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1 Forod

Grattis till din nya RG6 Industrial Robot Gripper.

RG6 ar en elektrisk Industrial Robot Gripper som kan hantera flera olika objektstorlekar, som ar typiska for
plock- och placeringsapplikationer.
Gripkraften liksom gripbredden kan stallas in till anpassade krav.

1.1 Leveransomfattning

& 1x RG6 Industrial Robot Gripper
1x RG6 enkelt faste

w 2x RG6 fingertoppar
‘5/"\I d 1x USB-minne
055 . - Programvara
200 90 - Manual
1x pase med bultar
3x vridmomentsnycklar

Utseendet pa de levererade komponenterna kan skilja sig fran bilderna och illustrationerna i denna manual.

1.2  Viktigt sdkerhetsmeddelande

Griparen ar en delvis fullbordad maskin och en riskbedémning kravs for varje applikation som griparen ar en
del av. Det ar viktigt att alla sdkerhetsinstruktioner hari foljs.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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2 Introduktion

RG6 ar en Industrial Robot Gripper, som ar avsedd att gripa objekt som normalt anvands i plock- och
placeringsapplikationer. Dess langa slaglangd gor att den kan hantera en mangd olika objektstorlekar och
mojligheten att justera gripkraften gor att griparen kan hantera bade dmtaliga och tunga objekt.

Standardfingrarna kan anvandas med manga olika objekt, men det dr ocksad mojligt att montera egna fingrar.
Installationens komplexitet ar minimal; RG6- kabeln fasts direkt pa en valfri robot som stods. All konfiguration
av griparen styrs i robotprogrammet.

3 Sakerhetsinstruktioner

3.1 Giltighet och ansvar

Informationen i denna manual &r ingen guide for att utforma en komplett robotapplikation.
Sakerhetsfoéreskrifterna ar begransade till RG6-griparen och tacker inte sdkerhetsatgarderna for en fullstandig
applikation. Den fullstandiga applikationen ska utformas och installeras i enlighet med de sakerhetskrav som
anges i de standarder och foreskrifter i det land déar applikationen har installerats.

Applikationsintegratorerna ar ansvariga for att se till att gallande sdkerhetslagar och -férordningar i det
berorda landet foljs och att alla vasentliga risker i den fardiga applikationen elimineras.

Detta inkluderar, men ar inte begransat till:

e att gbra en riskbeddmning for den fardiga applikationen
e att validera att den fardiga applikationen utformas och installeras pa ratt satt.

3.2  Ansvarsbegransningar

Sdkerhetsinstruktionerna och annan information i denna manual ar ingen garanti for att anvandaren inte
kommer att lida skada, dven om alla instruktioner foljs.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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3.3 Varningssymboler i denna manual

FARA

Detta visar pa en mycket farlig situation som, om den inte undviks,
kan leda till personskador eller dddsfall.

VARNING
Detta visar pa en potentiellt farlig elektrisk situation som, om
den inte undviks, kan leda till personskador eller skador pa utrustningen.

VARNING
Detta visar pa en potentiellt farlig situation som, om den inte
undviks, kan leda till personskador eller stora skador pa utrustningen.

FORSIKTIGHET
Detta visar pa en situation som, om den inte undviks, kan leda till

skador pa utrustningen.
OBS!

Detta anger ytterligare information sasom tips eller rekommendationer.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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3.4 Allmanna varningar och forsiktighetsatgarder

Detta avsnitt innehaller allmanna varningar och forsiktighetsatgarder.

VARNING

2.

1. Kontrollera att griparen ar korrekt monterad.
Se till att griparen inte kolliderar med hinder.
Anvand aldrig en skadad gripare.

Se till att inga lemmar ar i kontakt med eller mellan gripfingrarna och fingerarmarna nar
griparen ar i drift eller i larlaget.

Se till att folja sdkerhetsinstruktionerna for all utrustning i applikationen.

Gor aldrig nadgra modifieringar pa griparen! En modifiering kan orsaka farliga situationer.
On Robot avsager sig allt ansvar OM PRODUKTEN ANDRAS ELLER MODIFIERAS PA NAGOT
SATT.

Vid montering av extern utrustning, sdsom anpassade fingrar, ska du se till att
sakerhetsinstruktioner bade hari och i den externa manualen foljs.

Om griparen anvands i applikationer dar den inte ar ansluten till en UR-robot &r det viktigt
att se till att anslutningarna liknar de analoga ingangarna, de digitala ingangarna,
utgangarna och elanslutningarna.

Se till att du anvdnder ett programmeringsskript fér RG6-griparen som ar anpassat for att
passa din specifika applikation. For mer information, kontakta din leverantér.

FORSIKTIGHET

4.

