal
Robots). Es wurde entwickelt um die Integration der CAPTRON TCP Sensoren mit minima-
lem Aufwand zu realisieren. Mit den CAPTRON TCP Sensoren kann ein am Roboter einge-
richteter TCP zur Programmlaufzeit Gberprift und nachgestellt werden. Ungenauigkeiten am
TCP z.B. durch den Austausch einer Klebedise, kénnen so einfach manuell oder automa-
tisch korrigiert werden.

1.1 Uber dieses Dokument

Das Benutzerhandbuch enthélt eine Ubersicht tiber samtliche Funktionen des URCap. Es
wurde fUr Roboterprogrammierer, Softwareentwickler und Wartungstechniker erstellt.

1.2 Voraussetzungen und unterstiitze Versionen

Roboter der e-Series (UR3, UR5, UR10 oder UR16) ab PolyScope 5.11. UR20/30 Roboter
mit PolyScope ab Version 5.11.

1.3 URCap aktualisieren

Achtung: Roboterprogramme, die mit einer Vorgangerversion erstellt wurden, kénnen ggf.
nicht mehr benutzt werden. Die Roboterprogramme sowie die Roboterinstallation missen
ggf. neu erstellt bzw. angepasst werden. Um das URCap Version 1.0.1 auf einem System zu
installieren, wo bereits eine friihere Version installiert wurde:

1. Vorgangerversion mit deinstallieren

2. PolyScope Version Uberprifen, ggf. auf neuere Version updaten (min. Version 5.11)
3. Um Konfigurationskonflikte auszuschlieen, neue Roboterinstallation erstellen

4. URCap mit installieren
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Installation

2

Installation

2.1 Installieren d

es URCaps

<unbenannt>
default

0 e E

Was mochten Sie zuerst tun?

TR

PROGRAMM AUSFUHREN

ROBOTER PROGRAMMIEREN

4

ROBOTERINSTALLATION
KONFIGURIEREN

[0 Diese Nachricht nicht wieder anzeigen

O Stromabschaltung

Abb. 1: Startbildschirm

A2 QH

1. Starten Sie den Roboter
2. USB-Stick mit dem URCap einstecken

3. Kilicken Sie auf das Hamburger Menii rechts oben

<unbenannt>
default

Was mochten Sie zuerst tun?

L &

° 0 O 5”‘-1'J\ation.

? Hirre
i nfo 4

LR Einstellungen

(1) Roboter herunterfah

R

PROGRAMM AUSFUHREN

ROBOTER PROGRAMMIEREN

4

ROBOTERINSTALLATION
KONFIGURIEREN

[0 Diese Nachricht nicht wieder anzeigen

O Stromabschaltung

Abb. 2: Einstellungen auswéhlen

4. Klicken Sie auf ,Einstellungen®

URCap | CAPTRON TCP | de_DE | 1
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Installation CﬂPTROﬂ

<unbenannt>
default

b2 Sl Aktive URCaps Inaktive URCaps
Remote TCP & Toolpath
v System

System-
Backup

LizenzenfS
Fernsteue...

URCap-Informationen

Eingeschran...
Freedrive

Netzwerk

Aktualisieren

> Sicherheit

Lo

- Neustart

Stromabschaltung — ° 0 O ‘Z\mu\ath:m.
Geschwindigkeit 100%

Abb. 3: URCap hinzufligen

5. Klicken Sie auf ,URCaps*
6. Klicken Sie auf ,+“

<unbenannt>
default

@ CAPTRON-TCP-1,0-RC2.urcap

Dateiname: Filcer:

[usb/CAPTRON-TCP-1.0-RC2.urcap URCap-Dateien 8 v ‘

| Abbrechen
O stromabschaltung N ° Q O Simulation .
Geschwindigkelt o

Abb. 4: URCap auf USB-Stick auswéhlen

7. Wahlen Sie das URCap auf dem USB-Stick aus
8. Klicken Sie auf ,Offnen“, um das URCap zu installieren

Seite 6 von 34 V1.0.1 de DE URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1



Cﬂ P TR on Installation

> Einstellungen Aktive URCaps Inaktive URCaps
© CAPTRON TCP Remote TCP & Toolpath

System-
Backup
Lizenzen
URCaps
FEEEE., URCap-Informationen

5 . URCap-Name: CAPTRON TCP ~
Eingeschran... version: 1.0.0
Freedrive Entwickler: CAPTRON Electronic GmbH

Kontaktinfo: Johann-G.-Gutenberg-Str. 7, 82140 Olching, Germany

Netzwerk Beschreibung: URCap to use the CAPTRON TCP measurement units

. Copyright: Copyright (c) 2024 CAPTRON Electronic GmbH
Aktualisieren | jzenztyp: ses license agreement below

. s Lizenz:
D Sicherheit End-User License Agreement (EULA)

1. Introduction
This End-User License Agreement ("EULA") is a le¢ ES ist ein Neustart erforderlich, um die Anderungen wirksam zu macher]\_@;

AmbH Tahann R .GitanherrSte 7 82140 Alchin

s =

romabschaltung

Abb. 5: Endbenutzer-Lizenzvertrag zustimmen und Roboter neu starten

9. Stimmen Sie dem Endbenutzer-Lizenzvertrag zu, indem Sie auf ,Neustart"
klicken. Der Roboter wird neu gestartet, um die Installation abzuschlie3en.

> Einstellungen Inaktive URCaps

@ CAPTRON TCP Remote TCP & Toolpath

System-
Backup
Lizenzen
URCaps
PRt URCap-Informationen

5 = URCap-Name: CAPTRON TCP ~
Eingeschrén... version: 1.0.0
Freedrive Entwickler: CAPTRON Electronic GmbH

Kontaktinfo: Johann-G.-Gutenberg-Str. 7, 82140 Olching, Germany

Netzwerk Beschreibung: URCap to use the CAPTRON TCP measurement units

. Copyright: Copyright (c) 2024 CAPTRON Electronic GmbH
Aktualisieren | jzenztyp: see license agreement below

. : Lizenz:
> Sicherheit End-User License Agreement (EULA)

1. Introduction
This End-User License Agreement ("EULA") is a legally binding contract between the user ("Licensee'') and CAPTRON Electronic ~
GmMRH TAhann. .GntenharmGrr 7 87140 Nlehine Garmany (MCAPTRANN rararding the nes af tha enfrurars (IQnftwarain far

romabschaltung

Abb. 6: URCap ist installiert

10. Wenn das URCap erfolgreich installiert wurde befindet sich ein griiner Ha-
ken neben dem URCap Name
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C/ZIPTRON

