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1 Prefacio

Parabéns por sua nova Garra Robdtica Industrial RG2.

A RG2 é uma garra robdtica industrial elétrica que pode manipular uma variedade de objetos de tamanhos
diferentes, geralmente em aplicacGes de apanhar e colocar. A forca de fechamento e a abertura da garra
podem ser configuradas de acordo com requisitos personalizados.

1.1 Escopo de entrega

1x Garra Robotica Industrial RG2
1x Suporte Simples RG2
2x Pontas de dedo RG2
1x Pen Drive USB
- Software
- Manual
1x Saco de parafusos
3x Chaves Allen

A aparéncia dos componentes entregues pode diferir das imagens e ilustracdes neste manual.

1.2 Aviso importante de seguranca

A garra é uma quase-mdquina, sendo necessaria uma avaliacdo de risco para cada aplicacdo. E importante
gue todas as instrucdes de seguranca apresentadas aqui sejam seguidas.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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2 Introducao

A RG2 é uma garra robdtica industrial projetada para segurar objetos, geralmente utilizada em aplicagbes de
apanhar e colocar. Seu curso longo permite manipular uma variedade de tamanhos de objetos e a opcdo de
ajustar a forca de fechamento da garra permite manipular objetos tanto delicados quanto pesados.

Os dedos padrao podem ser usados com muitos objetos diferentes, mas também é possivel encaixar dedos
personalizados.

A complexidade de instalacdo é minima. O cabo da RG2 pode ser conectado diretamente em qualquer rob6
suportado. Toda a configuracdo da garra é controlada no software do robd.

3 Instrugbes de seguranca

3.1 Validade e responsabilidade

As informacdes contidas neste manual ndo sdo um guia para projetar uma aplicacdo robdtica completa. As
instrucdes de seguranca sao limitadas apenas a garra RG2 e ndo abrange as precaucdes de seguranca de uma
aplicacdo completa. A aplicacdo completa devera ser projetada e instalada em conformidade com os
requisitos de seguranca especificados nas normas e regulamentos do pais onde a aplica¢do esta instalada.

Os integradores da aplicacdo sdo responsaveis por assegurar que as leis e os regulamentos de seguranca
aplicdveis no pafs sejam observados e que quaisquer riscos significativos na aplicacdo completa sejam
eliminados.

Isso inclui, mas ndo se limita a:

e Fazer uma avaliagdo de risco para a aplicagdo completa.
e Validar que a aplicagdo completa foi projetada e instalada corretamente.

3.2 Limitagcdes de responsabilidade

As instrucBes de seguranca e outras informagdes neste manual ndo sdo uma garantia de que o usudrio ndo
sofrerd danos, mesmo se todas as instrucées forem seguidas.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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3.3 Simbolos de aviso neste manual

PERIGO:

Isso indica uma situagdo muito perigosa que, se ndo for evitada,
pode resultar em ferimentos ou morte.

AVISO:

Isso indica uma situagdo potencialmente perigosa envolvendo eletricidade que, se
nao for evitada, pode resultar em ferimentos ou danos ao equipamento.

CUIDADO:

Isso indica uma situacdo que, se nao for evitada, pode resultar em
danos ao equipamento.

OBSERVACAO:

Isso indica informacdes adicionais, como dicas ou recomendacdes.

AVISO:
Isso indica uma situacdo potencialmente perigosa que, se ndo for
evitada, pode resultar em ferimentos ou danos graves ao equipamento.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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3.4  Avisos e precaucdes gerais

Esta se¢do contém avisos e precaugdes gerais.

AVISO:

1. Certifique-se de que a garra esta devidamente montada.
2. Certifique-se de que a garra ndo ird se chocar com obstdaculos.
3. Nunca use uma garra danificada.

4. Certifigue-se de ndo ter quaisquer membros em contato com ou entre os dedos da garra
guando a garra estiver em funcionamento ou no modo de instrugdo.

5. Certifique-se de seguir as instrucdes de seguranca de todos os equipamentos na
aplicacdo.

6. Nunca modifique a garra! Uma modificacdo pode provocar situagdes perigosas.
A On Robot SE ISENTA DE QUALQUER RESPONSABILIDADE SE O PRODUTO FOR ALTERADO
OU MODIFICADO DE QUALQUER FORMA.

7. Ao montar outros equipamentos, tais como dedos personalizados, certifique-se de que as
instrucdes de seguranca apresentadas aqui e no manual do equipamento sejam seguidas.