1. Nér griparen kombineras med eller arbetar med maskiner som kan skada
griparen ar det starkt rekommenderat att testa alla funktioner separat utanfor den
potentiellt farliga arbetsplatsen.

Nar griparens feedback (1/0-klarsignal) aberopas for fortsatt drift och ett fel kommer att
orsaka skador pa griparen och/eller andra maskiner, ar det starkt rekommenderat att
anvanda externa sensorer utéver griparens aterkoppling for att sdkerstalla att driften sker
pa ratt satt aven om ett fel skulle uppsta.

On Robot kan inte hallas ansvarigt for eventuella skador som griparen eller annan
utrustning asamkas pa grund av programmeringsfel eller felfunktion hos griparen.

Lat aldrig griparen komma i kontakt med fratande dmnen, 16dningsstank eller slippulver
eftersom det kan skada griparen.

Lat aldrig personal eller objekt sta inom griparens arbetsomrade.

Anvand aldrig griparen om maskinen pa vilken den &r monterad inte uppfyller
sakerhetslagar och standarder for ditt land.

Tank pa att, vid installation och programmering, inte lata griparens inre delar kommai
kontakt med vatskor om griparen ar i kontakt med vatskor.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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3.5 Avsedd anvandning

Griparen ar en industriell utrustning, avsedd som en dndeffektor eller ett verktyg for industrirobotar.
Den ar avsedd for plock- och placeringshantering av en mangd olika objekt.

RG6-griparen ar avsedd att anvandas med robotar fran Universal Robots. Den informationen som ges i denna
manual om elektriska anslutningar, programmering och anvandning av griparen beskrivs endast for robotar
fran Universal Robots.

FORSIKTIGHET
Anvandning utan en UR-robot beskrivs inte i denna manual och felanvdndning kan skada griparen
eller ansluten utrustning.

Anvandning av griparen i samarbete med manniskor néra eller inom arbetsomradet ar endast avsett for
ofarliga applikationer dar den fardiga applikationen, inklusive objektet, inte innebar nagra vasentliga risker
enligt riskbedomningen av den specifika applikationen.

All anvdndning eller tillampning som avviker fran den avsedda anvéndningen bedéms vara otillaten
felanvandning.
Detta inkluderar, men ar inte begransat till:

1. anvandning i potentiellt explosiva miljéer
2. anvandning i medicinska och livskritiska tillampningar
3. anvandning fore utférandet av en riskbedémning.

3.6 Riskbeddémning

Det ar viktigt att gora en riskbedémning, eftersom griparen anses vara en delvis fullbordad maskin, ar det
ocksa viktigt att folja riktlinjerna i manualerna for alla ytterligare maskiner i applikationen.

Det rekommenderas att integratoren anvander riktlinjerna i ISO 12100 och ISO 10.218-2 for att genomfoéra
riskbeddémningen.

Nedan listas nagra potentiella farliga situationer, som integratéren som ett minimum maste 6vervaga.
Observera att det kan finnas andra farliga situationer, beroende pa den specifika situationen.

1. Lemmar som fastnar mellan griparnas fingerarmar.

2. Penetration av huden p.g.a. vassa kanter och punkter pa det gripna objektet.

3. Konsekvenser pa grund av felaktig montering av griparen.

4. Objekt faller ur griparen, t.ex. pa grund av felaktig gripkraft eller for hog acceleration fran en robot.
Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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4 Mekaniskt granssnitt

Griparen ar konstruerad pa ett sadant satt att om ett stromavbrott intraffar kommer den att behalla
gripkraften.

4.1 Montering av griparen

Utformningen av griparens standardféste innebar att griparens vinkel kan justeras fran 0 till 180 grader i steg
om 90 grader.

Montera griparens faste med 4 st 30 M6x8-skruvar.
Dra at skruvarna med minst 7 Nm.

Skruva i 4—6 st M5x10-skruvar med 25 i vridmoment.

Dra at skruvarna med minst 2 Nm.

FARA
Kontrollera att griparen har monterats ordentligt och med hjalp av ratt vridmoment for att dra at
skruvarna. Felaktig montering kan leda till kroppsskada eller skada pa griparen.

FORSIKTIGHET

M5-gangorna i griparen &r 6 mm djupa. Overskrid inte detta.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla réttigheter forbehalina
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42  Mekaniska matt

2
9 padt
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Matten ar i millimeter (kabeln kan skilja sig fran ovanstaende ritning).
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4.3 Lastkapacitet

Var medveten om att nar ett objekt grips ar en del av parametrarna nedan inte direkt tilldmpliga, men de kan
anvandas for att berakna belastningen pa griparen.

