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1 Wstep

Gratulujemy zakupu nowego chwytaka do robotow przemystowych RG2.

RG2 jest chwytakiem elektrycznym robota przemystowego, ktéry moze przenosi¢ obiekty o réznych
rozmiarach, zwykle w zastosowaniach typu ,,pick and place”. Site chwytania oraz szerokos$¢ chwytania mozna
dostosowac do wtasnych wymagan.

1.1  Zakres dostawy

1 x chwytak robota przemystowego
RG2
1 x wspornik pojedynczy RG2
2 x koncoéwki palcéw RG2
1 x pamie¢ USB
- Oprogramowanie
- Instrukcja obstugi
1 x torba $rub
3 x klucze imbusowe
Wyglad dostarczonych elementéw moze réznic sie od tych na zdjeciach i ilustracjach w tej instrukcji.

1.2 Wazna informacja dotyczgca bezpieczenstwa

Chwytak jest maszyng nieukoriczongq, dla kazdej aplikacji, w ktérej chwytak jest wykorzystywany wymagana
jest ocena ryzyka. Wazne jest, aby przestrzegac wszystkich instrukcji bezpieczestwa zawartych w niniejszym
dokumencie.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone

zmianie bez powiadomienia

4



Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

2 Wprowadzenie

RG2 to chwytak robota przemystowego, przeznaczony do chwytania przedmiotow, zwykle uzywany w
zastosowaniach typu ,pick and place”. Dtugi skok pozwala na przenoszenie obiektéw o réznych rozmiarach, a
opcja regulacji sity chwytania umozliwia chwytakowi obstuge zaréwno delikatnych, jak i ciezkich przedmiotéw.

Standardowe palce mogg by¢ uzywane z wieloma réznymi przedmiotami, ale mozliwe jest réwniez
dopasowanie niestandardowych palcow.

Instalacja nie jest skomplikowana, kabel RG2 bezposrednio taczy sie z dowolnym obstugiwanym robotem. Cata
konfiguracja chwytaka ma miejsce z poziomu oprogramowania robota.

3 Instrukcje bezpieczenstwa

3.1 Waznosc¢ i odpowiedzialnosé

Informacje zawarte w tej instrukcji nie stanowig wskazowek do zaprojektowania kompletnej zrobotyzowanej
aplikacji. Instrukcje bezpieczenstwa dotyczg wytacznie chwytaka RG2 i nie zawierajg zasad bezpieczeristwa dla
catej aplikacji. Kompletna aplikacja musi zostac zaprojektowana i zainstalowana zgodnie z wymaganiami
bezpieczenstwa okreslonymi w normach i przepisach kraju, w ktérym zostanie ona zainstalowana.

Integratorzy aplikacji s3 odpowiedzialni za zapewnienie, ze obowigzujgce przepisy i regulacje dotyczace
bezpieczeristwa w danym kraju sg przestrzegane i ze wyeliminowane zostang wszelkie znaczgce zagrozenia w
kompletnej aplikacji.

Obejmuje to m. in.:

e Dokonywanie oceny ryzyka dla catej aplikacji.
e Sprawdzenie, czy cata aplikacja zostata poprawnie zaprojektowana i zainstalowana.

3.2 Ograniczenia odpowiedzialnoSci

Instrukcje bezpieczenstwa i inne informacje zawarte w tym podreczniku nie stanowig gwarancji, ze uzytkownik
nie odniesie obrazen, nawet jesli przestrzegane sg wszystkie instrukcje.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone

zmianie bez powiadomienia

5



Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

3.3 Symbole ostrzegawcze w te] instrukcii

BB P B

NIEBEZPIECZENSTWO:
Wskazuje na bardzo niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie uniknie,
moze spowodowac obrazenia lub Smierc.

OSTRZEZENIE:
Wskazuje na potencjalnie niebezpieczng sytuacje elektryczng, ktdra, jesli
sie jej nie uniknie, moze spowodowac obrazenia lub uszkodzenie sprzetu.

OSTRZEZENIE:
To wskazuje na potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie
uniknie, moze doprowadzi¢ do obrazen ciata lub powaznego uszkodzenia sprzetu.

UWAGA:
Wskazuje na sytuacje, ktora, jesli sie jej nie uniknie, moze doprowadzi¢ do
uszkodzenia sprzetu.

INFORMACIJA:

Oznacza to dodatkowe informacje, takie jak wskazéwki lub zalecenia.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec
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3.4 Ogolne ostrzezenia i przestrogi

Ta sekcja zawiera og

Olne ostrzezenia i przestrogi.

OSTRZEZENIE:

1. Nalezy upewnic sie, ze chwytak jest prawidtowo zamontowany.
Nalezy upewnic sie, ze chwytak nie uderza o inne przeszkody.
Nigdy nie wolno uzywac uszkodzonego chwytaka.

Nalezy upewni¢ sie, ze zadne koriczyny nie znajduja sie pomiedzy palcami chwytaka i
ramionami palcow lub nie majg z nimi kontaktu podczas pracy, lub w trybie uczenia
chwytaka.

Nalezy upewnic sie, ze przestrzegane sg instrukcje bezpieczeristwa wszystkich urzagdzen w
aplikacji.

Nigdy nie nalezy modyfikowac chwytaka! Zmiany dokonywane w chwytaku moga
powodowac niebezpieczne sytuacje.

Firma On Robot ZRZEKA SIE WSZELKIEJ ODPOWIEDZIALNOSCI, JESLI PRODUKT ZOSTAL
ZMIENIONY LUB ZMODYFIKOWANY W DOWOLNY SPOSOB.

Podczas montazu urzadzen zewnetrznych, takich jak niestandardowe palce, nalezy
upewnic sie, ze przestrzegane sg instrukcje bezpieczenstwa zawarte zaréwno w niniejszej
instrukciji, jak i instrukcji zewnetrzne;j.