8. Se agarra for utilizada em aplicagcdes em que ndo estiver conectada a um robé UR, é
importante certificar-se de que as conexdes sejam parecidas com a entrada analdgica, as
entradas e saidas digitais, e as conexdes de alimentacdo.

Certifique-se de usar um script de programacado da garra RG2 que esteja adaptado para
atender a sua aplicacdo especifica. Para mais informacdes, contate o seu fornecedor.

CUIDADO:

1. Quando a garra for combinada ou estiver trabalhando com mdquinas
capazes de danificar o equipamento, é altamente recomendado testar todas as fungdes
separadamente, fora do local de trabalho potencialmente perigoso.

2. Quando a continuidade do funcionamento depende do feedback da garra (sinal de pronto
I/0) e um defeito puder causar danos a garra e/ou outras maquinas, ¢ altamente
recomendada a utilizacdo de sensores externos além do feedback da garra para assegurar
o funcionamento correto mesmo se ocorrer uma falha.

A On Robot ndo pode ser responsabilizada por quaisquer danos causados a garra ou a
outro equipamento devido a erros de programacdo ou defeito da garra.

3. Nunca deixe a garra entrar em contato com substancias corrosivas, respingos de solda ou
po abrasivo, pois podem danificar o equipamento.
Nunca deixe que pessoas ou objetos fiquem dentro do raio de operacdo da garra.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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Nunca utilize a garra se a maquina em que estd montada ndo estiver em conformidade
com as leis e normas de seguranca de seu pais.

3.5 Uso pretendido

A garra é um equipamento industrial, concebido como um efetuador terminal ou ferramenta para robos
industriais.
Ele é destinado a operacGes de apanhar e colocar uma variedade de objetos diferentes.

A garra RG2 é destinada para uso com robds da Universal Robots. As informagdes contidas neste manual
sobre conexdes elétricas, programacdo e uso da garra sdo descritas somente para robds da Universal Robots.

CUIDADO:

O uso sem um robd UR ndo estd descrito neste manual. O uso indevido pode causar danos a
garra ou ao equipamento conectado.

O uso colaborativo da garra com pessoas proximas ou dentro da area de trabalho se destina somente a
aplicacBes ndo perigosas, onde a aplicacdo completa, incluindo o objeto, ndo possui quaisquer riscos
significativos de acordo com a avaliacdo de risco da aplicacdo especifica.

Qualquer uso ou aplicagdo que se afaste do uso pretendido é considerado uso indevido inadmissivel.
Isso inclui, mas ndo se limita a:

1. Usar em ambientes potencialmente explosivos.
2. Usar em aplicagGes médicas e com risco de vida.
3. Usar antes de realizar uma avaliacdo de risco.

3.6  Avaliacao de risco

E importante fazer uma avaliacdo de risco porque a garra é considerada uma quase-mdquina. Também é
importante seguir as orientagdes dos manuais de todas as maquinas adicionais na aplicacdo.

Recomenda-se que o integrador utilize as diretrizes ISO 12100 e ISO 10218-2 para realizar a avaliagdo de risco.

Abaixo estdo listadas algumas possiveis situacdes perigosas que o integrador, no minimo, deve levar em
consideracdo. Observe que pode haver outras situagdes perigosas, dependendo da situacdo especifica.

1. Aprisionamento de membros pelos dedos da garra.
2. Penetracdo da pele por bordas afiadas e pontos afiados no objeto sendo agarrado.
3. Consequéncias devido a montagem incorreta da garra.
4. Queda de objetos da garra devido a, por exemplo, a forga de fechamento incorreta ou a aceleragao
elevada do robo.
As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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4 Interface mecanica

A garra é construida de tal maneira que ela manterd a forca de fechamento caso ocorra uma perda de
energia.

4.1 Montando a garra

O desenho do suporte padrao da garra permite que o dngulo da garra seja ajustado de 0° a 180° em passos de
30°.

Monte o suporte da garra com 4 parafusos M6x8.
Aperte os parafusos com no minimo 7 Nm.

Monte a garra com 4-6 parafusos M4X8.
Aperte os parafusos com,
no minimo, 2 Nm.

PERIGO:

Certifique-se de que a garra esta devidamente montada usando o torque correto para apertar os
parafusos. A montagem incorreta pode resultar em ferimentos ou danificar a garra.

