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1 Uvod

Blahoprejeme vam k pofizeni nového manipulatoru pro prdmyslového robota RG6.

RG6 je elektricky manipuldtor pro primyslového robota, ktery dokdze uchopovat predmeéty rlizné velikosti,
typicky pfi manipulaci s nimi (odebirani a ukladani).
Sila uchopeni a také uchopovaci Sitka mohou byt nastaveny podle vasich pozadavk{.

1.1 Rozsah dodavky

& M 1x manipuldtor pro primyslového
robota RG6
1x jednoduchy drzak RG6

‘Jﬁ 2x manipulaéni $picky prstt RG6

1x USB Flash disk

o 09909999 - Software
- Pfirucka
1x sacek se Srouby
3x kli¢ Torx

Vzhled dodanych soucasti se mUze lisit od obrazkd na vykresech v této prirucce.

1.2 Dulezité bezpe€nostni upozornéni

Manipulator je cdstecné sestavené strojni zafizeni a pro kazdé jeho poufZiti se vyzaduje provedeni hodnoceni
rizik. Je ddlezité, abyste dodrzovali vSechny zde uvedené bezpecnostni pokyny.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 4
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2 Uvod

RG6 je manipuldtor pro priimyslového robota, navrzeny pro uchopovani predmétd, typicky jejich zvedani a
pokladani. Jeho dlouhy zdvih umozniuje zvladat velkou $kalu velikosti pfedmétd. Funkce nastaveni sily sevireni
umoZzniuje manipuldtoru pracovat s kiehkymi i tézkymi pfedméty.

Pro manipulaci s mnoha predméty lze pouzit standardni prsty, je vSak mozné rovnéz nasadit prizplsobené
prsty.

SloZitost montdze je minimalni, kabel manipuldtoru RG6 se pfipojuje pfimo k podporovanému robotu.
VSechny konfigurace manipuldtoru jsou ovladani softwarem robota.

3 BezpecCnostni pokyny

3.1 Platnost a odpovédnost

Informace v této prirucce nejsou pokyny pro konstrukci ucelené robotické aplikace. Bezpecnostni pokyny se
omezuji pouze na manipuldtor RG6 a nezabyvaji se bezpecnostnimi opatfenimi pro celou aplikaci. Celd
aplikace musi byt navrZzena a instalovana v souladu s bezpecnostnimi pozadavky uvedenymiv normdach a
pfedpisech zemé, kde bude celd aplikace instalovana.

Integratofi aplikaci jsou odpovédné za zajisténi toho, aby byly dodrzeny prislusné zakony a predpisy tykajici se
bezpecénosti platné v dané zemi a aby byla eliminovana jakadkoliv vyznamna rizika v celé aplikaci.

Kromé jiného sem patfi nasledujici:

e Provedeni hodnoceni rizik pro celou aplikaci.
e Qvéreni, Ze celd aplikace je navrzena a instalovana spravné.

3.2 Omezeni odpovédnosti

Bezpecnostni pokyny a dalsi informace v této pfirucce nejsou zarukou, Ze uzivatel nebude zranén, ani kdyz
jsou dodrzeny vSechny pokyny.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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3.3  VystraZzné symboly pouZité v této pfirucce:

NEBEZPECT:
Oznacuje velmi nebezpecnou situaci, ktera v pfipadé, Ze ji nezabranite,
muUZe zpUsobit zranéni nebo Umrti osob.

VYSTRAHA:
Oznacuje potencialné nebezpecnou situaci s elektrickym systémem, kterd v pfipadé,
Ze ji nezabranite, mdze zplsobit zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

Oznacuje potenciadlné nebezpecnou situaci, kterd v ptipadé,
Ze ji nezabranite, mdze zpUsobit zranéni osob nebo rozsahlé poskozeni zarizeni.

UPOZORNENI:
Oznaduje situaci, ktera v pripadé, Ze ji nezabranite, mize zpUlsobit
poskozeni zafizeni.

POZNAMKA:

Oznaduje dodatecné informace, naptiklad rady a doporuceni.

BB P B

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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3.4  Obecné vystrahy a upozornéni

Tato ¢ast obsahuje obecné vystrahy a upozornéni.

VYSTRAHA:
1. Zajistéte, aby manipulator byl spravné namontovan.
2.

Zajistéte, aby manipuldtor nenarazel do prekazek.
3. Nikdy nepouzZivejte poskozend manipulator.

4. Zajistéte, aby se 7adné vase koncetiny nedostaly do kontaktu s prsty nebo rameny
manipuldtoru, ani jimi nebyly sevieny, pokud je manipuldtor v rezimu provozu nebo
uceni.

5. Zajistéte, aby byly dodrzeny vSechny bezpecnostni pokyny veskerého zatizeni pouzitého v
dané aplikaci.

6. Nikdy manipulator nemodifikujte. Modifikace by mohla zpUsobit nebezpecné situace.
Spole¢nost On Robot ZE ZRIKA VESKERE ODPOVEDNOST V PRIPADE, ZE BUDE PRODUKT
JAKYMKOLIV ZMENEN NEBO MODIFIKOVAN.

7. KdyZz montujete externi zafizeni, napfiklad specificky upravené prsty manipulatoru,
zajistéte, aby byly dodrzeny zde uvedené bezpecénostni pokyny i pokyny v pfirucce
externiho zafizeni.