2.2 Deinstallieren des URCaps
RE2+2H

Aktive URCaps

& CAPTRON TCP

Inaktive URCaps
Remote TCP & Toolpath

> Einstellungen

System-
Backup
Lizenzen
URCaps
M., URCap-Informationen

5 = URCap-Name: CAPTRON TCP ~
Eingeschran... version: 1.0.0
Freedrive Entwickler: CAPTRON Electronic GmbH

Kontaktinfo: Johann-G.-Gutenberg-Str. 7, 82140 Olching, Germany

Netzwerk Beschreibung: URCap to use the CAPTRON TCP measurement units

. Copyright: Copyright (c) 2024 CAPTRON Electronic GmbH
Aktualisieren | jzenztyp: see license agreement below

" - Lizenz:
> sicherheit End-User License Agresment (EULA)

1. Introduct]
This End-U ense Agreement ("EULA") is a legally binding contract between the user (“Licensee") and CAPTRON Electronic v
b 1nhA MR _Citenhera.Sir 7 89140 Olehineg Rermany (CAPTRANM rararding the nees of the safrurare (1Safrwaran far

omabschaltung

Abb. 7: URCap auswahlen

1. Wabhlen Sie das URCap aus, das deinstalliert werden soll
2. Kilicken Sie auf ,-“
3. Starten Sie den Roboter neu

Seite 8 von 34 V1.0.1 de DE URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1



CﬂPTRon Installationsseite

3 Installationsseite
3.1 Lizenzierung
Damit das URCap verwendet werden kann, muss vorab ein gultiger Lizenzschlissel erwor-

ben werden. Der Lizenzschlussel muss auf der Installationsseite eingegeben und gespei-
chert werden. Es handelt sich um eine unbefristete Lizenz.

3.1.1 Lizenzschlissel auf Roboter speichern

Der Lizenzschliissel wird mittels der am Roboter angezeigten Roboter ID generiert. Offnen
Sie hierzu die Installationsseite und fihren die Schritte 1-7 aus.

gemein

> Sicherheit

Ubersicht C/7ZIPTRON

TCP Auswahl

) Koordinatensys

> Fe 2 1s
Setup Name

“/ URCaps 3

capTRONTCP | © .

TCP Korrektur
X 0.00 mm RX 00 °

Y 0.00 mm RY 00 °

z 0.00 mm RZ 00 °

0.00 mm

Kalibrieren Stopp

Geschwindigkeit 100%

Abb. 8: Installationsseite

1. Offnen Sie die Installationsseite

2. Gehen Sie zu URCaps

3. Klicken Sie auf ,CAPTRON TCP*

4. Kilicken Sie auf ,Lizenz aktualisieren®

E93DEDBA| um eips

Verwenden Sie| aftware-Lizenzschliissel zu generieren

-
o
o
B
8
o
-
B
=
S
-

| ||

Abb. 9: Roboter ID

5. Verwenden Sie die angezeigte Roboter ID, um lhren Software-Lizenz-
schlissel auf https://www.captron.de/ur/ zu generieren.

URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1 V1.0.1 de DE Seite 9 von 34
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- fHr == pHHEE
oon S inonne
pooD-="dononoAn

LT L

Abb. 10: Lizenzschlussel eintragen

6. Tragen Sie Ihren erhaltenen Software-Lizenzschlissel anstelle der Hin-
weismeldung fir die Roboter ID in das Eingabefeld ein

* a!tualisieren

Abb. 11: Erfolgreiche Lizenzierung

7. Eine erfolgreiche Aktivierung erkennen Sie an dem griinen Symbol

3.2 CAPTRON TCP Einrichten und Andern

In einer Roboter-Installation kdnnen bis zu 10 TCPs verwaltet werden. Die Einrichtung erfolgt
mit Hilfe eines Setup-Assistenten. Um einen CAPTRON TCP erfolgreich einzurichten, muss
mindestens ein eingerichteter TCP, welcher als Referenz TCP verwendet werden kann, vor-
handen sein.

3.2.1 Neuen TCP Einrichten

uuuuuu

A Protokol
> Allgemein CAPTRON TCP

Sicherheit .. .
Ubersicht CAAPTRON
) Koordinatensys
TCP Al hl
> Feldbus uswa
L
e (11
CAPTRON'TCP
TCP Korrektur
X 0.00 mm RX 00 °
Y 0.00 mm RY 0.0
z 0.00 mm RZ 00
2 0.00 mm
Kalibrieren Stopp

i an ° 0 o ';?w‘nl.dati\:m.
Geschwindigkeit 100%

Abb. 12: Setup-Assistent 6ffnen

Seite 10 von 34 V1.0.1 de DE URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1



CﬂPTRon Installationsseite

Offnen Sie die Installationsseite
Klicken Sie auf ,+“ (Ein neuer TCP wird angelegt)
3. Kilicken Sie auf ,Setup®, um den Setup-Assistent zu 6ffnen

N

(RET=f r K AN

Ausfih Installation| s oneg

) Allgemein CAPTRON TCP
Setup-Assistent Schritt (1/7 'CP Vari
;
<Auswahl TCP Vari... W
eldbus
0 7P variante <Auswahl TCP Variante>

CAPTRON TCP OGLW2-40T
[[] Eingange auswahlen
OGLW2-70T

iante

[7] Referenz TCP

[7] Mittelposition teachen
[7] Einstellungen

[7] Referenzierung

[7] Setup abgeschlossen

‘ZLII‘\'.'ICk \f\/eiter. Abbrechen

O stromabschaltung

) Allgemein

> Sicherheit
Setup-Assistent

Schritt (1/7) - TCP Variante
OGLW2-70T -
</ TCP Variante

“ URCaps

CAPTRON TCP

[] Eingénge auswahlen

[] Referenz TCP
[] Mittelposition teachen
[] Einstellungen

[] Referenzierung

5
[] setup abgeschlossen
@ ([ weem | Abbrechen
Stromabschalt ° 0 o Simulation
O Stromabschaltung - : o imulati n.