CUIDADO:

As roscas M4 na garra tém 6 mm de profundidade. Ndo exceda esta profundidade.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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4.2 Dimensfes mecanicas
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As dimensGes estdo indicadas em milimetros (o cabo pode ser diferente do desenho acima).

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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4.3 Capacidade de carga

Esteja ciente de que quando a garra estd segurando um objeto, alguns dos pardmetros abaixo ndo sdo
diretamente aplicados, mas podem ser usados para calcular a carga sobre a garra.

Pardmetro Estatica  Unidade

Fy 362 [N]

Mx 7,55 [Nm]
My 4,1 [Nm]
Mz 6,92 [Nm]
Mx1 22 [Nm]
My 11 [Nm]
Mz, 22 [Nm]

Os parametros nas pontas dos dedos sdo
calculados na posicdo mostrada

e mudardo em relacdo a posicdo

dos dedos.

44 Dedos

Os dedos padrdo podem ser usados para muitas pecas
diferentes. Se forem necessarios dedos personalizados,
eles podem ser feitos para encaixar as pontas dos dedos
da garra.

Dedos padrao

Para uma variedade de pecas
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Dimensdes das pontas de aluminio dos dedos da
garra.
As dimens&es estdo em milimetros.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso
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45  Areade trabalho da garra

A drea de trabalho é medida entre os dedos de aluminio. A garra pode ser utilizada para segurar tanto por
fora quanto por dentro, por exemplo, invertendo os dedos. Certifique-se que a compensacao seja ajustada
antes de inserir valores nas configuracdes da garra.

Agarre por fora Agarre por dentro

Dedos invertidos

451 Espessura do dedo

A espessura da ponta do dedo é utilizada para especificar a distancia do interior da ponta do dedo de aluminio
da RG2 para o ponto de referéncia na ponta do dedo encaixada.

Ao remover ou alterar as pontas dos dedos, a espessura das pontas dos dedos deve ser ajustada nas
configuracBes da garra RG2.

Consulte o capitulo 7.2.2 para mais informacdes.

45.2 Velocidade de fechamento 200 Speed

Tabela de velocidade ilustrando a diferenca de velocidade 150

em relacdo a posicao dos dedos da garra. 100

50

OO O O O O o o o o o o
- N ™

Velocidade da garra [mm/s]

Agarre dos dedos da garra [mm]

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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5 Interface elétrica

Este capitulo descreve todas as interfaces elétricas da garra. O termo “I/O” refere-se a ambos os sinais de
controle digital e analdgico enviados ou recebidos pela garra.

5.1 Conexdes de ferramentas

O cabo da garra é destinado para ser ligado no conector de ferramentas dos robds da Universal Robots. As
conexdes estdo descritas abaixo. O conector de ferramentas de saida na garra tem as mesmas conexdes do
cabo de entrada descrito abaixo.

pino  fio Ferramenta UR V3 1/O UR

1 Branco Al2 Entrada analdgica
da ferramenta 2

2 Marrom AI3 Entrada analdgica
da ferramenta 3

3 Verde DI9 Entrada da

4 Amarelo DI8 Entrada da

Cabo RKMV 8-354 5 (inza Alimentagdo 24 VCC

6 Rosa DO9S Saida da

7  Azul DOS Saida da

8 Vermelh TERRA o VvcCC

CUIDADO:
1. Se agarrafor usada em aplicacdes onde nao estiver conectada a um robo UR:
i. Certifique-se de que as conexdes sdo parecidas com a entrada analdgica,
as entradas e saidas digitais
e as conexdes de alimentacao.
ii. Certifique-se de usar um script de programacdo da garra RG2
gue seja adaptado para atender a sua aplicacdo especifica.
Para mais informacdes, contate o seu fornecedor.
2. N3do opere a garra em um ambiente Umido.