8. Pokud manipulator pouZijete v aplikacich, kde neni pfipojen k robotu UR, je dllezité
zajistit, aby spojeni méla analogovy vstup, digitalni vstupy, vystupy a napajeci spojeni.
Zajistéte, aby byl pouZit programovaci skript manipulatoru RG6, ktery je uzpUlsoben vasi
specifické aplikaci. Dalsi informace vam poskytne dodavatel.

UPOZORNENI:

1. KdyZ je manipulator zkombinovan nebo pracuje se stroji, které by jej
mohly poskodit, diirazné se doporucuje otestovat vsechny funkce samostatné, mimo
potencidlné nebezpelny pracovni prostor.

2. Pokud se spoléhate na prenasenou zpétnou vazbu manipuldtoru (signal pfipraveného v/v)
pro nepretrzity provoz a porucha zpUsobi poskozeni manipuldtoru nebo dalsich stroju,
dlrazné se doporucuje kromé zpétné vazby manipuldtoru pouzivat externi snimace pro
zajisténi spravné funkce i v pfipadé poruchy.

Spole¢nost On Robot nebude odpovédna za jakékoliv Skody vzniklé na manipuldtoru nebo

jiném zafizeni v dUsledku chyb programovani nebo poruch manipulatoru.

3. Zabrante kontaktu manipuldtoru s Ziravymi latkami, rozstrikavajici se pajkou nebo
abrazivnimi prasky, protoze by jej mohly poskodit.
Nikdy nenechavejte personal ani pfedméty stat v provoznim dosahu manipuldtoru.
Nikdy manipuldtor neprovozujte v pripadé, Ze stroj, na kterém je namontovan, nesplfiuje
bezpecnostni predpisy a normy platné ve vasi zemi.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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4. Pfiinstalaci zajistéte, aby se manipuldtor nedostal do kontaktu s kapalinami. Vzdy
zajistéte, aby se vnitfni soucasti manipuldtoru pfi programovani NEDOSTALY do kontaktu
s kapalinami.

3.5 Zamyslené pouziti

Manipulator je primyslové zafizeni, urcené plnit funkci koncového nastroje nebo pfistroje pro primyslové
roboty.
Je uréen pro manipulaéni operace zvedani a pokladani mnoha riznych predmétd.

Manipuladtor RG6 je urcen k pouZiti s roboty od spole¢nosti Universal Robots. Informace v této pfirucce o
elektrickém zapojeni, programovani a pouziti manipuldtoru popisuji pouze situaci pro roboty od spole¢nosti
Universal Robots.

UPOZORNENI:

Pouziti bez robota UR neni v této prirucce popsano a chybné pouziti mze zpUsobit poskozeni
manipuldtoru nebo pfipojeného zatizeni.

Prace manipuldtoru v prostoru, kde se vyskytuji nebo pracuji lidé, je mozna pouze v takovych aplikacich, které
nejsou nebezpecné a kde celd aplikace, véetné prenaseného predmeétu, nepredstavuje zadné vyznamné riziko
podle hodnoceni rizik specifické aplikace.

Jakékoliv pouziti nebo aplikace odchylujici se od zamysleného poufZiti je povaZzovana za nepfipustné pouziti.
Kromé jiného sem patfi nasledujici:

1. Poufiti v potencidlné vybusném prostredi.
2. Poutziti v [ékafskych nebo pro Zivot kritickych aplikacich.
3. Poufiti pfed provedenim hodnoceni rizik.

3.6 Hodnoceni rizik

Je dulezité provést hodnoceni rizik, protoze manipulator je povaZzovdn za pouze ¢astecné sestavené strojni
zafizeni; je rovnéz dileZité postupovat podle pokyn( v priruckach nebo dalsich strojich pouzitych v aplikaci.

Doporucuje se, aby integrator pouzil k hodnoceni rizik pokyny v norméach ISO 12100 a ISO 10218-2.

NiZe jsou uvedeny nékteré potencialné nebezpecné situace, které musi integrator zvazit jako naprosté
minimum. PovSimnéte si, Ze se mohou vyskytnout dal$i nebezpecné situace, které zavisi na specifickych
podminkach.

1. Zachyceni koncetin mezi ramena prstd manipulatoru.
2. Propichnuti pokozky ostrymi hranami nebo hroty uchopenych predmét.
3. Dusledky nespravné montaze manipulatoru.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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4. Pfedméty vypadlé z manipuldtoru, napfiklad v ddsledku nespravné sily sevieni nebo vysokého
zrychleni robota.

4 Mechanickeé rozhrani

Manipuldtor je zkonstruovan takovym zplsobem, Ze v pfipadé vypadku napdjeni udrzi silu sevieni.

4.1  Montaz manipulator

Konstrukce standardniho drzaku manipuldtoru znamena, Ze Uhel manipuldtoru mdze byt nastaven od 0 do
180° v krocich po 90°.

Upevnéte drzak manipuldtoru 4 Srouby Torx M6x8.
Srouby dotahnéte minimalné na moment 7 Nm.

Nasadte 4-6 Sroubi Torx 25 M5x10.
Srouby dotahnéte minimalné na mom

NEBEZPECI:
Zajistéte, aby manipuldtor byl fadné upevnén a aby Srouby byly dosaZzeny na spravny dotahovaci
moment. Nespravné upevnéni mize zpUsobit zranéni osob nebo poskozeni manipulatoru.