Abb. 13: Setup-Assistent Schritt 1

4. Verwendete TCP Variante auswéhlen
5. Klicken Sie auf ,Weiter*

URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1 V1.0.1 de DE Seite 11 von 34
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C/ZIPTRON

<unbenannt> D ﬁ E CaFCc —
New.  Offna

defaulcr en..  Spicher 5F16 —

hritt (2/7) - Eingange auswahle
Eingang X Auswahl Eingang Y Auswahl
> Feldbus
/ TCP Variante <Auswahl Eingang> - <Auswahl Eingang> -
87 Ut <Auswahl Eingang>

CAPTRON TCP ix_Is_x
[ Eingange auswéhlen -

) Allgemein CAPTRON TCP
) Sicherheit
Setup-Assistent

> Koordinatensys

Ausfih Installation

ix_Is_v

digital_in|
[] Referenz TCP cligital_in|
digital_in|
digital_in|
[] Mittelposition teachen dligital_in|
digital_in|

config_in|
[] Einstelungen config_in|
config_in|
config_in|
[ Referenzierung 5

config_in|

config_in|

[7] Setup abgeschlossen config_in
config_in|

iter’ Abbrechen

O stromabschaltung

‘n P4

= SN
alatio
> Alilgemein CAPTRON TCP
> sicherheit
Setup-Assistent

) Koordinatensys

Schritt (2/7) - Eingange auswahlen
Eingang X Auswahl

</ Eingadnge auswéhlen

Eingang Y Auswahl

> Feldbus

W URCaps

CAPTRON TCP

[[] Referenz TCP

[] Mittelposition teachen

[7] Einstellungen

[7] Referenzierung

[[] Setup abgeschlossen
| @ Zurick | || Weiter |

Abbrechen

O Stromabschaltung

Abb. 14: Setup-Assistent Schritt 2

6. Eingang X-Achse auswahlen (weil3es Kabel des CAPTRON TCP Sensors)
7. Eingang Y-Achse auswahlen (schwarzes Kabel des CAPTRON TCP Sen-

sors)
8. Klicken Sie auf ,Weiter*

Hinweis: Es kénnen sowohl digitale als auch konfigurierbare Eingange genutzt werden. Um
den fur den Sensor verwendeten Eingang zu identifizieren, kbnnen Sie den 10 im 10-Setup

des Roboters umbenennen.

Seite 12 von 34 V1.0.1 de DE
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CﬂPTRon Installationsseite

£+ H

Srotokol

Aus
> Aligemein CAPTRON TCP

- Setup-Assistent Schritt (3/7) - R nz TCP
¥
5 Feiab <Auswahl TCP> v
el us
_ </ TCP Variante <Auswahl TCP >

CAPTRON TCP

/ Eingénge auswahlen

[ Referenz TCP

[] Mittelposition teachen

[] Einstellungen

[] Referenzierung

[[] Setup abgeschlossen

Osh'mnahschaltung - ° 0 o S\\"l_l-jt‘:‘l'w.
109

Abb. 15: Setup-Assistent Schritt 3

9. Referenz TCP auswahlen
10. Klicken Sie auf ,Weiter*

24 QH

) Allgemein CAPTRON TCP

Setup-Assistent Schritt (4/7) - elposition teachen
oordinatensys
Hierher bewegen

% Foldous / TCP Varlante

CAPTRON TCP
+/ Eingénge auswahlen

/ Referenz TCP
[ Mittelposition teachen

[] Einstellungen

[[] Referenzierung

[] Setup abgeschlossen

[ ] [ e |

O Stromabschaltung

URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1 V1.0.1 de DE Seite 13 von 34



Installationsseite CﬂP TR On

> Aligemein
Setup-Assistent Schritt (4/7) - Mittelposition teachen

> Koordinatensys
[rr]
& et  TCP Varlante

CAPTRON TCP
/ Eingénge auswahlen

/' Referenz TCP

+/ Mittelposition teachen

[] Einstellungen

[] Referenzierung

[[] Setup abgeschlossen

O Normal

Abb. 16: Setup-Assistent Schritt 4

11. Klicken Sie auf ,Pos. Setzen®, um die Mittelposition zu teachen
(Die Mittelposition muss so geteacht werden, dass beide Lichtschranken
unterbrochen sind und beide LEDs leuchten)

12. Klicken Sie auf ,Weiter"

<unbenannt>
default* I;"‘? o .
> Allgemein CAPTRON TCP
> sicherheit -

= Setup-Assistent Schritt (5/7) - Einstellungen
> Koordinatensys

Bewegungsradius Suche Z
7 Ul Geschwindigkeit Beschleunigung
/ Eingange auswéhlen

Bewegungsuberlauf (360+n) Winkel anpassen

mm

+/ Referenz TCP QO Winkel anpassen altiv

Iterator
/ Mittelposition teachen 1
ffset Z
5.0 mm
/ Einstellungen — o
Genauiglel
0.5

[7] Referenzierung

["] Setup abgeschlossen

| @ Zurick | || Weiter lp || Abbrechen

ONormaI - ° 0 O simulation )

Abb. 17: Setup-Assistent Schritt 5

13. Klicken Sie auf ,Weiter*
(Sollten Probleme wéahrend der Referenzierung/ Kalibrierung auftreten,
mussen die Einstellwerte ggf. angepasst werden, Erlauterungen in Kapitel
3.2.5. Einstellungen Setup-Assistent)

Seite 14 von 34 V1.0.1 de DE URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1



CﬂPTRon Installationsseite

sl

> Koordinatensys

CAPTRON TCP

VNC Server

Remote TCP
& Toolpath

<unbenannt> D ﬁ E caFc —
New.  Offner

defautt 2 EEom S

CAPTRON TCP
1= e L Schritt (6/FV} Referenzierung
«/ TCP Variante
</ Eingénge auswahlen
+/ Referenz TCP

/ Mittelposition teachen

/ Einstellungen

/' Referenzierung

Kalibrierung erfolgreich
15
[] Setup abgeschlossen
e

Oslromabsthaltung ° 0 o simuiation ()

Abb. 18: Setup-Assistent Schritt 6

> Aligemein

> Feldbus

CAPTRON TCP

VNC Server

Remote TCP
& Toolpath

14. Klicken Sie auf ,Referenzierung“, um die Referenzierung zu starten
(Der Roboter fuhrt nachfolgend seine Referenzbewegung aus. Hierbei wird
der Schnittpunkt der beiden Lichtschranken fur die Offsetberechnung er-
mittelt)

15. Klicken Sie auf ,Weiter*
(Sollte wahrend der Referenzierung ein Fehler auftreten, Gberprifen Sie
bitte die Einstellwerte im vorherigen Schritt)

CAPTRON TCP
Setup-Assistent Schritt (7/7) - Setup abgeschlossen

/' TCP Varlante
/ Eingénge auswahlen
/ Referenz TCP
</ Mittelposition teachen

/' Einstellungen

+/ Referenzierung

16

o =

/' Setup abgeschlossen

O Stromabschaltung _ ° 0 o ‘E\H"'L.|:‘1UDI‘\.
Geschwindigkelt 100%

Abb. 19: Setup-Assistent Schritt 7

16. Klicken Sie auf ,Fertig“, um die Einrichtung abzuschlie3en

URCap | CAPTR
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3.2.2 Vorhandenen CAPTRON TCP Andern

Um grundlegende Einstellungen, wie z.B. den Bewegungsradius o0.4. hach der Erstinbetrieb-
nahme anzupassen, kann der Setup-Assistent jederzeit wiederholt werden.

2

TCcP
Ubersicht C/IPTRON
TCP Auswahl
CAPTRON TCP #1 -
CAPTRON!CP I:l Einst.