Parameter Statisk enhet
Fy 1890 [N]

Mx 38 [Nm]
My 20 [Nm]
Mz 35 [Nm]
Mxy 120 [Nm]
Myi 56 [Nm]
Mz, 120 [Nm]

Parametrarna i fingertopparna
berdknas vid den visade positionen Mz
och kommer att fordndras i forhallande till fingrets
positioner.

4.4  Fingrar

Standardfingrarna kan anvandas fér manga olika arbetsstycken.

Om anpassade fingrar behdvs kan de goras for att passa N win i
griparens fingertoppar. e =t
l e 10,4 3 L L]
o : - 9
; 144 84 _| L
Standardfingrar Y AT T—::—,T
For olika arbetsstycken % .
o SN 2x @ 420 THRU , !
M5 - 6H THRU

s
2 2 o
\
!
] ™
L R
N

Matten &r i millimeter.
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45  Griparens arbetsrackvidd

Arbetsrackvidden mats mellan aluminiumfingrarna. Griparen kan anvandas for bade interna och externa

grepp, t.ex. genom att fingrarna roteras. Se till att forskjutningen justeras innan vardena for griparens
installningar anges.

Externt grepp Internt grepp

Roterade fingrar

45.1 Fingertjocklek

Fingertoppstjockleken anvands for att ange avstandet fran insidan av RG6:s fingertopp i aluminium till
referenspunkten pa den pasatta fingertoppen.

Néar du tar bort eller dndrar fingertopparna bor tjockleken pa fingertopparna justeras i RG6:s konfigurationer.

Se kapitel 7.2.2 for mer information.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan &ndras utan foregdende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla réttigheter forbehalina
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5 Elektriskt granssnitt

| detta kapitel beskrivs griparens alla elektriska granssnitt. Termen “1/Q” hanfor sig till bade digitala och
analoga styrsignaler, som gar fran eller till griparen.

5.1 Verktygsanslutningar

Griparens kabel ar avsedd att passa i verktygsanslutningen pa robotar fran Universal Robots. Anslutningarna
beskrivs nedan. Utgangsverktygets anslutning pa griparen har samma anslutningar som den inkommande
kabeln som beskrivs nedan.

stift  trad UR-verktyg UR /O V3
1 Vit Al2 Analog ingang 2 for verktyg
2  Brun Al3 Analog ingang 3 for verktyg
3  Gron DI9 Verktygsingang 1
4  Gul DI8 Verktygsingang O
5 Grd Strom 24V DC
6 Rosa D09 Verktygsutgang 1
7 Bla DO8 Verktygsutgang O
8 Rod GND 0v DC

Kabel SAC-8P-PUR — 1404191

FORSIKTIGHET

1. Om griparen anvands i applikationer dar den inte ar ansluten till en UR-robot.

i. Setill att anslutningarna liknar den analoga ingangen, digitala in- och
utgangar och strémanslutningarna.
ii. Setill att du anvander ett programmeringsskript fér RG6-gripare

som dr anpassat for att passa din specifika applikation.

For mer information, kontakta din leverantor.
2. Anvand inte griparen i en fuktig miljo.

5.1.1 Stréomfdérsorjning

Griparen kan fungera pa bade 12V och 24V.
Vanligen notera: Vid 12V géller inte de krafter, den hastighet och en del av de funktionstoleranser som
beskrivs i denna handbok. Det rekommenderas att anvdanda 24V.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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6 Teknk
6.1 Tekniska specifikationer

Tekniska data Min Typisk Max Enheter
IP-klass 54
Total slaglangd (justerbart) 0 - 160 [mm]
Fingerpositionsuppldsning - 0,15 - [mm]
Repeternoggrannhet - 0,15 0,3 [mm]
Ombkastning av dodgang 0,4 0,7 1 [mm]
Gripkraft (justerbar) 25 - 120 [N]
Gripkraftens noggrannhet +2 15 +10 [N]
Driftspanning* 10 24 26 [V DC]
Energiforbrukning 1,9 - 14,4 (W]
Maximal strom 25 - 600 [MmA]
Omgivningstemperatur 5 - 50 [°C]
Forvaringstemperatur 0 - 60 [°C]
Produktvikt - 1 - kel

*Vid 12 V kors griparen pa ungefar halv normal hastighet

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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7 Programmering av griparen

7.1 Kommaigang

Om UR-versionen &r senare an eller 3.3 ska du lasa snabbstartshandboken for installation och hur du kommer
igang med URCap-insticksprogrammet.
For tidigare versioner se 7.8 UR-kompatibilitet.