5.1.1 Fonte de alimentacao

A garra pode operarem 12V e 24 V.
Observagdo: Em 12V, as forgas, a velocidade e algumas das tolerancias de funcdes descritas neste manual ndo
se aplicam. Recomenda-se utilizar 24 V.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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6 Técnico

6.1 Especificacbes técnicas
Dados técnicos Min. Tipico Max. Unidades
Classe IP 54
Curso total (ajustavel) 0 - 110 [mm]
Resolucdo da posicdo do dedo - 0,1 - [mm]
Precisdo de repeticao - 0,1 0,2 [mm]
Folga de inversao 0,2 0,4 0,6 [mm]
Forca de fechamento (ajustavel) 3 - 40 [N]
Precisdo da forca de fechamento +0,05 +1 +2 [N]
Velocidade de fechamento* 55 110 184 [mm/s]
Tempo de fechamento** 0,04 0,07 0,11 [s]
Tensdo de funcionamento*** 10 24 26 [VCC]
Consumo de energia 1,9 - 14,4 W]
Corrente maxima 25 - 600 [MmA]
Temperatura ambiente de 5 - 50 [°C]
funcionamento
Temperatura de armazenamento 0 - 60 [°C]
Peso do produto - 0,65 - kel

* consulte a tabela de velocidade
** com base no movimento total de 8 mm entre os dedos, consulte a tabela de velocidade
*** Em 12V, a garra funciona com aproximadamente metade da velocidade normal

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso Copyright © 2015 - 2017 por On Robot ApS. Todos os direitos reservados
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7.1 Introducéo

Se a versdo do UR for posterior ou igual a 3.3, leia 0 manual de Inicio Répido para a instalagdo e para comecar
a utilizar o plug-in URCap.

Para versdes anteriores, consulte o item 7.8 Compatibilidade UR.

7.2  Configuracdo da RG2

7.2.1 Configuracdo de montagem

& Arquivo

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S | Log |

13:57:15

cccec ©

Configuracdo do TCP
Montagem
Configuracdo de E/S

Q% Seguranca

Variaveis

MODBUS
Funcdes

Correia transportadora

EtherMet/IP
PROFIMET
Configuracgao da RG

Programa padrio

Carregar/Salvar

Montagem | Config.

Suporte

smples [~
Simples

Precisdo

Duplo TOP
7 if!nngs THG
[ 9
~[
A

Ajustar largura do TCP: M

Ativar RG

o

18y robot

7.21.1 Suporte

Escolha o suporte utilizado para montar a(s) RG2 no rob6.
As opcdes sao: “Simples”, “Precisdo” ou “Duplo”.

O suporte “Duplo” é utilizado no caso da configuracdo de uma RG2 dupla.
O suporte “Precisdo” oferece uma remontagem precisa da RG2 com as opcGes de rotagcdo em passos de
90°. Com os suportes “Simples” e “Duplo”, a RG2 pode ser girada em passos de 30°.

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso
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& Arquivo

Botbes de rotagdo

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S [ Log |

Manual do Usudrio da RG2 — Versdo 1.9

cccc @

13:58:09

Configuracdao do TCP
Montagem
Configuracao de E/S
% Seguranca
Variaveis

MODBUS

Funcdes

Correia transportadora

EtherMet/IP
PROFINET
Configuracao da RG

Programa padrao

Carregar/Salvar

Montagem | Config.

Suporte

Simples [~

TCP:

TCP T
o Tfﬁunge o ngp

o[
o[
o[

Ajustar largura do TCP: mrm

Ativar RG

9 @robot

O botdo marcado ‘b’ ird girar o suporte 90° no sentido anti-hordrio em torno do eixo z do flange da

ferramenta

Os botdes marcados ‘@’ irdo girar a RG2 selecionada +/- o tamanho do passo (30° / 90°, dependendo do

suporte).

As especificagdes sdo revisadas periodicamente e podem ser alteradas sem aviso
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7.2.1.3 Botdes e valores do TCP

O botdo mudara se os valores representarem a transformacdo do flange da ferramenta para o TCP real
TfiangeOU a transformagdo do ponto entre os dedos da RG2 para o TCP real Tg¢; . Os valores padréo da
Thgs serdo sempre [0,0,0,0,0,0] enquanto Tfj5h ;. depende do suporte e da rotagao da RG2.

TCP TCP
G Tﬂcmgf. o TRG

<
3

] -
El El

)
=

o)
]

111

TCF :
o Tﬂmtgs O ngp

>

-121,9) mm

r
3
3

=<
o
3
3

=

=
-
w
-]
(]

el
]

TTC'P e TTCP

rG2 € Trignge S30 calculados.