UPOZORNENI:

Zavity M5 manipuldtoru maji hloubku 6 mm. Tuto hodnotu neprekracujte.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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4.2  Mechanické rozmeéry

2
9 |2t
~O
- \ﬂ'_ g
5 _ )
‘;®_ L2
2x O 4,20 ¥ 10,40 -
M5-¢6H | 8 e
@® [ Y
g am s
25
30
L—
2x ¢ 4,20 THRU E
MS5 - 6H THRU —
@:{S
/9)120

Rozméry jsou uvedeny v milimetrech (kabel se mlzZe odliSovat od vyse uvedeného vykresu).

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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4.3 Unosnost

Uvédomte si, Ze pfi uchopeni predmétu nelze nékteré z parametr( nize pouzit pfimo, ale mlzete je pouZziti k
vypocteni zatiZzeni manipulatoru.

Parametr Statickd  Jednotka
Fy 1890 [N]

Mx 38 [Nm]

My 20 [Nm]

Mz 35 [Nm]

Mxy 120 [Nm]

Myi 56 [Nm]

Mz, 120 [Nm]

Parametry Spicek prstl jsou
vypocteny ve zndzornéné poloze
a budou se ménit podle polohy
prstd.

44  Prsty

Standardni prsty mohou byt pouZity pro mnoho riznych vyrobkd.

Pokud vyZadujete poufZiti vlastnich upravenych prstl, mizete je 70N WL — J
uzpUsobit 1 P S
Spickdam prstl manipulatoru. ~ \M 10,4 3 T .
— . o~
14,4 84 | n
Standardni prsty w{\ gt
Pro riizné vyrobky - N 2% @ 420 THRU \_ !
M5 - 6H THRU
~
2‘ 2«
|
] ™
— ™~
™~
Rozméry jsou v milimetrech.
Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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45  Pracovni rozsah manipulatoru

vvs

Pracovni rozsah se méri mezi hlinikovymi prsty. Manipuldtor Ize pouZit pro uchopeni zvendii zevnitr, napriklad
otocenim prst0. Zajistéte, aby pred zadanim hodnot do nastaveni manipulatoru bylo nastaveno odsazeni.

Vnéjsi uchopeni Vnitini uchopeni

Otocené prsty

451 Tloustka prstd

Tloustka Spicky prstu je pouZita ke stanoveni vzdalenosti od vnitfku hlinikové $picky prstu RG6 k referenénimu
bodu na pfipojené Spicce prstu.

PFi demontovani nebo vymeéné Spicek prstd by jejich tloustka méla byt nastavena v konfiguraci manipuldtoru
RG6.

Dalsi informace naleznete v kapitole 7.2.2.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
bez predchoziho upozornéni. 12
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5 Elekirické rozhrani

Tato kapitola popisuje veskeré elektrické rozhrani manipulatoru. Termin ,v/v“ (1/0) se tyka digitalnich a
analogovych fidicich signdl{ na vstupu z nebo vystupu do manipuldtoru.

5.1 Pfipojeni nastrojl

Kabel manipuldtoru je uréen pro nastrojové konektory robotl od spolec¢nosti Universal Robots. Spojeni jsou
popsana nize. Vystupni konektor nastroje na manipuldtoru sdileji stejnd spojeni jako vstupni kabel popsany
nize.

kolik vodi¢ Ndstroj UR URI/O V3

1 Bilad Al2 Analogovy vstup nastroje 2
2 Hnéda A3 Analogovy vstup nastroje 3
Y 3 Zelend DI9 Vstup ndstroje 1
3 4 Zlutd DI8 Vstup nastroje 0
f | 5 Seds Napajent 24V DC
4 6 Razovd DO9 Vystup nastroje 1
7 Modra DOS8 Vystup nastroje O
Kabel SAC-8P-PUR - 1404191 8  Cervena GND 0OvDC

UPOZORNEN:

1. Pokud manipuldtor bude pouZit v aplikacich, kde neni pripojen k robotovi UR:

i. Zajistéte, aby spojeni méla analogovy vstup, digitaIni vstupy, vystupy a
napajeci spojeni.
ii. Zajistéte, aby byl pouZit programovaci skript manipulatoru RG6,

ktery je uzplsoben vasi specifické aplikaci.

Dalsi informace vdm poskytne dodavatel.
2. Neprovozujte manipuldtor v mokrém prostredi.

5.1.1 Napajeci zdroj

Manipuldtor mlzZe pracovat s napajenim 12 i 24 V.
Poznamka: Pri napajeni 12 V neplati tolerance sily, rychlost a nékterych funkce popsané v této pfirucce.
Doporucuje se pouZivat napéti 24 V.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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6 Technické udaje

6.1 Technické Udaje

Technické udaje

Minimdlné Typicky Maximdiné Jednotky

Trida IP 54

Celkovy zdvih (nastavitelny) 0 — 160 [mm]
Rozliseni polohy prstu — 0,15 - [mm]
Presnost opakovani - 0,15 0,3 [mm]
Mrtvy chod pfi obraceni pohybu 0,4 0,7 1 [mm]
Sila sevreni (nastavitelna) 25 - 120 [N]
Presnost sily sevieni +2 +5 +10 [N]
Provozni napéti* 10 24 26 [V DC]
Spotfeba 1,9 - 14,4 (W]
Maximalni proud 25 - 600 [mA]
Okolni provozni teplota 5 - 50 [°C]
Skladovaci teplota 0 - 60 [°C]
Hmotnost produktu - 1 - kel

*Pfi napajeni 12 V pracuje manipuldtor asi polovickou normaini rychlosti

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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7 Programovani manipulatoru

7.1 Zadiname

V pfipadé verze UR 3.3 nebo vyssi si prostudujte strucnou referencéni pfirucku, kde jsou informace o montazi a
jak zacit pracovat s modulem URCap.