7.2  RG6-konfiguration

7.2.1 Monteringsinstallation

D File 06:55:46 FEE @
[ Program | Installation | Move | /O | Log |

TCP Configuration |Mounting| ‘Settings‘ ¥lEnable RGe & [0 robot

Mounting Bracket
racke

10 setup e |+

Q% Safety glLr:;glle

. TC P !
Variables @ T_ﬂmth o ngzp
Base

Conveyor Tracking

[
EtherMNet/IP

~ [
PROFINET

[ 4

RG6 Configuration

Default Program

Load/Save Adjust TCP at Width: mm r O 1

7.2.11  Faste

Valj det faste som anvands for montering av RG6(er) pa roboten.
Alternativen ar: “Enkelt” eller “Dubbelt”.

"Dubbel”-fastet anvands i fall av en dubbel RG6-installation. Med “dubbel”-fastet kan RG6 roteras vid
30graders steg.

Med "“Enkel”-fastet kan RG6 roteras vid 90 graders steg.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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7.21.2 Rotationsknappar

@ File

“Program | Installation | Move [ 1/O | Log |

TCP Configuration

Mounting

1/0 Setup

@@ Safety

Variables

MODBUS

Features

Base
Tool

Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET

RG6 Configuration

Default Program

Load/Save

RG6:s bruksanvisning — Version 1.9

06:56:15 FEJE ©

[ Mounting I |Settings |

Bracket
snge <

TCP:

TCP ,
@ Tflanyf o ngzp

«[
M
e[

Adjust TCP at Width: mm

Enable RG6E @ robot

A=)

Knappen markt med “b” roterar fastet 90° moturs runt z-axeln pa verktygsflansen

Knappar markta med “a” roterar den valda RG6 +/- stegstorleken (30°/90° beroende pa fastet).

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan &ndras utan foregdende meddelande
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7.2.1.3  Radioknappar och vérden fér TCP

Radioknappen kommer att forandras om vardena representerar omvandlingen fran verktygsflansen till

aktuell TCP Tfjoh 5., eller omvandlingen for punkten mellan fingrarna p& RG6:en till aktuell TCP Tgée .
Standardvérdena for Tage kommer alltid att vara [0,0,0,0,0,0] medan T/ ;. beror pa fastet och RG6-
rotation.

TCP TC P
O Tflmtgf o TRGQ

mm

TCP TCP
o Tﬂmmf G Tireo

X -187,7[ mm

TEEE och

TTCP

Flange Deraknas.

Exemplet ovan illustrerar skillnaden mellan hur

Félten [X, Y, Z, RX, RY, RZ] fungerar bade som ingdng och utgang. Nar du véljerT/ 5, ;. kommer vérdena att
paverkas genom att du trycker pa rotationsknapparna och anger en ny TCP-bredd. Vardena for [X, Y, Z, RX,
RY, RZ] kan alltid skrivas dver. Om en aterstallning dnskas bor radioknappen till TCP stéllas in pa ngg och
[0,0,0,0,0,0] ska fyllas i pa rotationsvektorerna [X, Y, Z, RX, RY, RZ].

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan andras utan féregaende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla rattigheter forbehallina
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>

]

i

50( mm

B4

o)
N

]

TCP TC
© Thiange @ TSy

>

-237.7| mm

<
3
=

N

38/ mm

>

Z
w
~l
—

)
N

Exemplet ovan illustrerar vad du ska ta hansyn till om du férlanger RG6-fingrarna med 50 mm.

Specifikationer ses regelbundet 6ver och kan &ndras utan foregdende meddelande Copyright © 2015 — 2017 av On Robot ApS. Alla réttigheter forbehalina
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7.2.1.4  TCP-bredd

Innebéar att definiera referensbredden fér punkten mellan fingrarna. En lag bredd kommer att Oka

forskjutningen fran fastet till punkten mellan fingrarna, medan en hogre bredd kommer att minska
forskjutningen.

7.2.15 Dubbel installation av RG6

Om det dubbla fastet valjs visas radioknapparna “master” och “slav”. De styr rotationen av de tva RG6-
griparna. Radioknapparna for master/slav valjer om det ar master- eller slav-RG6 som ska utfora atgarden.

TCP TP
o Tfl'mth o Tf{g

X -237.7( mm

RY -1.571

RZ 0
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15:30:17

cccec @

7.2.2 Installningar
) Sdbor
Program | Instalacia [ Pohyb [ vV | Dennik |
Konfiguracia TCP Mont&Z2 | Nastav.
Montaz
Driziak
MNastavenie V/V Dvajity =
q% Bezpecnost TCP:
= TCFP T
Premenné (] e (=] ngp
Sledovanie dopravnika I:l
Z mrm
EtherMet/IP
S I
PROFINET
w4
Konfiguracia RG
A
Predvoleny program
o Hlawvry O Wedl,
Naéitat/ulozit
Nastavit TCP na él’rI-CL mm

Povolit RG

Qo robut

-

7.2.2.1  Fingertoppsforskjutning

Fingertoppsforskjutningen anvands for att ange avstandet fran insidan av RG6:s fingertopp i aluminium till

referenspunkten pa det pasatta fingertoppen.