Jedli chwytak jest uzywany w zastosowaniach, w ktérych nie jest on podfgczony do robota
UR, wazne jest, aby upewnié sie, ze potgczenia przypominajg wejscie analogowe, wejscia
cyfrowe, wyjscia cyfrowe i potgczenia zasilania.

Nalezy upewnic sie, ze wykorzystywany jest skrypt programowania chwytaka RG2, ktory
jest dostosowany do twojej konkretnej aplikacji. Aby uzyskac wiecej informacji, nalezy
skontaktowac sie z dostawca.

UWAGA:

1. Gdy chwytak jest podtgczony do maszyn lub pracuje z maszynami
mogacymi uszkodzi¢ chwytak, zaleca sie przetestowanie wszystkich funkcji oddzielnie
poza potencjalnie niebezpieczng przestrzenig robocza.

Gdy dla dalszego dziatania bierze sie pod uwage sprzezenie zwrotne chwytaka (sygnat
gotowosci we-wy), a usterka spowoduje uszkodzenie chwytaka i/lub innych urzadzen,
oprocz sprzezenia zwrotnego chwytaka zaleca sie uzycie zewnetrznych czujnikéw w celu
zapewnienia prawidtowego dziatania, nawet jesli wystgpi awaria.

On Robot nie ponosi odpowiedzialnosci za uszkodzenie chwytaka lub innego sprzetu
spowodowane btedami programowania lub nieprawidtowym dziataniem chwytaka.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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3. Nigdy nie nalezy dopusci¢ do kontaktu chwytaka z substancjami zrgcymi, odpryskami
lutowniczymi lub proszkami sciernymi, poniewaz moga one uszkodzi¢ chwytak.
Nigdy nie nalezy dopuszczac, aby personel lub przedmioty znajdowaty sie w zasiegu
dziatania chwytaka.
Nigdy nie nalezy uruchamiaé chwytaka, jesli maszyna, do ktorej jest zamocowany, nie jest
zgodna z przepisami bezpieczenstwa i normami obowigzujgcymi w kraju uzycia.

3.5 Przeznaczenie

Chwytak jest urzadzeniem przemystowym przeznaczonym do chwytania bgdZ narzedziem dla robotéw
przemystowych.
Jest on przeznaczony do dziatan typu ,,pick and place” wykonywanych z réznymi przedmiotami.

Chwytak RG2 jest przeznaczony do uzycia z robotami firmy Universal Robots. Informacje w niniejszej instrukcji
na temat potgczen elektrycznych, programowania i uzytkowania chwytaka opisano wytgcznie w przypadku
uzycia z robotami firmy Universal Robots.

UWAGA:

W niniejszej instrukcji nie opisano stosowania chwytaka bez podtgczenia do robota UR.
Niewtasciwe uzycie moze spowodowac uszkodzenie chwytaka lub podtgczonego sprzetu.

Wspdlne stosowanie chwytaka, z ludzmi znajdujgcymi sie w poblizu lub w obszarze roboczym, jest
przeznaczone wytgcznie do zastosowan innych niz niebezpieczne, w ktérych kompletna aplikacja, wtaczajac
obiekt, nie wigze sie z zadnym istotnym ryzykiem, zgodnie z oceng ryzyka konkretnego zastosowania.

Kazde uzycie lub zastosowanie niezgodne z przeznaczeniem uwaza sie za niedopuszczalne niewtasciwe uzycie.
Obejmuje tom. in.:

1. Stosowanie w srodowiskach zagrozonych wybuchem.
2. Stosowanie w medycynie i sytuacjach zagrozenia zycia.
3. Stosowanie przed wykonaniem oceny ryzyka.

3.6 Ocenaryzyka

Wazne jest, aby dokonac ocene ryzyka, poniewaz chwytak jest uwazany za maszyne nieukoriczong. Nalezy
rowniez przestrzegac wskazowek zawartych w instrukcjach obstugi wszystkich dodatkowych urzadzen w
aplikacji.

Zaleca sie, aby integrator korzystat ze wskazéwek zawartych w ISO 12100 i ISO 10218-2 do przeprowadzenia
oceny ryzyka.

Ponizej znajduje sie kilka potencjalnych niebezpiecznych sytuacji, ktore integrator, jako minimum, musi wzigc
pod uwage. Nalezy pamietaé, ze mogg istniec inne niebezpieczne sytuacje w zaleznosci od konkretnej sytuaciji.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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Uwiezienie koriczyn miedzy ramionami palcow chwytakdow.

Przebicie skory przez ostre krawedzie i punkty podniesionego przedmiotu.

Konsekwencje wynikajgce z nieprawidtowego montazu chwytaka.

Obiekty wypadajace z chwytaka, np. z powodu nieprawidtowej sity chwytu lub duzego przyspieszenia
robota.

e e

4  Interfejs mechaniczny

Chwytak jest skonstruowany w taki sposéb, aby w razie wystgpienia straty mocy, utrzymac site chwytania.

4.1 Montaz chwytaka

Konstrukcja standardowego wspornika chwytaka oznacza, ze kgt chwytaka moze by¢ regulowany w zakresie
od 0 do 180°, w odstepach co 30°.

Zamontowac wspornik chwytaka 4 srubami M6x8.
Dokreci¢ Sruby do co najmniej 7 Nm.

Zamocowac od 4 do 6 sztuk Srub M4x8.
Dokreci¢ sruby do co najmniej 2 Nm.

NIEBEZPIECZENSTWO:
Nalezy upewnic sie, ze chwytak jest prawidtowo zamontowany z wtasciwym momentem

dokrecania srub. Nieprawidtowy montaz moze spowodowac obrazenia lub uszkodzenie chwytaka.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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Gwinty M4 chwytaka majg 6 mm gtebokosci. Nie nalezy przekraczad tej wartosci.