BT

> Sicherheit

VNC Server TCP Korrektur

Remote TCP X -0.00 mm RX 0.0

& Toolpath Y 0.00 mm RY 0.0 °
z -0.00 mm RZ -0.0 ° L3
@ 1.56 mm

® LUzenz
aktualisleren

Abb. 20: Setup-Assistent zum Bearbeiten 6ffnen

1. Offnen Sie die Installationsseite und klicken Sie auf ,CAPTRON TCP*
Wabhlen Sie in der Auswahlliste den gewtinschten CAPTRON TCP

Klicken Sie auf ,Setup®, um den Einrichtungsassistent zu 6ffnen
Wiederholen Sie die Schritte 4-16 aus dem vorherigen Kapitel (Neuen TCP
Einrichten)

pwn

3.2.3 CAPTRON TCP Umbenennen

) Allgemein CAPTRON TCP

Obersicht C/IPTRON
a
TCP Auswahl
CAPTRON TCP #1 A4 - m
CAPTRON!CP I:l | Ense |

VNC Server TCP Korrektur

Remote TCP X -0.00 mm RX 0.0

& Toolpath Y 0.00 mm RY 0.0 °
z -0.00 mm RZ -0.0 ° L3
=] 1.56 mm

Abb. 21: CAPTRON TCP Umbenennen
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CﬂPTRon Installationsseite

=

Offnen Sie die Installationsseite und klicken Sie auf ,CAPTRON TCP*
Wabhlen Sie in der Auswahlliste den gewtinschten TCP
3. Klicken Sie auf ,Name*, um den Anderungsdialog zu 6ffnen

n

Captron TCP #1

AOBBEBBHBBEBE
LT e
Snooonoononnn
BT TTTTITTELL

g

I

Abb. 22: CAPTRON TCP Name eingeben

4. Tragen Sie den gewiinschten Namen in das Eingabefeld ein
5. Klicken Sie auf ,OK“, um die Anderung zu bestatigen

3.2.4 CAPTRON TCP Loschen

A okol
> Alilgemein CAPTRON TCP

_ Ubersicht C/1IPTRON

> Feldbus
W URCaps 1

TCP Korrektur

X 0.00 mm

N 0.00 mm RY Der ausgewahite TCP wird geléscht.
Mdchten Sie fortfahren?

z 0.00 mm s Captron TCP #1

@ 0.00 mm 4

Kattriren e

Geschwindigkeit 100%

Abb. 23: CAPTRON TCP Ldschen

1. Offnen Sie die Installationsseite

2. Wabhlen Sie in der Auswahlliste den gewtinschten TCP
3. Klicken Sie auf ,-“

4. Klicken Sie auf ,Ja“, um das Léschen zu bestatigen

3.2.5 Einstellungen Setup-Assistent

Die voreingestellten Werte sind spezifisch fur den jeweiligen TCP Sensor und mussen ggf.
angepasst werden, da sich Werkzeuge stark unterscheiden kénnen.

URCap | CAPTRON TCP |de DE| 1 V1.0.1 de DE Seite 17 von 34



Installationsseite CﬂP TR On

Ausfih

Eir
) Allgemein CAPTRON TCP

) Sicherheit
Setup-Assistent

> Koordinatensys

O FelEis / TCP Variante
Vv URCaps

CAPTRON TCP

/ Eingédnge auswihlen

. ° \A? nicht anpdssen
+/ Referenz TCP @ winkel anpassen aktiv

Iterator 8

!

/ Mittelposition teachen
Offset Z 9
5.0

3
3

/ Einstellungen
Genauigkeit 10

[_] Referenzierung

[7] Setup abgeschlossen

‘Zurl‘]ck | | Weiter. | Abbrechen

—_— Simulatior
Geschwindigkeit 100% ° 0 O mulation .

Abb. 24: Einstellungen Setup-Assistent

1. Unter ,Bewegungsradius“ kann der Radius fur die Referenz-/ Kalibrierbe-
wegung eingestellt werden

2. Unter ,Geschwindigkeit® kann die Geschwindigkeit der Referenz-/ Kalib-
rierbewegung eingestellt werden. Die hier eingestellte Geschwindigkeit
dient als Grundlage fur die im Programmablauf verwendete CAPTRON
AKTION

3. Unter ,Bewegungsuberlauf (360+n)“ kann eine Gradanzahl eingestellt wer-
den, um wieviel Grad die vollstéandige Kreisbewegung fir die Referenz-/
Kalibrierbewegung lUberschritten wird. Dieser Wert muss angepasst wer-
den, wenn die Referenz-/ Kalibrierbewegung genau innerhalb einer Licht-
schranke beendet wird

4. Unter ,Suche Z* kann der Z-Hub eingestellt werden, der fur die Ermittlung
der Z- Lange des TCP verwendet wird

5. Unter ,Beschleunigung“ kann die Beschleunigung der Referenz-/ Kalibrier-
bewegung eingestellt werden. Die hier eingestellte Beschleunigung dient
als Grundlage fur die im Programmablauf verwendete CAPTRON AKTION

6. Ist ,Winkel nicht anpassen® ausgewabhilt, wird keine Winkelkorrektur durch-
geflhrt

7. lst ,Winkel anpassen aktiv‘ ausgewéhlt, wird die Winkelkorrektur durchge-
fuhrt

8. Unter ,lterator kann eingestellt werden, wie oft die Winkelsuche wiederholt
wird, um die gewilinschte Genauigkeit zu erreichen

9. Unter ,Offset Z“ kann der Z-Hub, welcher fur die Winkelsuche verwendet
wird, eingestellt werden. Der TCP taucht also um den eingestellten Wert
am Schnittpunkt der Lichtschranken in den CAPTRON TCP Sensor ein,
um die Schragstellung des TCP zu ermitteln

10. Unter ,Genauigkeit kann eine gewlnschte Gradzahl fir die Winkelkorrek-
tur eingegeben werden. Ist der ermittelte Korrekturwert kleiner als der Ein-
gabewert, wird die Winkelsuche auch bei Nichterreichen des Iterator-Wer-
tes beendet
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3.2.6 URCap Einstellungen

@B+ 2 H o

) Allgemein CAPTRON TCP

Ubersicht C/IPTRON

> Feldbus TCP Auswahl

CAPTRON TCP #1 v -

e i ' [_Hame ]
carnontrc| |+ |[ - |[ En=t 7]

VNC Server TCP Korrektur

RemoteTcp ~  UUmmo R 00

& Toolpath Y 0.00 mm RY 0.0 °
z  -0.00 mm RZ 00 ° N
@ 1.56 mm
] =

b alstualisieren

default

E)

CAPTRON TCP

Einstellungen CﬂPTROﬂ

> Koordinatensys

> Feldbus Fehlerbehandiung ?
\/ URCaps @ Dialoge und Warnungen adtomatisch 6ffnen ?
Berlutzers (Aktionsstatus prufen)