@ sibor 1sam  COCC 0

Program | Idtalaca | Pobyb WV Demnik

Konfiguriia TCP Miri? | Nasia. wrooers gr:cc

Martii
Poankancaud 5mn
astaverie VN [

gillelpeims(

Prememns

MODEUS
Fonkie.

Siedovaic dpramia

Elhesiet P

PROFET ‘
50mm

Kondiqicia 36

Iredwlr program

[ acratax

9 file na - CCOC ﬂ

Pragran | nstalation | Wore | 10 [ Log

Msquicatce  [Mourthg] Setings
Mostaz

Fgeip e )
Mastavenie VY —

Gk sepecunt
pramenné

MOoBUS

e

Sedorne drpramika
[Etheretip

Kenfiuritia RG

20.0mm
Predlen program

| nestativisst

Exemplen ovan visar hur URCap:en anvander den angivna forskjutningen.
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7.2.2.2  TCP-installningar

Alternativet for att stilla in rotationsvektorerna for TCP [X, Y, Z, RX, RY, RZ] vid programstart och/eller varje
gang RG6:en utfor en atgard med URCap-insticksprogrammet finns i det dvre hégra hornet.

Om TCP styrs manuellt och “djupkompensation” inte anvands, rekommenderas att bada
kryssmarkeringarna inaktiveras. Om TCP dndras dynamiskt (under ett program) och “djupkompensation”
anvands ar det rekommenderat att gora det mojligt att “stélla in TCP vid RG6-atgard”.

7223 Inaktivera enkelt steg

Om ”“Inaktivera enkelt steg” har valts kan robotprogrammet startas snabbt och ar inte beroende av antalet
RG6-noder, men i detta fall ar det inte majligt att gbra RG6-noderna till enkla steg. Om det ar avmarkerat
ar fallet det motsatta. Detta alternativ ar ocksa belaget i det dvre hogra hornet.

7.2.2.4  Djupkompensationsinstaliningar

Alla installningar for “djupkompensation” anvadnds for att styra hur djupkompensationen ska upptrada nar
en RG6-nod ar installd pa att aktivera djupkompensation.

"Mjukt stopp” kommer att minska alla robotleders accelerationer i slutet av kompensationen och
minimera det integrerade kompensationsfelet, men kommer att gora en liten 6kning av nodens
exekveringstid.

Om ”Efterslapningsvarning” ar aktiverat avger roboten en varning om robotens rorelse slapar efter RG6
over den angivna troskeln. Orsaken till efterslapningen kan vara ett lagt varde pa hastighetsreglaget, lag
forstarkning, hog framatblickande tid, stranga sakerhetsinstaliningar, robotkinematik, snabba RG6-rorelser
(hog kraft) och full RG6-slaglangd.

"Efterslapningstroskeln” ar den troskel som kommer att utlésa ett varningsmeddelande om
efterslapningsvarningen ar aktiverad.

”Okningen” &r den 6kning som anvénds for den servofunktion som anvénds i djupkompensationen. Se
manualen till UR-skriptet.

"Framatblickande tid” ar den framatblickande tid som anvands for den servofunktion som anvands i
djupkompensationen. Se manualen till UR-skriptet.
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7.3 RG6-nod

For att lagga till en RG6-nod, ga till fliken Program valj Struktur och sedan fliken URCaps. Tryck pa knappen for
RG6 for att lagga till noden.

& File 11:27:59 CCCC 9
Program | Installation |/ Move |/ /O |/Lng |
Konfiguracia TCP |Mounting | Settings | Enable RG d @robot
Montaz

Fingertip offset: mm Set TCP at program start
MNastavenie VvV

[[]set TCP at R action

- . 71 Di )
eé Bezpecnost Disable single stn.ap
Depth compensation

Soft stop

Premenné
Lag warning
LT Lag threshold mm
Funkcie Lookahead time 0,01
Sledovanie dopravnika Gain
EtherMet/IP -20.0 mm
PROFIMET
Konfiguracia RG
Predvoleny program
Nacitat/Ulozit
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7.3.1 Bredd och kraft

Q File 07:13:38 FEJE @

[ Program | Installation | Move | I/0 | Log |

<unnameds= ( Command | Graphics | Structure | Variables |
¥ Robot Program
 Rtge: RG6 .
Width mm

Set Payload:ljkg
Width 59.1 mm
1 Depth Compensation
[ Perform action now |
= Fingertip offset: 5.0 mm
B E=

o Simulation

@ Real Robot | > | M Speed ==——A{_)100% [ € Previous H Next B |

"Bredden” ar den malbredd som RG6 kommer att forséka nd. Om den angivna kraften uppnas kommer
RG6 att stanna vid en bredd som skiljer sig fran malbredden.