4.2  Wymiary mechaniczne
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43  Udzwig

Nalezy pamietaé, ze podczas chwytania obiektu niektére z ponizszych parametréw nie powinny byc
bezposrednio stosowane, ale mozna je wykorzysta¢ do obliczenia obcigzenia na chwytaku.

Parametr Statycznydnostka
Fy 362 [N]

Mx 7,55 [Nm]
My 4,1 [Nm]
Mz 6,92 [Nm]
Mxy 22 [Nm]
My1 11 [N m]
Mz 22 [Nm]

Parametry koncéwek palcow sg
obliczane w przedstawionych miejscach
i zmienig sie wzgledem potozenia

palcow.
44  Palce

7
Standardowe palce mogg by¢ wykorzystywane do wielu R5 8
réznych elementow. Jesli wymagane sg niestandardowe 0 LLLL]
palce, mogg one by¢ dopasowane do koncéwek palcodw T

chwytaka. o 11,6 3 el =
. I + |
2x © 33THRU 1] 1]
Standardowe palce M4 - 6H THRU
Dla réznych przedmiotéw :

Wymiary aluminiowych koncowek palcow
chwytakow.
Wymiary podano w milimetrach.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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45  Zakres roboczy chwytaka

Zakres roboczy jest mierzony miedzy aluminiowymi palcami. Chwytak moze by¢ uzywany zaréwno do
chwytania wewnetrznego, jak i zewnetrznego, np. poprzez obrdcenie palcow. Upewnij sie, ze rozstaw zostat
skorygowany przed wprowadzeniem wartos$ci do ustawien chwytaka.

Pochwycenie zewngtrzne Pochwycenie wewnetrzne

81.8

Obrdécone palce

451 Grubosc¢ palca

Grubos¢ koncowki palca jest wykorzystywana do okreslenia odlegtosci od srodka aluminiowej koncéwki palca
RG2 do punktu odniesienia na zamocowanej korcéwce palca.

Podczas usuwania lub zmieniania koncéwek palcéw grubosé koncowek powinna byé dostosowywana,
korzystajac z konfiguracji RG2.

Patrz rozdziat 7.2.2, aby uzyskac wiecej informacji.

4.5.2 Predkos¢ chwytania 200 Speed

Tabela predkosci ilustrujaca réznice predkosci 150

wzgledem pozycji palca chwytaka. 100

50

0

OO O O O O O o O o o o o
HNMQ‘LHU)I\OOO\O:

Predkos¢ chwytaka [mm/s]

Odlegtos¢ palca chwytaka [mm]
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5 Interfejs elektryczny

Ten rozdziat opisuje wszystkie interfejsy elektryczne chwytaka. Okreslenie ,We-wy” odnosi sie zaréwno do
cyfrowych, jak i analogowych sygnatéw sterujgcych wysytanych przez chwytak lub do niego.

5.1 Potgczenia narzedzi

Przewdd chwytaka jest przeznaczony do ztgcza narzedzia do robotéw firmy Universal Robots. Potgczenia
zostaty opisane ponizej. Ztgcze wyjscia narzedzia chwytaka oraz kabel zasilania opisany ponizej majg te same
ztacza.

pin przewdd  narzedzie URI/OV3

1 Bialy Al2 Wejscie analogowe narzedzia 2
2 Brgzowy AlI3 Wejscie analogowe narzedzia 3
3  Zielony DI9 Wejscie narzedzia 1
4 76ty DI8 Wejscie narzedzia 0
5 Szary Zasilanie 24V DC
6 Rézowy D09 Wyijscie narzedzia 1

= 7 Niebieski DO8 Wyjscie narzedzia O

Kabel RKMV 8-354 8 Czerwony GND 0vDC

UWAGA:
1. Jesli chwytak jest uzywany w zastosowaniach, w ktérych nie jest podtgczony do
robota UR.
i. Nalezy upewnic sie, czy potaczenia przypominajg wejscie analogowe, wejscie i wyjscie
cyfrowe
i potgczenia zasilania.
ii. Nalezy upewnid sie, ze stosowany jest skrypt programowania chwytaka RG2,
ktéry jest dostosowany do twojej konkretnej aplikacji.
Aby uzyskac¢ wiecej informacji, nalezy skontaktowad sie z dostawca.
2. Nie nalezy uzywac chwytaka w wilgotnym otoczeniu.

5.1.1 Zasilanie

Chwytak moze pracowac zaréwno przy napieciu wynoszacym 12 V, jak i 24 V.
Uwaga: Przy napieciu 12 V nie obowigzujg sity, predkosc¢ i niektdre tolerancje funkcji opisane w tej instrukgji.
Zaleca sie stosowac napiecie wynoszgce 24 V.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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6 Informacje techniczne

6.1 Specyfikacja techniczna

Dane techniczne Min.  Typowe  Maks. Jednostki
Klasa IP 54

Skok catkowity (regulowany) 0 - 110 [mm]
Rozdzielczo$¢ pozycjonowania palca - 0,1 - [mm]
Doktadnos$¢ powtarzania - 0,1 0,2 [mm]
Luz przy powrocie 0,2 0,4 0,6 [mm]
Sita chwytania (regulowana) 3 - 40 [N]
Doktadnos¢ sity chwytu +0,05 +1 +2 [N]
Predkos¢ chwytania* 55 110 184 [mm/s]
Czas chwytania** 0,04 0,07 0,11 [s]
Napiecie robocze*** 10 24 26 [V DC]
Pobdr energii 1,9 - 14,4 [W]
Maksymalne natezenie 25 - 600 [mA]
Temperatura otoczenia 5 - 50 [°C]
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]
Waga produktu - 0,65 - kel

* patrz tabela predkosci

** na podstawie catkowitego ruchu pomiedzy palcami wynoszacego 8 mm, patrz tabela predkosci
*** przy 12 V chwytak pracuje z predkoscig o okoto potowe mniejszg od normalnej

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec
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7 Programowanie chwytaka

7.1  Pierwsze kroki

Jesli stosowana jest wersja UR >= 3.3, nalezy przeczytac Skrécong instrukcje w celu uzyskania informacji na
temat instalacji i wtyczki URCap.
W przypadku starszej wersji, patrz 7.8 Kompatybilnos¢ UR.