CAPTRON TCP O Fehlerbehandiung heet in der Verantwortung des

VNC Server Debug-Level ?
Remote TCP O Keine Ausgaben auf dem Protolkollbildschirm
& Toolpath
oolpal @ Nur wichtige Ausgaben auf d@?otoko”b\\dsch\rm

O AusfUhrliche Ausgaben auf demfProtolkollbildschirm

Oslromabs(haltung o 0 O simuation )

Abb. 25: URCap Einstellungen

Offnen Sie die Installationsseite und klicken Sie auf ,CAPTRON TCP*
Klicken Sie auf ,Einstellungen®

Ist diese Einstellung aktiv, werden Ablauffehler im Programmablauf Gber
Pop-ups angezeigt

Ist diese Einstellung aktiv, werden Ablauffehler im Programmablauf nicht
angezeigt

Ist diese Einstellung aktiv, werden keine Logeintrdge auf dem Protokoll-
bildschirm ausgegeben

Ist diese Einstellung aktiv, werden nur wichtige Informationen und Fehler-
meldungen auf dem Protokollbildschirm ausgegeben

Ist diese Einstellung aktiv, werden alle Meldungen auf dem Protokollbild-
schirm ausgegeben
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3.2.7 CAPTRON TCP Manuelle Kalibrierung

) Allgemein CAPTRON TCP

Ubersicht C/IPTRON

> FEee TCP Auswahl
Y ——
e [_eme_]
carmnontree] |+ /[ - |

VNC Server TCP Korrektur
RemoteTcp X 000 mm  RX 00
& Toolpath Y 0.00 mm RY 00 °

zZ  -0.00 mm RZ .00 °

@ .56 mm 5
2

® LUzenz
alctualisieren

ON TCP

12 e

> sicherheit

Ubersicht C/IPTRON
TCP Auswahl
awrmnonee | * /[ |

VNC Server ITCP Korrektur
RemoteTcp | 0Egmm o RX 00
& Toolpath Y 0.10 mm RY .00 °

z 0.00 mm RZ 0.0 °

f4] 154 mm

Kalibrierung erfolgreich

’ aktualisieren

o Stromabschaltung

Abb. 26: CAPTRON TCP Manuelle Kalibrierung

1. Offnen Sie die Installationsseite und klicken Sie auf ,CAPTRON TCP*

Wabhlen Sie in der Auswahlliste den gewtinschten TCP

Klicken Sie auf ,Kalibrieren®, um die Kalibrierung zu starten

Der Ladebalken wird angezeigt, solange die Kalibrierung ausgefuhrt wird

Klicken Sie auf ,Stopp“, um die Kalibrierung vorzeitig zu unterbrechen/ be-

enden

Im unteren Bildbereich wird der Status nach Abschluss der Kalibrierung

angezeigt

7. Die Korrekturwerte in Bezug auf den Referenz TCP werden hier angezeigt.
Verwenden Sie im Programmablauf den dazugehdrigen TCP ,CAPTRON
TCP #Nr.*

arown

o

Hinweis: Nach dem Setup muss keine zusatzliche manuelle Kalibrierung durchgefihrt wer-
den, um den CAPTRON TCP im Programmablauf zu verwenden
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4 Programmknoten CAPTRON AKTION

Mit der CAPTRON AKTION kénnen samtliche zur Verfigung stehenden Funktionen genutzt
werden. Hierbei kann der TCP gepruft, validiert oder neukalibriert werden.

4.1 CAPTRON AKTION einfugen

Q - Grafik Variablen
aniablen gpage CAPTRON AKTION

D Assistenten 2 |v| Roboterpréglamm

3 @ v CAPTRON Aktion
WV URCaps TCP A hl Alcti
B 4 ¢ v wernFener uswa on
gﬁ_ﬂg’?" 5 ®| Fugen Sie hier Ihre Fehlerbehar  |<Auswahl CAPTRONTCP> W (:)T P Prufen
Werkzeug... OT P Validieren
bewegen O TCP Neukalibrierung
Remote TCP
Move _ Toleranzen Zuweisung
I 0 Geschwindigkeit Winkel anpassen
@ Winkel nicht anpassen
Anngherungs Z O Winkel anpassen akti
50.0 mm Senauigkeitsiterator festlegen
Eintauchen Z 1
0.0 mm ffoet Z
™ Neukalibrierung, TCP setzen 0.0 mm

. | CrIPTRON
2SS KXKBBETE

o 0 O Sw—muam:.r..

Abb. 27: CAPTRON AKTION einfligen

1. Flgen Sie die CAPTRON AKTION in den Programmbaum ein, indem Sie
auf ,CAPTRON AKTION* klicken

Aktivieren Sie den Programmknoten

3. Wabhlen Sie den gewiinschten CAPTRON TCP aus der Liste

Wabhlen Sie die Aktion, die ausgefiihrt werden soll

n

»
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4.1.1 TCP Prifen

Bei der TCP Prufung fahrt der Roboter mit dem ausgewahlten CAPTRON TCP zum Schnitt-
punkt des CAPTRON TCP Sensors. Damit die Uberprifung erfolgreich ist, miissen beide
Lichtschranken unterbrochen sein. Sollte dies nicht der Fall sein, so wird eine Eintauchbewe-
gung durchgefihrt (Parameter Eintauchen Z), um minimalen Verschleif3 zu prifen. Sollten
die Lichtschranken nach dem Eintauchen immer noch nicht melden, ist die Uberpriifung fehl-
geschlagen und die Fehlerbehandlung wird aufgerufen, ansonsten wird der Programmablauf
fortgesetzt.

“ .
Q - Grafik Variablen

) Fortgeschritten 1 X Variabl
ariablen-, P
e CAPTRON AKTION
3 @ v TCP Prufen: (1) 3
W URCaps N
1 4 @ ¥ Wenn Fehler TCP Auswahl Alction 9
PP 5 | Fugen Sie hier Ihre Fehlerbehar [CAPTRON TCP #1 v @ycp prurén
Werkzeug... O TCP Validieren
bewegen O TCP Neukalibrierung
Remote TCP
Move _ Toleranzen Zuweisung
I I Geschwindigkeit Winkel anpassen
®
Annéherungs Z O
-
Eintauchen Z 5
o ¥
o
< s (D Fehlerbehandiung alctiv C”PTRO"

t R ANl Nl =
ﬁ ° 0 O SU‘HIJ\HU[-V’..