"Kraft” ar den malkraft som RG6 kommer att forsoka uppna. Om malbredden nas fére malkraften
kommer RG6 att sluta rora sig och malkraften kanske inte uppnas vid den férvantade bredden.
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7.3.2 Nyttolast
& Sabor 15:32:42 CCCC O
l/Program [ instalacia | Pohyb | w/v | Dennik |
<unnamed= f Prikaz | Grafika | Struktura | Premenné
W Program robota
= RG6(60) RG6 o robot
Sila 120\ M
Nastavit uzitoéné zataz.: 4 Sirka 60.0 mm
Kompenzacia hiblky | Otvorit | | Zawriet |
| Vykonat akciu teraz | | Ulozit akt. Sirku |
Q”ﬂ| ‘ - --- > | Fosun konca uchopovacej éasti: 4,6 mm
@ simulacia | 4npredchadzajuci || palsis |

Rychlost =———_Mo0%

L]

o Skutocny robot

Néar berakningen ”Stall in nyttolast” valjs maste objektets vikt anges i nyttolastféltet. URCap-
insticksprogrammet kommer sedan att utfora berdkningen av den resulterande nyttolastmassan (summan av
fastet, RG6(er) och objekt). Objektets tyngdpunkt antas vara i TCP:n. Objektet for den aktiva griparen tas

endast med i berdkningarna om ett objekt grips.

Matematiken bakom berékningarna:

S

NN

Il
=

n: antal nuvarande komponenter

3

3

i: faste, RG6_master, RG6_slave, master_object, slave_object

m: massa for varje komponent

r: centrum for massavektor for varje komponent

M: resulterande massan skickas till UR-styrenhet (nyttolast)

R: resulterande centrum fér massavektor (CX=Rx, CY=Ry, CZ=Rz)

Formlerna ovan korrelerar med TCP:ns konfigurationsinsta
gora det enkelt behéver man bara ta hansyn till det objekt

[lation, vilken visas nedan som referens. For att
som hanteras nar ”Stéll in nyttolast” valjs.
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& Sabor 15:32:42 CCcCcC O
rPrngram [ Inétalacia | Pohyb | Vv | Dennik |
=unnamead= fPrikaz | Grafika | Struktara | Premenné
W Program robota e
= RG6(60) RG6 9 robot
Sirka mm
Sila 120\ N

-
[ MNastavit uzitoéné zataz.: ( Sirka 60.0 mm
Kompenzacia hibky ‘ Otvorit ‘ ‘ Zavriet |
| Vykonat akciu teraz ‘ ‘ Ulozit alkt. Sirku |

IE“EID - --- > Posun konca uchopovacej éasti: 4,6 mm

Tva exempel pa vad URCap berdknar om RG6 plockar ett arbetsstycke med en massa pa 0,5 kg

Enkelt monteringsfaste:
Robotens nyttolast = 0,09 kg (faste) + 1,0 kg (RG6) + 0,5 kg (arbetsstycket) = 1,59kg
Dubbelt monteringsfaste:

Robotens nyttolast = 0,18 kg (dubbel konsol) + 1,0 kg (RG6 master) + 1,0 kg (RG6 slav) + 0,5 kg (arbetsstycke)
=2,68 kg

7.3.3 Djupkompensation

Néar “Djupkompensation” ar aktiverat kommer robotarmen att forsdka gora en rorelse som kompenserar
for fingerarmarnas cirkuldra rorelse. Det kommer att finnas en liten fordréjning mellan RG6 och
robotarmens rorelse. Denna fordrojning kommer att vara beroende av de instéllningar som gjorts vid
installationen, se 7.2.2.4. Kompensationen sker langs z-axeln, s& en manuell férandring som forandrar z-
axelns riktning kommer att paverka kompensationen.
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7.3.4  Aterkopplings- och undervisningsknappar

7341

& Suabor

Griper inget arbetsstycke

Program | Instalacia | Pohyb [ wv/v | Dennik |

RG6:s bruksanvisning — Version 1.9

15:33:03

cccc @

}(nnfigurécia TCP

Montaz

Mastavenie V/V

e@ Bezpecnost
Premenné

MODBUS

Funkcie

Sledovanie dopravnika
EtherMet/IP

PROFINET
Konfiguracia RG

Predvoleny program

Naéitat/Ulozit

Nastavenie polohy bodu v strede nastroja

Dostupné TCP:

I
—
|
-l

= >

Il

RX

RY

RZ

‘ Mastavit ako predv... |

=
m mm | %\ Poloha
ﬂ[ mm | % Orientacia |
0,0000
0.0000[ | Novy |
00000 | odstranit |

I

Zataienie:

Tazisko:

] )
- kS

(7l
[~

ool

3
3

=
3

3
3

Knapparna “Oppna” och ”Stang” &r “ddédmansgrepp”’-knappar, som kommer att &ppna och stinga (vald)

RG6.