7.2  Konfiguracja RG2

7.2.1 Konfiguracja montazowa

& Plik 12:10:27 CCCC O
Program | Instalacja [ Ruch | We/wy | Rejestr |
Mocow anie
Wspornik

Konfiguracja wejwy ﬂ
(25 Bezpieczenstwo Pojed.

- Frecyzyjny
Zmienne Podw. ngp

sled i Snilk
edzZenie przenosnika Z Ijlmm

EtherMet/IP

PROFIMNET
o[

Konfiguracja RG
Domysiny program

Zataduj/zapisz

Wyreguluj TCP na szerokosd: ! r O 1

7.2.1.1  Wspornik

Nalezy wybrac wspornik, ktory jest uzywany do montazu RG2 na robocie.

Dostepne sg nastepujace opcje: ,Single” (pojedynczy), ,,Precision” (precyzyjny) lub ,Dual” (podwdjny).
Wspornik ,podwojny” stosowany jest w przypadku podwadjnej konfiguracji RG2.

Wspornik ,precyzyjny” zapewnia doktadne ponowne zamontowanie RG2 z opcjg obrotu w odstepach
wynoszacych 90°. W przypadku wspornikdow ,,pojedynczych” i ,podwdjnych” RG2 moze by¢ obracany co
30°.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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7.2.1.2  Przyciski obracania

O Plik

Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

12:10:48 CCCC 0

Konfiguracja TCP
Mocowanie
Konfiguracja we/wy
a% Bezpieczenstwo
Zmienne

MODBUS

Funkcje

Sledzenie przenosnika

EtherMNet/IP
PROFIMNET
Konfiguracja RG
Domysiny program

Zataduj/zapisz

Montaz | Ustawienia

Wspornik
Poed. [+

TCP:

TCFP T
o Tfﬁange o ngp

o[
o[
o[

Wyreguluj TCP na szerokosd: mim

Wiacz RG ) @robot

Przycisk oznaczony jako ,,b” obraca wspornik 0 90° w lewo wokdt osi Z kotnierza narzedzia

Przyciski oznaczone jako ,a” obracajg wybrany RG2 +/- o wielkos¢ skoku (30°/90° w zaleznosci od

wspornika).
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7.2.1.3  Przyciski opcji TCP i wartosci

Przycisk opcji zmieni sie, jesli wartosci reprezentujg transformacje z kotnierza narzedzia do rzeczywistego
TCP Tfiange. Iub transformacje dla punktu pomiedzy palcami RG2 do rzeczywistego TCP Tyés . Wartoscia
domysing Tjé, zawsze bedzie [0,0,0,0,0,0], podczas gdy T/ G ;e zalezy od wspornika i obrotu RG2.

TCP TCP
o Tffrmgs o TRG

ES
3

N =<
= =

)
=

)
]

i

TCP TCP
o Tﬂmtgf. G TRG

>

-121,9) mm

]

<
3
3

39| mm

ES

2
=
w
1
[

)
-1

TTC'P i TTCP

Powyzszy przykfad ilustruje roznice, jak oblicza si Trez | Trignge-

Pola [X,Y,Z,RX,RY,RZ] to zaréwno wartosci wejsciowe i wyjéciowe. Po wybraniu Tlegnge wartosci zostang

zmienione przez nacisniecie przyciskdw obracania i wprowadzenie nowej szerokosci TCP. Wartosci
[X,Y,Z,RX,RY,RZ] zawsze mogg zosta¢ nadpisane. Jesli wymagany jest reset, przycisk opcji TCP nalezy
ustawi¢ na wartosé TRTgf a wartos$¢ [0,0,0,0,0,0] powinna by¢ wprowadzona w wektorach rotacji
[X,Y,Z,RX,RY,RZ].
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TeP TCP
0 Tficmge o TR{“

T

3
3

I

1

50| mm

2

=l
-l

Il

TCFP TC
o Tfﬂmtge O ngp

>

-171,9 mm

]

<
3
3

39 mm

s

=
=
u
~
[

)
-l
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Powyzszy przyktad ilustruje, co nalezy wzig¢ pod uwage, jesli wysunie sie palce RG2 o 50 mm.
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7.2.1.4 Szerokos$¢ TCP

Definiuje szerokos¢ referencyjng dla punktu pomiedzy palcami. Mata szerokos¢ zwiekszy przesuniecie od

Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

wspornika do punktu pomiedzy palcami, podczas gdy wieksza szerokos¢ zmniejszy przemieszczenie.

7.2.15

Jesli wybrano podwajny wspornik, pojawig sie przyciski opcji ,,Master” (gtowny) i ,Slave” (dodatkowy).
Kontrolujg one obrét dwdch chwytakdw RG2. Przyciski opcji Master/Slave stuzg do wybierania, ktory

Podwadjna konfiguracja RG2

chwytak RG2 (Master lub Slave) powinien wykonac dziatanie.

O Plik

Program | Instalacja |/Ruch rWEIwy rRejestr |

12:12:42

cccec @

Konfiguracja TCP
Mocowanie
Konfiguracja we/wy
e{% Bezpieczenstwo
Zmienne

MODBUS

Funkcje

Sledzenie przenosnika

EtherMet/IP
PROFIMET
Konfiguracja RG
Domysiny program

Zataduj/zapisz

Montaz | Ustawienia

Wspornik

TCP:

TCP T
o T_fl.'unge o ngp

o[
o[
RZ 0

] @robot

Wilacz RG

[o Glowny O Dod.