O exemplo acima ilustra a diferenca da forma como

Os campos [X, Y, Z, RX, RY, RZ] servem como entrada e saida. Quando TszchI:lge

serdo afetados pressionando os bot&es de rotacdo e inserindo uma nova largura do TCP. Os valores de [X,
Y, Z, RX, RY, RZ] podem ser sempre substituidos. Se for necessario reiniciar, o botdo do TCP deve ser
definido comoT2 5 e [0,0,0,0,0,0] deve ser preenchido nos vetores de rotacdo [X, Y, Z, RX, RY, RZ].

for selecionado, os valores
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O exemplo mostrado acima ilustra o que levar em consideracdo se vocé estender os dedos da RG2 em

50 mm.
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7.2.14  Largurado TCP

Manual do Usudrio da RG2 — Versdo 1.9

Consiste em definir a largura de referéncia para o ponto entre os dedos. Uma largura baixa aumentara o
deslocamento do suporte para o ponto entre os dedos, enquanto uma largura alta diminuird o

deslocamento.

7.2.1.5 Configuracdo de duas RG2

Se o suporte duplo for selecionado, aparecerdo os botdes “Mestre” e “Escravo”. Eles controlam a rotacao
das duas garras RG2. Os botdes Mestre/Escravo selecionardo se é a RG2 Mestre ou Escrava que deve

executar a agao.

& Arquivo

[ Programa [ Instalacdo | Mover [ E/S | Log |

14:02:23 CCCC 0

Configuracao do TCP
Montagem
Configuracdo de EfS
eé Seguranca
Variaveis

MODBUS

Funcbes

Correia transportadora

EtherMNet/IP
PROFIMNET
Configuracao da RG

Programa padrao

Carregar/Salvar

Montagem | Config.

Suporte
buplo [+

TCP:

TCP TC
o T_fl.'unge o ngP

o[
o
o[

[w] Ativar RG (%, } @rgbgt

[o Mestre O Escr.

)

Ajustar largura do TCP: mrm r Q ]
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7.2.2 Configuracbes

@ Arquivo

[ Programa [ Instalacdo | Mover | E/S | Log |

Configuracdo do TCP
Montagem
Configuracao de E/S

QI% Seguranca

Variaveis

MODBUS

Funcbes

Correia transportadora
EtherMet/IP

PROFINET
Configuracao da RG

Programa padrdo

Carregar/Salvar
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14:03:21

cccc @

Montagem | | Config. |

Compensacdo da ponta do dedo: I:' mr Definir TCP ao iniciar o programa

4.0 mm I

Ativar RG

Qo robot

[ ] Definir TCP na acdo da RG

Desativar etapa unica
Compensacdo de profundidade
Parada suave

Aviso de atraso

l

Limite de atraso AT

Tempo de leitura prévia 0,01

Ganho

kJ
o
(=]
(=]

7221

Compensacao da ponta do dedo

A compensacdo da ponta do dedo é usada para especificar a distancia do interior da ponta do dedo de
aluminio da RG2 para o ponto de referéncia na ponta do dedo encaixada.

Compensacdo da ponta do dedo: m

20,0 mm

Compensacio da ponta do dedo: m

-20,0 mm

.

Os exemplos acima mostram como o URCap utiliza a compensacdo especificada.
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7.2.2.2  Configuracdes do TCP

A opcdo de fazer o plug-in URCap definir os vetores de rotacdo [X, Y, Z, RX, RY, RZ] do TCP ao iniciar o
programa e/ou cada vez que a RG2 realizar uma a¢do, esta disponivel no canto superior direito.

Se o TCP for controlado manualmente e a “Compensacdo de profundidade” ndo for utilizada, é
recomendado desmarcar ambas as caixas de selecdo. Se o TCP for alterado dinamicamente (durante um
programa) e a “Compensacdo de profundidade” for utilizada, é recomendado selecionar “definir TCP na
acdo da RG2".

7.2.2.3 Desativar etapa Unica

Se a opc¢do “Desativar etapa Unica” for selecionada, o programa do rob6 pode ser iniciado rapidamente e
ndo depende do nimero de nds da RG2, mas, neste caso, ndo é possivel realizar a etapa Unica dos nos da
RG2. Se ndo for selecionada, o caso é o oposto. Esta opcdo também estd localizada no canto superior
direito.

7.2.2.4  Configuragdes da compensacédo de profundidade

Todas as configuracdes de “Compensacao de profundidade” sdo utilizadas para controlar a forma como a
compensacao de profundidade deve se comportar quando um né da RG2 for definido para ativar a
compensacao de profundidade.

A “Parada suave” reduzird todas as aceleracdes das articulacdes do robd no final da compensacédo e
minimizard o erro de compensagao integrado, mas haverd um pequeno aumento no tempo de execu¢do
do no.