V pfipadé nizsi verze viz kompatibilita s UR 7.8.

7.2  Konfigurace RG6

7.2.1 Montaz

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 f Q 1

7.21.1  Drzak

Zvolte drzak, ktery je pouZivan pro montaZz manipuldtoru RG6 na robota.

Moznosti jsou nasleduijici: ,,Single” nebo ,,Dual” (Jednoduchy, Dvojity).

Drzak ,Dual” se pouZiva v pfipadé nastaveni dvojitého drzaku RG6. S drzakem ,,Dual” Ize manipuldtor RG6
otacet v krocich po 30°.

S drzakem ,,Dual” Ize manipuldtor RG6 otacet v krocich po 90°.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
bez predchoziho upozornéni. 15
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7.2.1.2 Tlacgitka otaceni

d File 06:56:15 FEE ©

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

TCP Configuration [Mountingl |Settings| Enable R66 @ (E})robot
Mounting
Bracket
/0 Setup single ||
@é Safety TCP:
Variables @ T;;Snl;f e ngZP
Base

Conveyor Tracking

[ 9
EtherNet/IP

w4
PROFINET

e[ 4

RG6 Configuration

Default Program

L ont/Save Adjust TCP at Width: mm f ‘O 1
\ |

Tlacitko oznacené ,b“ otaci drzakem 90° proti sméru hodinovych ruci¢ek okolo osy Z priruby nastroje

Tlacitka oznacena ,,a“ budou otacet vybranym RG6 v kroku +/- o hodnoté (30°/90° v zavislosti na drzaku).

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
bez predchoziho upozornéni. 16
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7.2.1.3  Prfepinaci tlaCitka TCP a hodnoty

Prepinaci tlacitko se zméni, pokud hodnoty budou predstavovat transformaci z pfiruby nastroje na
aktualni TCPT/,5h .,nebo transformaci pro bod mezi prsty RG6 na aktudlni TCP Tgég. Hodnoty Trée
budou vzdy [0,0,0,0,0,0], zatimco Tf 5 4 j€ zavisla na otaceni drzéku RG6.

TCP TCP
@ Tflaltgf Q Tires

X

0| mm
Y 0l mm
z O! mm

TCP TCP
° Tflangf O TRGZ

TTCP TTCP

Priklad vySe znazornuje rozdil mezi vypoctem Tgse @ Trignge-

Pole [X,Y,Z,RX,RY,RZ] slouZi jako vstup a vystup. KdyZ vyberete Tf,5F /., hodnoty budou ovlivnény stiskem

tlaCitek otaceni a zadanim nové Sirky TCP. Hodnoty [X,Y,Z,RX,RY,RZ] Ize vidy pfepsat. Pokud potrebujete
provést resetovani, prepinaci tlacitko TCP by mélo byt nastaveno na TRng a méli byste vyplnit hodnoty
[0,0,0,0,0,0] jako parametry vektor( otaceni [X,Y,Z,RX,RY,RZ].

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 17



TCP TC
@ Tﬂ«nge o ngzP

=
3
3

]

1

50( mm

B4

o)
N

]

TCP TC
© Thiange @ TSy

>

-237.7| mm

N

<
3
=

38/ mm

>

Z
w
~l
—

)
N

UZivatelskd pfirucka RG6 —verze 1.9

Priklad uvedeny vyse znazornuje, co je nutné uvazit pfi vysunuti prstl manipuldtoru RG6 o 50 mm.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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7.2.1.4  Sitka TCP

Definuje referencni Sitku pro bod mezi prsty. Mala Sitka zvysi zdvih od drzaku do bodu mezi prsty, zatimco
vetsi Sitka zdvih snizi.

7.2.1.5 Nastaveni dvojité pfiruby RG6

Pokud je vybran dvojity drzak, zobrazi se prepinaci tlacitka ,Master” a ,Slave” (Hlavni a Podfizeny).
Ovladaji otdceni dvou manipuldtor(l RG6. Prepinaci tlacitka Master/Slave voli, zda by danou akci mél
provést manipulator RG6 oznaceny jako hlavni nebo jako podfizeny.