Abb. 28: CAPTRON AKTION TCP Priifen

1. Flgen Sie die CAPTRON AKTION in den Programmbaum ein, indem Sie
auf ,CAPTRON AKTION* klicken

Aktivieren Sie den Programmknoten

Wabhlen Sie den gewiinschten CAPTRON TCP aus der Liste

Wabhlen Sie ,TCP Prifen®

Passen Sie ggf. die Eintauchtiefe ,Eintauchen Z* an

arwDd
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4.1.2 TCP Validieren

Bei der TCP Validierung vollfiihrt der Roboter die Kalibrierbewegung des CAPTRON TCP
Sensors. Der TCP wird hierbei allerdings nicht korrigiert, sondern lediglich validiert, um si-
cherzustellen, dass die Abweichung nicht au3erhalb der eingestellten Toleranzwerte liegt.
Bei Erfolg wird der Programmlauf fortgesetzt, ansonsten wird die Fehlerbehandlung aufgeru-
fen.

Grafik Variablen

a
1 X varlacien gagip CAPTRON AKTION

~ URCaps 3 ¢ v TCP Validieren: (1) 3

amm

TCP A hl Alcti
B 4 ¢ v wernFener uswa on
E‘I:TP-IF(')‘I\?N 5} ®| Fuigen Sie hier Ihre Fehlerbehar  [CAPTRON TCP #1 v O TCP Pri
Werkzeug... © TCP Va\l(ﬂeren
bewegen O TP Neukalibrierung
Remote TCP
Move _ Toleranzen Zuweisung
" | Geschwindigkeit Winkel anpassen
@ Winlel nicht anpassen
Annsherungs Z QO Winkel anpassen altiv
"
Eintauchen Z
-
=)
Fehlerbehand ety
< 5] @D rerssranung sa cnrPTrRON

2SS OXBRTT

° ° O Swmn,uam:.r..

Abb. 29: CAPTRON AKTION TCP Validieren

1. Fugen Sie die CAPTRON AKTION in den Programmbaum ein, indem Sie
auf ,CAPTRON AKTION® klicken

Aktivieren Sie den Programmknoten

Wabhlen Sie den gewiinschten CAPTRON TCP aus der Liste

Wahlen Sie , TCP Validieren®

HwnN
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4.1.3 TCP Neukalibrieren

Bei der TCP Neukalibrierung wird der ausgewahlten CAPTRON TCP unter Bericksichtigung
der eingestellten Toleranzen, mit der Kalibrierbewegung des CAPTRON TCP Sensors kalib-
riert. Hierbei wird der ermittelte TCP Korrekturwert der Programmknoten-Variable zugewie-
sen, alternativ kann aber auch eine Benutzerdefinierte Positionsvariable verwendet werden.
Bei Erfolg wird der Programmlauf fortgesetzt ansonsten wird die Fehlerbehandlung aufgeru-
fen.

Grafik Variablen

Q

T —
s ,Rob“erp?;mm CAPTRON AKTION

3 ¢ v TCP Neukalibrierung: (1) 3
\/ URCaps §
W 24 ¢ v wennFehler TCP Auswahl Aktion

gﬁ_ﬂg’?" 5 ® Fugen Sie hier Ihre Fenlerbehar |CAPTRON TCP #1 O TCP Prufen
Werkzeug... O Tep v o

bewegen @ TCP Neuki\ibrierung

Remote TCP
Move

I

Toleranzen Zuweisung

Geschwindigkeit Winkel anpassen

I

Normal @ Winkel nicht anpassen

Anngherungs Z QO Winkel anpassen altiv

@
o
5}
3
3

Eintauchen Z

[ MNeukalibrierung, TCP setzen

o

< 5 Fehlerbehandiung altiv C”PTRO"

2SS KXKBBETE
: o 0 O SU‘\‘\U\athiln.

Abb. 30: CAPTRON AKTION TCP Neukalibrierung

1. Flgen Sie die CAPTRON AKTION in den Programmbaum ein, indem Sie
auf ,CAPTRON AKTION® klicken

Aktivieren Sie den Programmknoten

Wabhlen Sie den gewiinschten CAPTRON TCP aus der Liste

Wabhlen Sie ,TCP Neukalibrierung*“

HwnN
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4.2 Einstellungen

CAPTRON

AKTION 2
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Abb. 31: CAPTRON AKTION Einstellungen

1.

Unter ,Geschwindigkeit* kann die Robotergeschwindigkeit fur die ausge-
wahlte Aktion ge&ndert werden. Hierbei kann zwischen Normal, Schnell
und Langsam ausgewahlt werden. Die Basisgeschwindigkeit hierzu wird
im Setup-Assistent eingestellt

Unter ,Annaherung Z* kann der Z-Offset, welcher fiir die Bewegung zum
CAPTRON TCP Sensor verwendet wird, eingestellt werden

Unter ,Eintauchen Z* kann der Z-Offset, welcher bei der Aktion ,TCP Pru-
fen“ und ,TCP Validieren* verwendet wird, um in den Schnittpunkt der
Lichtschranken des CAPTRON TCP Sensors einzutauchen
Kontrollkastchen um den TCP Korrekturwert automatisch bei erfolgreicher
Neukalibrierung zu aktivieren

Ist ,Winkel nicht anpassen® ausgewahlt, wird die Winkelabweichung bei
der Aktion ,TCP Validieren® nicht Uberpruft und bei , TCP Neukalibrieren®
weder Uberprift noch korrigiert

Ist ,Winkel anpassen aktiv‘ ausgewahlt, so wird die Winkelabweichung bei
der Aktion , TCP Validieren® Giberpruft und bei , TCP Neukalibrieren® tiber-
pruft und korrigiert

Unter ,Genauigkeitsiterator” kann die Genauigkeit bei der Winkelkorrektur
ggf. erhdht werden. Um dies zu erreichen, wird die Winkelsuche bis zum
eingegebenen Wert wiederholt oder bis die Genauigkeit aus dem Setup-
Assistenten erreicht wurde

Unter ,Offset Z“ kann der Z-Hub, welcher fir die Winkelsuche verwendet
wird, eingestellt werden. Der TCP taucht also um den eingestellten Wert
am Schnittpunkt der Lichtschranken in den CAPTRON TCP Sensor ein,
um die Schragstellung des TCP zu ermitteln

Mit dem Schieberegler kann die Fehlerbehandlung aktiviert oder deakti-
viert werden
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4.3 Toleranzen

it
defa d
= = New.  Biten. spaihem
SECIShie Q - Grafik Variablen
0 vactation-Setup
- CAPTRON AKTION

D Assistenten 2 v Roboterprogramm

v

3 @ v TCP Neukalibrierung: (1
v URCaps g0 TCP Auswahl Aktion
4 @ ¥ Wenn Fehler
ﬁ;rpngr\?N 5 ®| Figen Sie hier Ihre Fehlerbehar |CAPTRON TCP #1 hd O e prfen
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Abb. 32: CAPTRON AKTION Toleranzen