)

Wyreguluj TCP na szerokosc: mm

S
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7.2.2 Ustawienia

Q Plik

Program | Instalacja [ Ruch | Wejwy | Rejestr |

Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

12:13:06

cccc @

Konfiguracja TCP
Mocowanie
Konfiguracja we/wy
% Bezpieczenstwo
Zmienne

MODBUS

Funkcje

Sledzenie przenosnika
EtherMNet/IP
PROFINET
Konfiguracja RG
Domysiny program

Zatadujfzapisz

| Montaz | | Ustawienia |

Rozstaw koncowek palca: I:' mm

4.0 mm I

5] @robot

Ustaw TCP przy uruchomieniu programu
[ ] Ustaw TCP przy dziataniu RG

Wylacz pojedynczy krok

Kompensacja gltebokosci

[v] tagodne zatrzym.

Ostrzezenie o opoznieniu

Wigcz RG

l

Prég opdznienia mrm
Czas funkcji lookahead 0,01

WzmocnienieWzmocnieni...

kJ
[=]
[=]
o

7221

Rozstaw koncowek palca jest wykorzystywany do okreslenia odlegtosci od srodka aluminiowe] korcowki

Rozstaw koncowek palca

palca RG2 do punktu odniesienia na zamocowanej korncéwce palca.

Rozstaw kefcdwek palca: mm

20,0 mm

Rozstaw kofcowek palca: mm

-20,0 mm

Powyzsze przykfady pokazujg, jak URCap wykorzystuje okreslony rozstaw.
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7.2.2.2 Ustawienia TCP

Opcja umozliwiajgca wtyczce URCap ustawienie wektoréw rotacji TCP [X,Y,Z,RX,RY,RZ] przy uruchomieniu
programu i/lub za kazdym razem, gdy RG2 wykonuje dziatanie dostepna jest w prawym gérnym rogu.

Jesli TCP jest sterowany recznie, a ,,Depth Compensation” (Kompensacja gtebokosci) nie jest uzywana,
zaleca sie wytgczenie obu znacznikéw wyboru. Jesli TCP jest dynamicznie zmieniane (podczas programu)
oraz stosowana jest ,Kompensacja gtebokosci”, zaleca sie, aby umozliwi¢ opcje ,,set TCP at RG2 action”.

7.2.2.3  Wylgcz pojedynczy krok

Jesli wybrano opcje ,,Disable single step” (Wytgcz pojedynczy krok), program robota moze zostac szybko
uruchomiony i nie jest zalezny od liczby weztéw RG2, ale w tym przypadku nie jest mozliwe wykonanie
pracy krokowej dla weztéw RG2. Jesli nie zaznaczono tej opcji, dostepne sg odmienne funkcje. Opcja ta
réwniez znajduje sie w prawym gornym rogu.

7.2.2.4  Ustawienia kompensac;ji gtebokosci

Wszystkie ustawienia ,Kompensacji gtebokosci” sg uzywane do kontrolowania zachowania Kompensagji
gtebokosci, gdy ustawienie wezta RG2 umozliwia Kompensacje gtebokosci.

,Soft stop” (tagodne zatrzymanie) zmniejszy wszystkie przyspieszenia robota na koncu kompensacji i
zminimalizuje bfad zintegrowanej kompensacji, ale spowoduje niewielki wzrost czasu pracy wezta.

Jesli witaczono ,,Lag warning” (Ostrzezenie o opdznieniu), robot wyswietli ostrzezenie, jesli ruch robota
bedzie wolniejszy niz RG2 powyzej okreslonego progu. Przyczyng opdznienia moze by¢ niska wartosé
suwaka predkosci, mate wzmocnienie, dtugi czas funkcji lookahead, rygorystyczne ustawienia
bezpieczenstwa, kinematyka robota, szybkie ruchy RG2 (wysoka sita) i petny skok RG2.

,Lag threshold” (Prog opdznienia) to prog, ktory uruchamia komunikat ostrzegawczy, jesli wtgczone jest
ostrzezenie o opdZnieniu.

,Gain” (Wzmocnienie) jest stosowane w funkcji servoj wykorzystywanej podczas kompensacji gtebokosci.
Zobacz instrukcje ze skryptem UR.

,Lookahead time” (Czas funkcji lookahead) jest stosowany w funkcji servoj wykorzystywanej podczas
kompensacji gtebokosci. Zobacz instrukcje ze skryptem UR.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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73  WezetRG2

Aby doda¢ wezet RG2, nalezy przejs¢ do zaktadki Program, wybrac opcje Structure (Struktura), a nastepnie
zaktadke URCaps. Nacisnij przycisk RG2, aby dodac wezet.

d Plik 12:19:46 CCCC 0
Program | Instalacja | Ruch | We/w Rejestr
[‘Program | ia [ [ y [ Rejestr |
<unnamed= r Polecenie |/ Urzadzenie graficzne |/Struktura erienne
% Program robota
= RG2(0) Edytor struktury programu
Ustaw polozenie wezta |Po wybraniu |v|
Wstaw
f Podstawowy |/ Zaawansowany |/Kreatnry rURCaps
RG2 TCP RG2
Edytuj
. #Ruch | | Kopiuj | Wklej || zablokuj |
‘ 4 Ruch | ‘ Wytnij | | Usun ‘
Qe [==>]
Q Symulacja L. .
© Robot rzeczywisty | > Predkosé ==———=—o N 00% ‘ 4 Poprzedni H Nastepny 5 |
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7.3.1 Szerokos¢ i sita