TCP -
o Tfl'mth o T_HEEF

X -237.7( mm

RY -1.571

RZ 0

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
bez predchoziho upozornéni. 19



7.2.2 Nastaveni

& Soubor

Program | Instalace | P

ohyb [ vV | Protokol |

UZivatelskd pfirucka RG6 —verze 1.9

14:43:58

cccec @

Knnfigurace TCP MOI"Itéi | Nastaveni’ Povolit RG o robot
Montaz
Drzak
MNastaveni V/V Dvajity =
q% Bezpecnost TCP:
P TCP T
Promé&nné o Tﬂmge (s, ngp
H
@
prey [ dm
Sledovani dopravniku I:l
Z mm
EtherMet/IP
x| 9
PROFINET
w4
Konfigurace RG
A
Vychozi program
o Hlawni O Fodriz
Nagist / ulozit
Nastavit TCP na él’FI-CL mm O

7.2.2.1  Odsazeni $picky prstu

Odsazeni $picky prstu je pouzito ke stanoveni vzdalenosti od vnitiku hlinikové Spicky prstu RG6 k

referenénimu bodu na pfipojené Spicce prstu.

& Sauber wog L0 ﬂ 2 il s CCEC 9
g Wstalace | Polyh | W | Protobal =
_Progran _ stalace  Pofl il Pragran | nstalation | Wove | 10 | Log
MortsE | Mastaven T o
Konfiguace TP Erooite @r.ac Keaigurace TP Mourking | Sekfings|
ot Montss
Gisamidty
Fingetip offiet: am
[Nastaveni VN Pastaveni ViV - —
q;;llelpeimst Q. sempetonst
P pruméané
[MODBUS [MooBUS
Py Py
Sledovin depramive sledoai dogranas
[Ethestiet 1P [Etheretip
PRORNET PROFINET ‘
5.0mm [
Konfigurace AG Reafiguracs AG
g 20.0mm
Witk program Withoaigrogram
[t st | et it

Priklady vySe ukazuji, jak URCap pouziva stanovené odsazeni.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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7.2.2.2 Nastaveni TCP

Moznost, diky které zasuvny modul URCap nastavi vektory otdceni TCP [X,Y,Z,RX,RY,RZ] na zacatek
programu nebo pfi kazdém provedeni akce manipulatorem RG6, je dostupnd v pravém hornim rohu.

Pokud je fizeni TCP provadéno ruc¢né a funkce ,Depth Compensation” (Korekce hloubky) neni pouzita,
doporucuje se zrusit zaskrtnuti obou zaskrtavacich poli. Pokud se TCP méni dynamicky (béhem programu)
a funkce ,Depth Compensation” (Korekce hloubky) neni pouZita, doporucuje se povolit moZnost ,set TCP
at RG6 action” (Nastavit TCP na akci RG2).

7.2.2.3  Vypnout jeden krok

Pokud je vybrana moznost ,,Disable single step” (Vypnout jeden krok), program robota je rychle spustén a
neni zavisly na poctu uzll RG6. V tomto pripadé viak neni mozné nastavit uzly RG6 na jeden krok. Pokud je
moznost vypnuta, funkce se chova obracené. Tato moznost je také umisténa v pravém hornim rohu.

7.2.2.4  Nastaveni korekce hloubky

Vsechna nastaveni ,Depth compensation” (Korekce hloubky) se pouzivaji pro ovladani, jak by se tato
funkce méla chovat, kdy ma uzel RG6 nastavené zapnuti funkce korekce kompenzace.

Moznost ,Soft stop” (Meékké zastaveni) snizi veskeré zrychlovani kloubU robota na konci korekce a
minimalizuje integrovanou chybu korekce, ale provede malé prodlouZeni ¢asu vykonani uzlu.

Pokud je povolena funkce ,Lag warning” (Vystraha zpozdéni), robot bude varovat, pokud se jeho pohyby
zpozduji za vySe uvedené prahové hodnoty RG6. Dlvodem zpoZzdéni mize byt nizkd hodnota rychlosti
jezdce, nizké zesileni, dlouhy Cas dopredného vyhledavani, pfisnd bezpecnostni nastaveni, kinematika
robota, rychlé pohyby RG6 (vysoka sila) a plny zdvih manipulatoru RG6.

Parametr ,Lag threshold” (Prahova hodnota zpozdéni) udava, ze aktivuje vystraznou zpravu, pokud bude
povolena funkce vystrahy zpoZdéni.

Parametr ,Gain“ (Zesileni) je zesileni pouZité pro funkci servoj pfi korekci hloubky. Viz také prirucka skriptu
UR.

Parametr , Lookahead time” (Cas dopFedného vyhledavani) je zesileni pouZité pro funkci servoj p¥i korekci
hloubky. Viz také prirucka skriptu UR.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 21
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7.3 Uzel RG6

Chcete-li pridat uzel RG6, prejdéte na kartu Program, vyberte moznost Structure (Struktura) a pak kartu
URCaps. Stisknéte tlacitko RG6 a pridejte uzel.

Q File

Program | Installation |/Mu\re |/If0 |/Lng |

11:27:59 CCCC 9

Konfigurace TCP
Montaz
MNastawveni VvV
eé Bezpecnost
Proménné
MODBUS

Prviy

Sledovani doprawvniku
EtherMet/IP
PROFIMNET
Konfigurace RG

Vychozi program

Nacist / uloZit

|Mounting | Settings |

Fingertip offset: mm

-20.0 mm

] @robot

Enable RG

Set TCP at program start
[[]set TCP at R action
Disable single step
Depth compensation

Soft stop

Lag warning

Lag threshold mm

I

Lookahead time 0.01

]
=]
=]
(=]

Gain

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

22




UZivatelskd pfirucka RG6 —verze 1.9

7.3.1 Sitka asila

Q File 07:13:38 FEJE @

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

<unnameds= ( Command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robot Program (™%
= RG6(60) RG6  (Hrobot

Width

mm

Set Payload:ljkg

1 Depth Compensation

Width 59.1 mm

L Perform action now |
@@D Fingertip offset: 5.0 mm

o Simulation

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

,Width“ (Sitka) je cilovou $itkou, kterou se RG6 pokusi dosahnout. Pokud je specifikovana sila dosazena,
RG6 se zastavi na Sifce, ktera se odliSuje od cilové.