Bilden ovan visar hur breddtexten kommer att ge aterkoppling om den faktiska bredden och om ett
arbetsstycke grips och “Spara faktisk bredd” trycks ned stalls den nuvarande bredden in vid noden.
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7.3.4.2  Gripa arbetsstycket internt

& Ssabor 15:33:33 CCCC 0
l/ngram | Instalacia [ Pohyb | V/v | Dennik |
=unnamed= fPrikaz I Grafika | Struktdra | Premenné
¥ Program robota
= RG6(60) RG6 o @robut
Sirka 60[ mm ]

Mastavit uZitocné zat’aé.:ljlkq Sirka 41,3 mm
[] Kompenzacia hibky Zavriet

| Vykonat akciu teraz | | Ulozit akt. Sirku ‘
IE“E”:‘ i > Posun konca uchopovacej £asti: 4.6 mm
g zg‘;&z: bor | | D Rychlost m==—===_}100% | 4 Predchadzajuci || Dalsi® |

Bilden ovan visar hur breddtexten kommer att ge aterkoppling om den faktiska bredden och ett
arbetsstycke grips internt. Nar ”Spara grepp” trycks ned stélls den aktuella bredden + 3 mm in vid noden.
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7.3.4.3  Gripa arbetsstycket externt

& Sabor 15:34:15 CCCC 0
rPrngram [ Inétalacia | Pohyb | viv | Dennik |
<unnamed= fPrl’kaz | Grafika | Struktara | Premenné
¥ Proaram robota
=RG6(52) RG6 o @robot
Sirka 52| mm ]

Nastavit uzitocne zat'ai.:ljllq Sirka 69.6 mm
[] Kompenzacia hibky Zavriet

| Vykonat akciu teraz | | Ul uchop. ‘
@IE”:‘ i > Posun konca uchopovacej £asti: -4.6 mm
g zgﬁﬂj bor | | D Rychlost m==={_)100% | 4 Predchadzajuci || Dalsi® |

Bilden ovan visar hur breddtexten kommer att ge aterkoppling om den faktiska bredden och ett
arbetsstycke grips externt. Nar “Spara grepp” trycks ned stélls den nuvarande bredden -3 mm in vid
noden.
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7.3.5 Dubbel gripare

@ File

RG6:s bruksanvisning — Version 1.9

<unnamed=>

[ Program | Installation | Move | 1/0 | Log |

09:00:09

FEIE @

¥ Robot Program
= RG6_master(150)

( Command | Graphics | Structure | Variables |

RG6

9 @robot

(=0 "
'@ Master
Slave

Set Payload:mkg

O

Width

150.1 mm

Close

Depth Compensation

| Perform action now |

EEEE=

0 Simulation

Fingertip offset: 5.0 mm

° Real Robot

> M

Speed 1:0]_ 00%

l € Previous H Next B J

Master-/slavknapparna valjer om det ar master- eller slavgriparen som ska utfora atgarden.
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7.4 RG6:s TCP-nod

& Sdbor

l/Prugram rlnétalécia rPuhyb |/VN |/Dennik |

IR lER=hl

ccce @

=unnamed:=

VY Pranram rahnta

= RGE_master(150)

fPrikaz |/ Grafika |/§truktl’.|ra rPremenné

RG6
Sirka mm

& Hiavny

O ved.

Mastavit ufitoéné zafaz :I:|kq

[]  Kompenzacia hibky

| Vykonat akciu teraz ‘

o rabal;

Sirka 149.5 mm

Otvorit Zavriet

| Uloit akt. Sirku |

Posun konca uchopovacej casti: 4,6 mm

o Simulacia

o Skutoény robot m

il

Rychlost =——=—=1 h00%

| 4 predchadzajuci || Dalsi® |

RG6:s TCP-nod kan foras in for att stélla in aktuell TCP for roboten. Vyn och reglagen liknar
monteringsinstaliningsskarmen. "TCP-radioknappar och -varden” och “TCP-bredd” ar identiska med
installningarna fran installationen, férutom att de endast paverkar en enda nod och inte installationen.
For forklaring, se 7.2.1.3 och 0 (om dubbla gripare installeras se 7.2.1.5 och 7.3.5).
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7.5  RG6-skriptets funktion

Nar On Robot URCap ar aktiverat kommer det att finnas en definierad RG6-skriptfunktion:

RG6(target_width=110, target_force=40, payload=0.0, set_payload=False, depth_compensation=False,
slave=False)

Alla ingangsargument dr samma som det som anvadnds av RG6-noden. Skriptfunktionen ar anvandbar for
parametriserad programmering. Till exempel kan en relativ rorelse for snabb sldppning av ett arbetsstycke
goras sa har:

RG6(measure_width+5, 40)

Det kommer att 6ppna griparen 5 mm med malkraften installd pa 40N.