Q Plik 12:20:27 CCCC 0
l/ngram rlnstalacia |/Ru::h rwgfwy rRejestr |
=unnamed= 1/ Polecenie |/ Urzadzenie graficzne |/Struktura erienne
% Program robota :
= RG2(80) RG2 ® @root
Szerokosd mrm

Sita 40| M

Ustaw udi‘wig:lj|kg Szerokosé 81.4 mm
Kompensacja glebokosci

| Wykonaj dzialanie | | Zapisz ob. szer, ‘
@IE“:‘ il - Rozstaw kofcowek palca: 4,8 mm
g ‘Fsi}c;rgStlar;J:cz}.wisty o N Predkosé ==———A N 00% ‘ 4 Poprzedni H Nastepny = |

,Width” (Szerokos$¢) oznacza szerokos¢ docelowg, ktorg RG2 sprébuje osiggnaé. Jesli okreslona sita
zostanie osiggnieta, RG2 zatrzyma sie na szerokosci innej niz szeroko$¢ docelowa.

,Force” (Sita) jest sitg docelowa, ktérg RG2 sprébuje osiggnacd. Jesli docelowa szerokos¢ zostanie osiggnieta
przed sitg docelowg, RG2 przestanie sie porusza¢, a sita docelowa moze nie zosta¢ osiggnieta na
oczekiwanej szerokosci.
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7.3.2 Udzwig
SZErQKOsC S| I

[ Ustaw udz’wig:ljlkg] Szerokosc 81,4 mm

Kompensacja glebokosci | Otwarz | | Zamknij |

| Wykonaj dziatanie | | Zapisz ob, szer, |

Po wybraniu ,Set Payload” (Ustaw udzwig), w polu Payload nalezy wprowadzi¢ mase obiektu. Wtyczka URCap
nastepnie wykona obliczenie wynikowej masy tadunku (suma wspornikow, RG2 i obiektow). Przyjmuje sie, ze
Srodek masy dla obiektu znajduje sie w TCP. Obiekt dla aktywnego chwytaka zostaje uwzgledniony w
obliczeniach tylko wtedy, gdy zostanie pochwycony.

Obliczenia matematyczne:

<
I
E

=

M= iV

~
Il
=

S

n: liczba obecnych elementéw

i: wspornik, RG2_gtéwny, RG2_dodatkowy, gtéwny_obiekt, dodatkowy_obiekt
m: masa dla kazdego elementu

r: wektor potozenia sSrodka masy dla kazdego elementu

M: otrzymana masa wystana do urzgdzenia sterujgcego UR (udzwig)

R: otrzymany wektor potozenia $rodka ciezkosci (CX=Rx, CY=Ry, CZ=Rz)

Powyzsze wzory korelujg z ustawieniami konfiguracyjnymi TCP, ktore pokazano ponizej. Dla utatwienia po
wybraniu opcji ,,Set Payload” konieczne jest tylko uwzglednienie masy przenoszonego obiektu.
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d Plik 12:22:42 CCCC 0
Program | Instalacja | Ruch | Wejwy | Rejestr |
|xunﬁguracja TCP Konfiguracja punktu centralnego narzedzia
Mocowanie Dostepne punkty TCP:
Konfiguracja we/wy o TCP - | Ustaw jako domysine ‘
%} Bezpieczenstwo X mm
Zmienne ¥ 0.0[ mm | % Pozycja ‘ II
MODBUS z 0.0/ mm | % Orientacja ‘ \
Funkcje RX
Sledzenie przenosnika Ry | 0.0000 | Nowy ‘
EtherNet/IP RZ| 0.0000f | Usun |

PROFINET
Obcigzenie: kg

Konfiguracja RG .
Srodek ciezkosci:

Domysiny program

Zataduj/zapisz

n
k23
=
3

[n]
I~

(5
-
=l
3

=
3

Dwa przyktady tego, co URCap obliczy w przypadku, gdy RG2 podniesie element o masie 0,5 kg.
Wspornik pojedynczy:

UdZwig robota = 0,09 kg (wspornik) + 0,65 kg (RG2) + 0,5 kg (przedmiot przenoszony) = 1,24 kg
Wspornik podwajny:

UdZzwig robota = 0,18 kg (podwojny wspornik) + 0,65 kg (gtowny RG2) + 0,65 kg (dodatkowy RG2) + 0,5 kg
(przedmiot przenoszony) = 1,98 kg

7.3.3 Kompensacja gtebokosci

Po wtgczeniu funkcji ,Depth Compensation” ramie robota bedzie prébowato wykonac ruch kompensujacy
ruch kofowy ramion palcéw. Miedzy ruchem RG2 a ruchem ramienia robota bedzie niewielkie opdznienie.
Opoznienie bedzie zaleze¢ od ustawien w instalacji, patrz 7.2.2.4. Kompensacja odbywa sie wzdtuz osi Z,
wiec kazda zmiana reczna, ktéra zmieni orientacje osi Z, wptynie na kompensacje.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone

zmianie bez powiadomienia 25



Instrukcja obstugi modelu RG2 — wersja 1.9

7.3.4 Przyciski nauki i sprzezenia zwrotnego

7.3.4.1  Brak pochwycenia

Q Plik 12:23:10 CCCC 0
fPrngram ["Instalacja [ Ruch | Wejwy | Rejestr |
=unnamed= fPuIecenie I Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne
W Program robota ‘
= RG2(40) RG?2 ® @robot
Szerokosc 40| mm ]

~

Ustaw udz’wig:ljlkg Szerokosé 41,2 mm
= Kompensacja glebokosci Zamknij

| Wykonaj dziatanie | | Zapisz ob. szer,

| |

J

EED s > Rozstaw koncowek palca: 4,6 mm
S lac] .
g R};FSStaercz}wisty bt | > Predkosé =————1 Nl 00% | 4 Poprzedni || Nastepny B ‘