1. Unter ,Min“ kann die minimale Abweichungstoleranz fur die Aktion ,TCP
Validieren® und ,TCP Neukalibrieren® eingestellt werden (XYZ-Offset und
Durchmesser). Die ermittelte Abweichung darf also diesen Wert nicht un-
terschreiten

2. Unter ,Vorige“ wird die zuletzt ermittelte Abweichung angezeigt. Hierzu
muss das Roboterprogramm die CAPTRON AKTION mindestens einmal
durchlaufen haben

3. Unter ,Max“ kann die maximale Abweichungstoleranz firr die Aktion ,TCP
Validieren® und ,TCP Neukalibrieren® eingestellt werden (XYZ-Offset und
Durchmesser). Die ermittelte Abweichung darf also diesen Wert nicht tber-
schreiten

4. Unter ,Vorige* wird der zuletzt ermittelte Wert der Winkelkorrektur ange-
zeigt. Hierzu muss die Winkelanpassung aktiv sein und das Roboterpro-
gramm muss die CAPTRON AKTION mindestens einmal durchlaufen ha-
ben

5. Unter ,Max“ kann der maximale Korrekturwert flir die Winkelanpassung
eingestellt werden (RX und RY). Der ermittelte Winkel darf also diesen
Wert nicht Uberschreiten
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4.4 Zuweisung
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Abb. 33: CAPTRON AKTION Zuweisung

1.

Ist ,Standard Variable verwenden® aktiv wird der ermittelte TCP Korrektur-
wert, welcher bei der TCP Neukalibrierung ermittelt wird dieser Variable
zugewiesen

Ist ,Benutzerdefinierte TCP Variable“ aktiv wird der ermittelte TCP Korrek-
turwert, welcher bei der TCP Neukalibrierung ermittelt wird der ausgewahl-
ten Positionsvariable zugewiesen

Die Schaltflache ,Startposition kann verwendet werden, um den Roboter
zur Startposition im CAPTRON TCP Sensor zu bewegen. Die Startposition
ist abhangig von der ausgewéahlten Aktion. Bei ,TCP Prufen® und ,TCP Va-
lidieren“ wird der Schnittpunkt mit dem aktuell kalibrierten Korrekturwert
angefahren. Bei ,TCP Neukalibrieren* wird die Mittelposition aus dem
Setup-Assistenten mit dem Referenz TCP angefahren

Die Schaltflache ,Annéherungsposition“ kann verwendet werden, um den
Roboter zur Startposition inkl. dem eingestellten Annaherung Z-Wert im
CAPTRON TCP Sensor zu bewegen
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4.5 Fehlerbehandlung

Die Fehlerbehandlung ist standardmé&fRiig eingeschalten, so dass die auszufiihrende Logik im
Fehlerfall in dem Programmknoten ,Wenn Fehler* im Programmbaum programmiert werden

muss.
4.5.1 Fehlerbehandlung einschalten

< bena t> —
z2P QM v [} I carc —
s EE New G ffne Speichern.

> Basis-Befehle Q - Grafik Variablen
> Fortgeschritten 1 % Variablen p
¢ o CAPTRON AKTION
3 @ v TCP Neukallbrierung: (1.
v URCaps % (1) TCP Auswahl Aktion
CAPTRON 4 ? v Wenn Fehler
Flieen S hier e F erbena |CAPTRON TCP #1 v TCP Prifen
el O TCP Validieren
bewegen @ TCP Neu\<a¥br\erur\g
Remote TCP
Move _ Toleranzen Zuweisung
. | Geschwindigkeit Winkel anpassen
@ Winlel nicht anpassen
Annéherungs Z O Winkel anpassen aktiv
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6 Fehlerbehandlung ausflhren
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Einstellen M@ Meldung: Fenler O Xx-mal wiederholen, dann
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Abb. 34: CAPTRON AKTION Fehlerbehandlung eingeschalten

=

Aktivieren Sie den Programmknoten
Aktivieren Sie die Fehlerbehandlung

N

3. Programmieren Sie die Logik fur die Fehlerbehandlung an dieser Stelle im

Programmbaum

4. Ist die Auswahl ,Fehlerbehandlung® aktiv, wird die Fehlerbehandlung direkt

nach Auftreten des Fehlers aufgerufen

5. Ist die Auswahl ,X-mal wiederholen...” aktiv, so wird die Fehlerbehandlung
erst aufgerufen, wenn die CAPTRON AKTION auch nach der eingegebe-

nen Anzahl von Wiederholungen fehlerhaft ist
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4.5.2 Fehlerbehandlung ausschalten

Ist die Fehlerbehandlung ausgeschalten, muss nach Ausfiihrung der CAPTRON AKTION mit
der Script-Funktion cap_isActionOk() abgefragt werden, ob die Uberpriifung, Validierung oder
Neukalibrierung erfolgreich war.

<unbenannt>
default

Q - Grafik Variablen

WV Fortgeschritten

1 X Variablen-Setup
. CAPTRON AKTION
Schleife 2 ¥ VorStart
3 a= var_1:=Basis_const
UnterProg - - TCP Auswahl Aktion
. 4 ¥ Roboterprogramm
Zuweisung 5 v TCP NeukalbrierungJ(1) CAPTRON TCP #1 v O e prufen
If 6 ®| Keine Fehlerbehandiung' O TCP Validieren
" 7 Halt
Script o @ TCP Neulalibrierung
(Bt _ Toleranzen Zuweisung
Thread ) , Geschwindigkeit Winkel anpassen
Switch @ Winkel nicht anpassen
Timer Annsherungs Z O Winkel anpassen aktiv
o .
mm —
> Ucars fseZ
5.0 mm

13
CgFeh\erbehand\ung aus CITPTROH

Ostromabschaltung h : ° 0 O simutation ()
Ge dig A3

Abb. 35: CAPTRON AKTION Fehlerbehandlung ausgeschalten

1. Aktivieren Sie den Programmknoten
2. Schalten Sie die Fehlerbehandlung aus
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4.6 Skript-Funktionen

Zusatzlich zur CAPTRON AKTION stehen noch diverse Skript-Funktionen zur Verfiigung.
Unter anderem gibt es eine Funktion, um den Status der CAPTRON AKTION abzufragen,
wenn die Fehlerbehandlung deaktiviert ist. AuRerdem kann z.B. der Korrekturwert abgerufen,
oder der ermittelte TCP gesetzt werden.

d2r(<deg>)
r2d(<rad>)
read_port_bit(<address=>)

read_port_register(<address=>)

False (LO)

[CAPTRON TCP - CAPTRON Electronic GmbH
cap_isActionOk(<tcp_id>)
cap_getStatus(<tcp_id=>)
cap_getStatusMsg(<tcp_id=>) ?
cap_getCorrectionMM(<tcp_id>)
cap_getDiameterMM(<tcp_id>)

cap_activateTCP(<tcp_id>)

cap_setTCP(<var>)