Vv

,Force” (Sila) je cilovou silou, kterou se RG6 pokusi dosdhnout. Pokud je cilova Sitka dosazena pred cilovou
silou, RG6 zastavi pohyb a cilova sila nemusi byt pfi ocekavané Sifce dosazena.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 23



7.3.2 Uziteéné zatizeni

Uzivatelskd prirucka RG6 — verze 1.9

& Soubor 14:50:08 CCCC O
l/Program [ Instalace | Pohyb | w/v | Protokol |
<unnamed= f Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
W Program robota
= RG6(60) RG6 o robot

sila

Nastav uzit. zat&em’:ljlkg

Korekce hloubky

| Provést akci nyni |

Q|

60.0 mm

Sitka

| otewr | [ zavit |

| Uloz akt- SiFku |

Odsazeni Spicky prstu: 4,6 mm

O Simulace

Rychlost =————={_}100%

o Skutecny robot

L]

| @ predchozi || palsim |

,

Kdyz vyberete vypocet ,Set Payload” (Nastavené uzitecné zatiZzeni), musite do pole Payload (Uzitecné zatiZeni)
zadat hmotnost predmétu. Modul URCap pak provede vypocet vysledné hmotnosti uzite¢ného zatizeni
(soucet hmotnosti drzédku, manipuldtor(l RG6 a predmétu). TéZisté predmétu se predpokladd v TCP. Predmét
pro aktivni manipuldtor je zahrnuto do vypoctu pouze v pfipadé, Ze je uchopen predmét.

Matematické vztahy pro vypocet:

n: pocet soucasti

i: bracket, RG6_master, RG6_slave, master_object, slave_object

m: hmotnost kazdé soucdsti

r: vektor tézisté pro kazdou soucdst

M: vysledna hmotnost odeslana do fidici jednotky UR (uzitecné zatizen)
R: vysledny vektor tézisté (CX=Rx, CY=Ry, CZ=Rz)

Vyse pouZzité vzorce odpovidaji nastaveni konfigurace TCP, ktera je nize uvedena formou odkazu. Pro
usnadnéni, kdyz je vybrana moznost ,Set Payload”, je nutné pouze vzit v dvahu hmotnost uchopovaného

pfedmétu.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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& Soubor 14:50:08 CCCC O
rPrngram [ Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
=unnamead= fPﬁkaz | Grafika | Struktura | Proménné
¥ Program robota Na
= RG6(60) RG6 9 robot
Sila 120\ N

[ MNastawv uzit, zatizeni: ﬂkg SiFka 60.0 mm

Korekce hloubky ‘ Otevfit ‘ ‘ Zavfit |

| Provést akci nyni ‘ ‘ UlozZ alkt- Sifku |

IEHEID <-—- > Odsazeni Spicky prstu: 4,6 mm

Dva ptiklady toho, co URCap vypocita v pfipadé, Ze RG6 uchopi vyrobek o hmotnosti 0,5 kg.

Jednoduchy drzak:
UZite¢né zatiZzeni robota = 0,09 kg (drzak) + 1,0kg (RG6) + 0,5 kg (vyrobek) = 1,59kg
Dvojity drzak:

UzZite¢né zatiZzeni robota = 0,18 kg (dvojity drzak) + 1,0kg (hlavni manipuldtor RG6) + 1,0kg (podfizeny
manipuldtor RG6) + 0,5 kg (vyrobek) = 2,68 kg

7.3.3 Korekce hloubky

Kdyz je povolena moznost ,,Depth Compensation®, rameno robota se pokusi udélat pohyb, ktery koriguje
kruhovy pohyb ramen prstu. Dojde k malému zpozdéni mezi pohybem manipuldtoru RG6 a ramena
robotu. Toto zpozdéni bude zavislé na nastaveni provedeném béhem instalace, viz 7.2.2.4. Korekce je
provedena podél osy Z, aby vSechny rucni zmény, které zméni orientaci osy Z, ovlivnily korekci.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 25



7.3.4 TlaCitka zpétné vazby a uceni

7.3.4.1  Neuchopeni vyrobku

& Soubor

Program | Instalace | Pohyb | Vv | Protokol |

UZivatelskd pfirucka RG6 —verze 1.9

cccc @

}(nnfigurace TCP

Montaz

Mastawveni V/V

e@ Bezpecnost
Proménné

MODBUS

Prvky

Sledovani dopravniku
EtherMet/IP
PROFINET
Konfigurace RG

Vychozi program

Naéist / ulozit

Nastaveni stredoveého bodu nastroje

Dostupné TCP:

%

a

o
Kl

>

Mastavit jako wychozi

=
3

0.0 mm ‘

% Poloha

e

z 0.0 mm ‘ \ Orientace
R¥ | 00,0000

RY | Novy

RZ . Odebrat

B

=
w
s
w

p=
ollo
(=] L]
L] L]
(=] o
L] L]

=
1]

TEZiStE:

)
kS

(7l
[~

(]
-

3
3

=
3

3
3

Tlacitka ,Open” a ,Close” (Otevfit, Zavfit) jsou pridrzovaci tlacitka, kterd otevifou a zaviou (vybrany)

Vv

manipulator RG6. Obrazek vyse zndzornuje, jak text Sirky poskytne zpétnou vazbu o aktudlni Sifce a zda je
vyrobek uchopen. Kdyz stisknéte tlacitko ,Save actual width” (Ulozit aktualni Sirku), je stavajici Sitka v uzlu

nastavena.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.

Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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7.3.4.2  Vnitfni uchopeni vyrobku

& Soubor 14:50:57 CCCC 0
l/ngram |"Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
=unnamed= fPﬁkaz I Grafika | struktura | Proménné
¥ Program robota
= RG6(60) RG6 o @robut
Sitka 60[ mm ]

Mastaw ufit. zatféem’:ljlkg Sifka 41,3 mm
[]  Korekce hloubky Zawfit

| Provést akci nyni | | Uloz akt- &ifku ‘
IE“E”:‘ - ---| - Odsazeni Spicky prstu: 4,6 mm
g zﬁfﬂi b e Rychlost ======={_100% | 4 predchozi || palsi |

v v s Vv

Obrazek vyse zobrazuje, jak text Sitky poskytne zpétnou vazbu o aktudlni Sifce a vyrobek je uchopen uvnitf.
Kdyz stisknete tlacitko ,Save grasp” (Ulozit uchopeni), je v uzlu nastavena stavajici Sitka +3 mm.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 27
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7.3.4.3  VnéjSi uchopeni vyrobku

& Soubor 14:51:52 CCCC 9
l/ngram |"Instalace | Pohyb |'v/v | Protokol |
=unnamed= fPﬁkaz I Grafika | struktura | Proménné
W Proaram robota
= RG6(52) RG6 o @rcbot
Sitka 52 mm ]

sw [ s

59.6 mm

Mastav Uzt zatl’ienl':ljlkg Sifka
] Korekce hloubky Zavfit

| Provést akci nyni | | Ulozit uchopeni ‘
@IE”:' - > Odsazeni Spicky prstu: -4,6 mm
Qe o [ B DA W] ot ——Cnox [ reachons || paih

s vrv

Obrazek vyse zobrazuje, jak text Sitky poskytne zpétnou vazbu o aktudlni Sifce a vyrobek je uchopen vné.
Kdyz stisknete tlacitko ,Save grasp” (Ulozit uchopeni), je v uzlu nastavena stavajici Sirka -3mm.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.

bez predchoziho upozornéni. 28
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7.3.5 Dvojity manipulator

@ File

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

FEIE @

09:00:09

<unnamed=> ( Command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robot Program
RG6

= RG6_master(150)

( \
'@ Master

Slave

Set Payload:mkg

| Depth Compensation

| Perform action now |

9 @robot

150.1 mm

Close

Width

Q][ |[w-—-»] Fingertip offset: 5.0 mm
gz::':‘t’isgt e | > | M Speed =———=/100% [ 4 Previous H Next % ‘

Tlacitka Master/Slave voli, zda by danou akci mél provést manipulator

podfizeny.

oznaceny jako hlavni nebo jako

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.
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7.4  Uzel TCP RG6

&) Soubor

l/Prugram rlnstalace |/Pnhyb |/‘JN rPrutnkuI |

14:53:19 CCCC 0

=unnamed:=

VY Pranram rahnta

= RGE_master(150)

RG6

Sifka 150| mm

sila 120N
& Hiavni
(J Podfiz

] Korekce hloubky

fPﬁkaz |/ Grafika |/Struktura rPruménné

Mastay ugit, zatfienf:lj'kg Sitka

| Provést akci nyni

o rabal;

149.5 mm

| Uloz akt- £ifku |

Odsazeni Spicky prstu: 4,6 mm

OSimulace m P H

o Skuteény robot

Rychlost =———=1 hoo%

| 4 Piedchozi || Dalgi B |

Uzel TCP RG6 mUzZe byt vloZen do stavajici TCP robota. Zobrazeni a ovladaci prvky jsou podobné jako na
obrazovce Mounting setup (Nastaveni upevnéni). Parametry , TCP radio buttons & values” (Pfepinaci tlacitka a
hodnoty TCP) a ,, TCP width* (Sitka TCP) jsou shodné s nastavenim provedenym bé&hem instalace, ovliviiuji viak

pouze jeden uzel a nikoliv celou instalaci.

Vysvétleni je uvedeno v 7.2.1.3 a 0 (pokud jsou namontovany dva manipulatory, viz 7.2.1.5 a 7.3.5).

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit

bez predchoziho upozornéni.
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7.5  Funkce skriptu RG6

Kdyz je povolena moznost URCap On Robot, bude ve skriptu RG6 povolena nasledujici funkce:

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

Vsechny vstupni argumenty jsou stejné, jako argument pouzity uzlem RG6. Funkce skriptu je uzite¢na pro
parametrické programovani. Napfiklad relativni pohyb pro rychlé uvolnéni vyrobku muize byt provedeno
nasledujicim zplsobem:

RG6(measure_width+5, 40)

Timto oteviete manipuldtor o 5 mm s cilovou silou nastavenou na 40 N.