Och om ett mjukt/kompatibelt arbetsstycke behover méarkas med ett visst djup (2 mm) kan det géras med:
RG6(target_width=0, target_force=3, depth_compensation=True)

RG6(target_width=measure_width-2, target_force=40, depth_compensation=True)

7.6  RG6-aterkopplingsvariabler

7.6.1 Enkel RG6

Aterkopplingsvariabel Enhet Beskrivning

grip_detected Sant/falskt Sant om griparen har upptackt ett
arbetsstycke

lost_grip Sant/falskt Sant om griparen har tappat ett
arbetsstycke

measure_width [mm] Bredd mellan griparens fingrar

7.6.2 Dubbel RG6

Aterkopplingsvariabel Enhet Beskrivning

master_grip_detected Sant/falskt Sant om mastern har upptackt ett
arbetsstycke

master_lost_grip Sant/falskt Sant om mastern har tappat ett
arbetsstycke

master_measure_width [mm] Bredd mellan masterns fingrar

slave_grip_detected Sant/falskt Sant om slav har upptickt ett

arbetsstycke
slave_lost_grip Sant/falskt Sant om slav har tappat ett arbetsstycke
slave_measure_width [mm] Bredd mellan slavens fingrar
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7.7  URCap-version

7.7.1 Om skdrmen

& Sdbor

15:36:13 CCCC 0

l/Prugram rlnétalécia rPuhyb |/VN |/Dennik |

=unnamed:=

fPrikaz |/ Grafika |/§truktl’.|ra rPremenné

% Program robota
=TCP RGE()

TCP RG6 ® @robot

TCP TCP
Tf o The

lange

Mastavit TCP na sirkw:

Namerana sirka

o Simulacia

o Skutoény robot m

| Rychlost =———=_100% | predchadzajuci || Dalsi® |

Nar du trycker pa Onrobot-logotypen i det dvre hogra hérnet kommer rutan ovan att visas. Fran denna ruta ar
det mojligt att uppdatera RG6:s inbyggda program och visa vilken version av URCap:en som ar installerad.
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7.8  UR-kompatibilitet

Om UR-versionen ar tidigare an eller 3.0 och senare an eller 3.3. Det rekommenderas att uppgradera roboten
till den senaste tillgdngliga UR-programvaran och installera det URCap-insticksprogram som ar installerat i den
har handboken. Om roboten &r tidigare an 3.0 kommer On Robot USB-pennan att upptdcka det och installera
de mallar som behovs for din robotversion. | sddana fall, se anvandarhandboken version 1.44 som finns pa
USB:et i mappen "\ON\CLASSIC\Teknisk support”.

Kompatibilitetsoversikt:

- makor
| Erearan | instalacia | ot | wew | ek
—smnEme s — | rilea= | arafila | Strobtora | Gresomeearee |

1 == = [l el R

- (==

Sirm e =

Om den inbyggda programvaran ar for gammal kommer URCap:en automatiskt att guida dig till en
uppdatering av den.
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8 Deklarationer och certifikat

RG6:s bruksanvisning — Version 1.9

8.1 CE/EU-deklaration om inkorporering (original)

Enligt europeiska maskindirektivet 2006/42/EG Bilaga Il 1.B.
Tillverkaren:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Danmark

+45 53535737

deklarerar att denna produkt:

Typ: Industrial Robot Gripper
Modell: RG6
Serienummer fran: RG6-1020017

ar en delvis fullbordad maskin enligt 2006/42/EG. Produkten far inte tas i bruk innan hela maskinen ar i full
overensstammelse med alla vasentliga krav i 2006/42/EG. En omfattande riskbeddmning maste utféras for
varje applikation som en del av att se till att alla vasentliga krav ar uppfyllda. Alla vasentliga krav maste
beddmas. Instruktioner och riktlinjer som finns i RG6:s bruksanvisning maste féljas.

Teknisk dokumentation sammanstélld enligt 2006/42/EG Bilaga VIl del B ar tillganglig for de nationella

myndigheterna pa begaran.
Produkten ar i dverensstammelse med och CE-markt enligt foljande direktiv:

2014/30/EU - Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC)

2011/65/EU  — Begrdnsning av anvandningen av vissa farliga @mnen (RoHS)

2014/35/EU  — Lagspanningsdirektivet (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
COO & grundare
Odense den 18 juli 2017
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