Przyciski ,Open” (Otwdrz) i ,Close” (Zamknij) to przyciski typu ,przytrzymaj, aby uruchomi¢”, ktore
otwierajg i zamykajg (wybrane) RG2. Powyzsza ilustracja pokazuje, jak tekst w polu Szerokos¢ bedzie
przekazywac informacje zwrotne o rzeczywistej szerokosci i jesli pochwycono element i wcisnieto przycisk
,Save actual width” (Zapisz obecng szerokos¢), obecna szerokos¢ zostanie ustawiona w wezle.
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7.3.4.2  Wewnetrzne pochwycenie przedmiotu

& Plik 12:23:49 CCCC 9
l/ngram |"Instalacja | Ruch | Wejwy | Rejestr |
=unnamed= fPuIecenie [ Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne
W Program robota
= RG2(75) RG?2 o @rcbot
Szerokosc 75| mm ]

“
Ustaw udz’wig:ljlkg Szerokost 74,0 mm

L] Kompensacja glebokosci Zamknij ]
| Wykonaj dziatanie | | Zapisz ch. ‘J

@IE”:‘ - > Rozstaw kofcowek palca: -4,6 mm
| i e | Predkosé =————1 N 00% | 4 Poprzedni || Mastepny 5 ‘

@ Robot rzeczywisty

Powyzsza ilustracja pokazuje, w jaki sposob tekst w polu Szerokos$¢ przekazuje informacje o rzeczywistej
szerokosci, a przedmiot jest chwytany wewnetrznie. Po nacisnieciu opcji ,Save grasp” (Zapisz chwyt)
biezgca szerokos$¢ + 3 mm zostaje ustawiona w wezle.
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7.3.43  Zewnetrzne pochwycenie przedmiotu

& Plik 12:24:29 CCCC 0
l/ngram |"Instalacja | Ruch | Wejwy | Rejestr |
=unnamed= fPuIecenie I Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne
W Program robota
= RG2(6) RG?2 o @robot
Szerokosc 6 mm ]

~

Ustaw udz’wig:ljlkg Szerokosé 7.9 mm
| Kompensacja glebokosci Zamknij

| Wykonaj dziatanie | | Zapisz ch.

| |

J

@IE”:' - > Rozstaw korfcowek palca: 4,6 mm
S lacj i
@ omusis  TiqqTy o] resose ——Oroms [ roprzsin | nestopry |

Powyzsza ilustracja pokazuje, w jaki sposob tekst w polu Szerokos$¢ przekazuje informacje o rzeczywistej
szerokosci, a przedmiot jest chwytany zewnetrznie. Po nacis$nieciu opcji ,Save grasp” (Zapisz chwyt)
biezgca szerokos¢ -3 mm zostaje ustawiona w wezle.
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7.3.5 Podwojny chwytak

Q Plik

l/ngram rlnstalacia |/Ruch rwgfwy rRejestr |

=unnamed=>
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12:25:04

cccc @

% Program robota

1/ Polecenie |/ Urzadzenie graficzne |/Struktura erienne

= RG2_master(0)

RG2
Szerokosé Ijl mm

& clowny
(J Dod

Ustaw udiwig:lj|kg

L] Kompensacja glebokosci

| Wykonaj dzialanie |

e} Symulacja

9 @robot

Szerokosc

| Zapisz ob. szer, ‘

101.7 mm

Rozstaw kofcowek palca: 4,8 mm

>

>

© Robot rzeczywisty

Predkosé ==———A N 00%

‘ 4@ Poprzedni H Nastepny = |

Przyciski Master/Slave stuzg do wybierania, ktory chwytak (Master lub Slave) powinien wykona¢ dziatanie.
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74  Wezet TCP RG2

d Plik 12:25:49 CCCC 0
l/Prugram r Instalacja |/Ruch |/ We/wy |/ Rejestr |
<unnamed= 1/ Polecenie |/ Urzadzenie graficzne |/Struktura erienne

% Program robota
T A TCP RG2 ® Brovor

TCFP TP
T, Q7S

flange
[ 9
[
[

Wyreguluj TCP na szeroko:

mm

Zmierzona szer.

@ symulaca il > M Predkosé ==———=—o N 00% ‘ 4 Poprzedni H Nastepny 5 |

@ Robot rzeczywisty

Mozna wstawi¢ wezet TCP RG2 , aby ustawic¢ biezgcy TCP dla robota. Widok i elementy sterujgce sg podobne
jak na ekranie Konfiguracji montazowej. ,Przyciski opcji TCP oraz wartosci” oraz ,,szerokos¢ TCP” sg identyczne
z ustawieniami instalacji, z tym ze dotyczg tylko pojedynczego wezta, a nie instalacji.

Aby uzyskac wyjasnienia, patrz: 7.2.1.3 i 0 (jesli zainstalowano podwdjne chwytaki, patrz 7.2.1.5i 7.3.5).
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7.5  Funkcja skryptu RG2

Po wigczeniu On Robot URCap na robocie zostanie zdefiniowana funkcja skryptu RG2:

RG2(szerokosé_docelowa=110, sita_docelowa=40, udzwig=0,0, ustaw_udzwig=Fatsz,
kompensacja_gtebokosci=Fatsz, dodatkowy=Fatsz)

Wszystkie parametry wejsciowe sg takie same jak stosowane przez wezet RG2. Funkcja skryptu jest
przydatna do programowania parametrycznego. Na przyktad ruch wzgledny umozliwiajacy szybkie
zwolnienie przedmiotu mozna wykona¢ w nastepujgcy sposob:

RG2(zmierzona_szerokos$c¢+5, 40)

To otworzy chwytak na 5 mm z sitg docelowg ustawiong na 40 N.