Pokud je nutné oznacit mékky/poddajny vyrobek jistou hloubkou (2 mm), je tak mozné ucinit takto:
RG6(target_width=0, target_force=3, depth_compensation=True)

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

7.6 Proménné zpétné vazby RG6

7.6.1 Single RG6

Proménnd zpétné Jednotka Popis

vazby

grip_detected Pravda/Nepravda Pravda, pokud manipulator detekoval
vyrobek

lost_grip Pravda/Nepravda Pravda, pokud manipulator upustil
vyrobek

measure_width [mm] Sitka mezi prsty manipulatoru

7.6.2 Dual RG6

Proménnd zpétné vazby Jednotka Popis
master_grip_detected Pravda/Nepravda Pravda, pokud hlavni manipulator
detekoval vyrobek
master_lost_grip Pravda/Nepravda Pravda, pokud hlavni manipulator upustil
vyrobek
master_measure_width [mm] Sitka mezi prsty hlavniho manipulatoru
slave_grip_detected Pravda/Nepravda Pravda, pokud podfizeny manipulator
detekoval vyrobek
slave_lost_grip Pravda/Nepravda Pravda, pokud podfizeny manipulator

upustil vyrobek
slave_measure_width [mm] Sitka mezi prsty podfizeného
manipulatoru

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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7.7 Verze URCap

7.7.1 O obrazovce

& Soubor 14:54:19 CCCC 0
l/Prugram rlnstalace |/Pnhyb |/‘JN rPrutnkuI |
=unnamed= fPﬁkaz |/Grafika |/Struktura rPruménné

% Program robota
C T A TCP RG6 © @rovot
TCP TCP

T, Q 15

flange

[
o«
[

Mastavit TCP na sifku:

Naméfena sitka

o Simulace

© skutecny robot ped | Rychlost =————=1 hoo% | 4@ predchozi || Dalgi = |

PFi stisknuti loga OnRobot v pravém hornim rohu se zobrazi vySe uvedené pole. V tomto poli je mozné
aktualizovat firmware RG6 a zobrazit, ktera verze URCap je nainstalovana.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
bez predchoziho upozornéni. 32
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7.8 Kompatibilita UR

vy vy

Pokud je verze UR 3.0 a nizsi, a 3.3 a vyssi. Doporucuje se upgradovat robota na nejnovéjsi software UR a
nainstalovat modul URCap, ktery je uveden v této prirucce. Pokud je robot verze nizsi nez 3.0, pak je USB disk
OnRobot detekuje a nainstaluje Sablony pro verzi vaSeho robota. V takovém pfipadé si prostudujte
uzivatelskou pfiruc¢ku verze 1.44 uloZzenou na disku USB ve sloZce ,\ON\CLASSIC\Technical support”.

Pfehled kompatibility:
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. @, PG FlEmoola=a (Das 1S =017

[ == ]

T e o T ——— ] 1 [P -, ]
=N = [ ———i — Sl e S e st .S
& Sirmolece

& Skt sy rokot | o || g || || | mverio=e - 1 oo [ = ereacno=i || oates =

Pokud je verze firmwaru pfili§ nizka, URCap vas automaticky provede jeho aktualizaci.

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumavany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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8 Prohlaseni a certifikaty

8.1 CE/EU — ProhlaSeni o vestavéni (original)

Podle evropské smérnice o strojnim zafizeni 2006/42/EC pfiloha Il 1.B.
Vyrobce:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Dansko

+45 53535737

prohlasuje, Ze tento vyrobek:

Typ: Manipulator pro primyslového robota
Model: RG6
Sériové Cislo 0od:RG6-1020017

je Castecné sestavené strojni zafizeni podle smérnice 2006/42/EC. Vyrobek nesmi byt uveden do provozu, nez
cely stroj ucelené spliiuje vsechny zakladni pozadavky smérnice 2006/42/EC. Jako soucast zajisténi, Ze jsou
splnény vSechny zdkladni poZadavky, musi byt provedeno komplexni hodnoceni rizik pro kazdou aplikaci. Musf
byt vyvhodnoceny vsechny zdkladni poZzadavky. Musi byt dodrzeny vSechny pokyny a poZadavky uvedené v
uzivatelské pfiru¢ce manipulatoru RG6.

Technickd dokumentace sestavena podle smérnice 2006/42/EC pfiloha VIl ¢ast B je dostupna narodnim
organdm na vyzadani.

Vyrobek je ve shodé s nasledujicimi smérnicemi a je podle nich oznacen symbolem CE:

2014/30/EU  —Smérnice o elektromagnetické slucitelnosti (EMC)
2011/65/EU  — Omezeni pouziti nékterych nebezpecénych latek (RoHS)
2014/35/EU  —Smérnice o nizkém napéti (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
Vykonny feditel a zakladatel
Odense, 18. ¢ervence 2017

Technické Udaje jsou pravidelné prezkoumdvany a mohou se ménit Copyright © 2015 — 2017 by On Robot ApS. VSechna prava vyhrazena.
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