<Function> A d 1

Abb. 36: Skript-Funktionen

1. Auflistung Verfligbarer Skript-Funktionen

fuhrung erfolgreich war

Skript-Funktion Beschreibung Ubergabeparameter | Riickgabewert
cap_isActionOk() Abfrage ob die letzte <tcp_id> = CAPT- True | False
CAPTRON AKTION Aus- | RON TCP 1-10

cap_getStatus()

Statusabfrage der letzten
CAPTRON AKTION Aus-
fuhrung

<tcp_id> = CAPT-
RON TCP 1-10

Nr. der Status-
meldung, 0 =
OK

cap_getStatusMsg()

Statusmeldung der letz-
ten CAPTRON AKTION
Ausflihrung

<tcp_id> = CAPT-
RON TCP 1-10

Statusmeldung

cap_getCorrec-

Korrekturwert der letzten

<tcp_id> = CAPT-

Positionsvari-

ten

tionMM() CAPTRON AKTION Aus- | RON TCP 1-10 able mit Kor-
fihrung rekturwerten

cap_getDiameterMM() | Durchmesser der letzten | <tcp_id> = CAPT- Durchmesser-
CAPTRON AKTION Aus- | RON TCP 1-10 wert
fihrung

cap_activateTCP() Neukalibrierten TCP <tcp_id> = CAPT- Kein Rickga-
(CAPTRON AKTION) ak- | RON TCP 1-10 bewert
tivieren

cap_setTCP() TCP-Offset mit Variable | <var> = Positionsva- | Kein Rickga-
setzen riable mit TCP-Wer- | bewert
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Fehlersuche

5

Fehlersuche

5.1 Fehlermeldungen Installation

Nr.

Beschreibung

LOsung

1

Mindestens ein Eingangssensor ist Aus.

- Prifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

- Prifen Sie die Mittelpunktposition,
beide Lichtschranken miissen un-
terbrochen sein (beide LED an)

Falsche Anzahl von Unterbrechungs-
punkten.

- Prifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

- Kalibrierbewegung priifen, beide
Lichtschranken miissen genau 2-
Mal unterbrochen werden. Korri-
gieren Sie ggf. die Mittelpunktpo-
sition oder passen Sie den ,Be-
wegungsiberlauf (360+n)“ Ein-
stellparameter an

- Erhodhen Sie ggf. die Geschwin-
digkeit

Durchmesser kann nicht berechnet wer-
den.

- Wiederholen Sie den Vorgang

- Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel

Die Mittelpunkte kénnen nicht berechnet
werden.

- Wiederholen Sie den Vorgang

- Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel

Schnittpunkt kann nicht berechnet wer-
den.

- Wiederholen Sie den Vorgang

- Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel

Konvertierung der Schnittpunktposition
fehlgeschlagen.

- Wiederholen Sie den Vorgang

- Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel

Anfahren der Schnittpunktposition fehlge-
schlagen.

- Prifen Sie die Bewegungsfrei-
gabe des Roboters

Min. ein Eingang meldet nicht auf
Schnittpunktposition.

- Prifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

- Verwenden Sie fiur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel

Suchbewegung Z fehlgeschlagen, Ein-
gang nicht Low.

- Prifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

- Passen Sie die Mittelpunktposi-
tion an, so dass der TCP nur etwa
1-2mm in die Lichtschranken ein-
taucht

- Erhdhen Sie den ,Suche Z* Ein-
stellparameter

10

Korrektur/ TCP kann nicht berechnet wer-
den.

- Wiederholen Sie den Vorgang

URCap | CAPTRON TCP | de DE | 1
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- Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen

Winkel
11 | Winkel einstellen, falsche Anzahl von Un- - Prifen Sie die elektrische Ver-
terbrechungspunkten. drahtung
- Kalibrierbewegung priifen, beide
Lichtschranken missen genau 2-
Mal unterbrochen werden. Korri-
gieren Sie ggf. die Mittelpunktpo-
sition oder passen Sie den ,Be-
wegungsiberlauf (360+n)“ Ein-
stellparameter an
12 | Winkel einstellen, Schnittpunkt kann nicht - Wiederholen Sie den Vorgang
berechnet werden. - Verwenden Sie fur die Mittel-
punktposition ggf. einen anderen
Winkel
13 | Winkel einstellen, Winkelkorrektur zu - Reduzieren Sie die Schragstel-
grof3. lung des TCP
5.2 Statusmeldungen CAPTRON AKTION
Nr. | Beschreibung LOsung
0 Erfolg
1 Falsche Anzahl von Unterbrechungs- - Prifen Sie die elektrische Ver-
punkten drahtung
- Prifen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist
2 Schnittpunkt kann nicht berechnet wer- - Wiederholen Sie den Vorgang
den - Prifen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist
3 Ungdltige Schnittpunktposition - Wiederholen Sie den Vorgang
- Prifen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist
4 Min. ein Eingang meldet nicht auf - Prifen Sie, ob der TCP korrekt ist
Schnittpunktposition - Prifen Sie die elektrische Ver-
drahtung
5 Suchbewegung Z fehlgeschlagen, Ein- - Prifen Sie, ob der TCP korrekt ist
gang nicht Aus - Prufen Sie die elektrische Ver-
drahtung
- Prifen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist
6 TCP-Korrektur aufRerhalb der Toleranz - Priufen Sie, ob der TCP korrekt ist
- Passen Sie die Toleranzen ent-
sprechend an
7 TCP-Durchmesser auf3erhalb der Tole- - Prifen Sie, ob der TCP korrekt ist

ranz

- Passen Sie die Toleranzen ent-
sprechend an
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11

Falsche Anzahl von Unterbrechungs-
punkten (Winkel einstellen) Schnittpunkt
kann nicht berechnet werden (Winkel
einstellen)

Wiederholen Sie den Vorgang
Priufen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist

12

Schnittpunkt kann nicht berechnet wer-
den (Winkel einstellen)

Wiederholen Sie den Vorgang
Priufen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist

13

Unguiltiger Schnittpunkt (Winkel einstel-
len)

Wiederholen Sie den Vorgang
Prufen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist

14

Winkel auf3erhalb der Toleranz

Priufen Sie, ob der TCP korrekt ist
Passen Sie die Toleranzen ent-
sprechend an

21

Min. ein Eingang meldet nicht auf Refe-
renzposition (prufen)

Prifen Sie, ob der TCP korrekt ist
Priifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

Priufen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist

31

Eintauchbewegung Z fehlgeschlagen,
Eingange nicht High

Priufen Sie, ob der TCP korrekt ist
Priifen Sie die elektrische Ver-
drahtung

Prifen Sie, ob der CAPTRON
TCP korrekt eingerichtet und kali-
briert ist

999

Unbekannt
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