A jesli element miekki/zgodny musi by¢ oznaczony okreslong gtebokoscig (2 mm), mozna to zrobi¢ w
nastepujacy sposdb:

RG2(szerokos$¢_docelowa=0, sita_docelowa=3, kompensacja_gtebokosci=Prawda)
RG2(szerokosé_docelowa=zmierzona_szerokosc-2, sita_docelowa=40, kompensacja_gtebokosci=Prawda)

7.6 Zmienne sprzezenia zwrotnego RG2

7.6.1 Pojedyncze RG2

Zmienna sprzezenia Jednostka Opis

zwrotnego

grip_detected Prawda/fatsz Prawda, jesli chwytak wykryt przedmiot
(wykryto

pochwycenie)

lost_grip (brak Prawda/fatsz Prawda, jesli chwytak upuscit przedmiot
pochwycenia)

measure_width [mm] Szerokos¢ miedzy palcami chwytaka
(zmierzona

szerokosc)

7.6.2 Podwojny RG2

Zmienna sprzezenia Jednostka Opis
zwrotnego
master_grip_detected Prawda/fatsz Prawda, jesli gtéwny wykryt przedmiot
(wykryto pochwycenie
w gtownym)
Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone
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master_lost_grip (brak Prawda/fatsz Prawda, jesli gtéwny upuscit przedmiot
pochwycenia na
gtéwnym)
master_measure_width [mm] Szerokos$¢ miedzy palcami gtownego
(zmierzona  szerokos$¢
gtéwnego)
slave_grip_detected Prawda/fatsz Prawda, jesli  dodatkowy  wykryt
(wykryto pochwycenie przedmiot
w dodatkowym)
slave_lost_grip  (brak Prawda/fatsz Prawda, jedli dodatkowy upuscit
pochwycenia na przedmiot
dodatkowym)
slave_measure_width [mm] Szerokos$¢ miedzy palcami dodatkowego
(zmierzona  szerokos$¢
dodatkowego)
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7.7 Wersja URCap

7.7.1 O ekranie

& Plik 12:21:47 CCCC 9
[ Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
—unnamed= r{ Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |
¥ Program robota
=RG2(0) oea O | @robot
0
Wersja UR Cap: 1.3.0-RC2 (feb 07 2018)
Wersja oprogramowania ... 1.6.0 (jul 4 2017) Aktualizuj RG
Nr seryjny RG: 218001234 (Dec 18 2017)
Zam... =
mknij
| Wykonaj dziatanie | | Zapisz ob. szer, ‘
@D -] ——— = Rozstaw kofcowek palca: 4,6 mm
a' Symulacja .. .
© Fobot mecawi., | | M Predkosé ===l _N100% ‘ 4@ Poprzedni H Nastepny B |

Po nacisnieciu logo Onrobot w prawym gdérnym rogu pojawi sie powyzsze okno. W tym oknie mozna
zaktualizowac oprogramowanie sprzetowe RG2 i zobaczy¢, ktéra wersja URCap zostata zainstalowana.
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7.8

Kompatybilnos¢ UR

Jesli numer wersji UR to 3.0 <=i >= 3.3. Zaleca sie uaktualnienie robota do najnowszej dostepnej wersji
oprogramowania UR i zainstalowanie wtyczki URCap. Jesli numer wersji robota to < 3.0, pamie¢ USB On Robot
wykryje go i zainstaluje szablony niezbedne dla twojej wersji robota. W takim przypadku nalezy zapoznad sie z
Instrukcjg obstugi w wersji 1.44 umieszczong na USB w folderze ,\ON\CLASSIC\Technical support”.

Przeglad kompatybilnosci:

RG2 Robot programRG2 fimware < 1.5 |RG2 firmware >= 1.5 |Robot SW < 1.6 |Robot SW < 3.3 |Robot SW >=3.3
Retro URP files < v v v v
Classic URP files N S X N N4
Cap plugin v o X g Ng

J Fully compatible
< Upgrade needs to be done
X Not compatible

Jesli wersja oprogramowania sprzetowego jest zbyt stara, URCap automatycznie zaleci aktualizacje

oprogramowania.
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8 Deklaracie i certyfikaty

8.1 Deklaracja wigczenia CE/UE (oryginalna)

Zgodnie z Europejskg Dyrektywa Maszynowg 2006/42/WE zatgcznik Il 1.B.
Producent:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Dania

+45 53535737

deklaruje, ze ten produkt:

Rodzaj: Chwytak robota przemystowego
Model: RG2
Numer seryjny od: RG2-10260-16

jest maszyng nieukonczong wedtug dyrektywy 2006/42/WE. Produkt nie moze zosta¢ wprowadzony do
eksploatacji, zanim kompletna maszyna nie bedzie w petni zgodna ze wszystkimi zasadniczymi wymaganiami
dyrektywy 2006/42/WE. Dla kazdego zastosowania nalezy przeprowadzi¢ kompleksowg ocene ryzyka, aby
zapewnic spefnienie wszystkich zasadniczych wymagan. Wszystkie niezbedne wymagania muszg zostac
ocenione. Nalezy przestrzegac instrukcji i wskazéwek zawartych w instrukcji obstugi RG2.

Dokumentacja techniczna opracowana zgodnie z dyrektywg 2006/42/WE, zatgcznik VII, czes$é B jest dostepna
dla wtadz krajowych na zadanie.

Produkt jest oznakowany znakiem CE i zgodny z nastepujgcymi dyrektywami:

2014/30/UE — Dyrektywa kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC)
2011/65/UE — Ograniczenie stosowania niektérych niebezpiecznych substancji (RoHS)
2014/35/UE  — Dyrektywa niskonapieciowa (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
Dyrektor operacyjny i zatozyciel
Odense, 13 czerwca 2017 r.

Dane techniczne sg okresowo przeglagdane i moga ulec Prawa autorskie © 2015-2017 On Robot ApS. Wszelkie prawa zastrzezone

zmianie bez powiadomienia

35