Se o0 “Aviso de atraso” for ativado, o rob6 avisara se o movimento do robo atrasar a RG2 acima do limite
especificado. A razdo para o atraso pode ser um baixo valor do controle de velocidade, baixo ganho,
elevado tempo de leitura prévia, configuracGes de seguranca rigidas, cinematico do robd, movimentos
rapidos da RG2 (forca elevada) e curso completo da RG2.

O “Limite de atraso” é o limite que ira disparar uma mensagem de aviso se 0 aviso de atraso estiver
ativado.

O “Ganho” é o ganho utilizado para a fungdo servoj utilizada na compensagao de profundidade. Consulte
o manual do script UR.

O “Tempo de leitura prévia” € o tempo de leitura prévia usado para a fungdo servoj utilizada na
compensacao de profundidade. Consulte o manual do script UR.
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7.3 No6daRG2

Para adicionar um né da RG2, va para a guia Programa e selecione Estrutura. Em seguida, va para a guia
URCaps. Pressione o botdo RG2 para adicionar o né.

& Arquivo 14:05:00 CCCC 0
[ Programa | Instalacéo | Mover [ E/S | Log |
<unnamed= [ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis |
¥ Programa do Robd .
= RG2(40) Editor de Estrutura do Programa
Configurar colocacdo do nd |Apc’ns ser selecionado |v‘
Inserir
[Basico [ Avancado | Assistentes [ URCaps |
RG2 TCP RG2
Editar
‘ 4 Mover | ‘ Copiar || Colar ‘ | Suprimir |
‘ 4 Mover | ‘ Recortar | | Excluir ‘
Qe[
o Simulacao . .,
. Velocidade =———=—= J100% | Anterior || Préaximo |
o Robd Real I‘“ .' H locidade ha »
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7.3.1 Abertura e Forca

& Arquivo

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S | Log |

=unnamed=>
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14:06:27

cccc @

[ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

¥ Programa do Robd

= RG2(40)

RG2
Abertura i

__«n

Forca

Definir carqa:ljlkg

O

Compensacao de profundidade

Abertura

0 robot

102,32 mm

| Abrir ‘

| Fechar |

| Realizar acdo agora | |

Salvar aber. real ‘

o Simulacao
o Robd Real

>

Compensacao da ponta do dedeo: 4,0 mm

>

velocidade =———=—= J100%

| 48 Anterior || Proximo 5 |

“Abertura” é a abertura estipulada que a RG2 tentara atingir. Se a forca especificada for atingida, a RG2 ird

parar numa abertura que difere da abertura estipulada.

“Forca” é a forca estipulada que a RG2 tentara atingir. Se a abertura estipulada for atingida antes da forca
estipulada, a RG2 ird parar de se mover e a forga estipulada pode ndo ser atingida com a abertura
prevista.
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7.3.2 Carga
MUTILWQ AT RNINY]

[ Definir carqa:ljlkg] Abertura 102,32 mm
] Compensacao de profundidade

| Realizar acao agora ‘ | Salvar aber. real ‘

Quando o calculo “Definir carga” for selecionado, o peso do objeto deve ser inserido no campo Carga. O plug-
in URCap realizard entdo o calculo da massa da carga resultante (soma do suporte, da RG2 e do objeto).
Presume-se que o centro de massa do objeto estd no TCP. O objeto para a garra ativa € levado em
consideragdo somente se um objeto for agarrado.

A matematica por tras dos célculos:

<
I

M= iV

~
Il
=

E

S
3
S

n: nimero de componentes presentes

i: suporte, RG2_master, RG2_slave, master_object, slave_object
m: massa de cada componente

r: vetor do centro de massa de cada componente

M: massa resultante enviada para o controlador UR (carga)

R: vetor do centro de massa resultante (CX=Rx, CY=Ry, CZ=Rz)

As férmulas acima se correlacionam com a defini¢cdo de configuracdo do TCP mostrada abaixo para referéncia.
Para simplificar, quando “Definir carga” for selecionado, é necessario levar em consideracdo somente o peso
do objeto manipulado.
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& Arquivo
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14:07:21 CCCC 0

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S [ Log |

Configuracdo do TCP
Montagem
Configuracao de E/S
c‘% Seguranca
Variaveis

MODBUS

Fungoes

Correia transportadora

EtherMNet/IP
PROFIMNET
Configuracao da RG

Programa padrao

Carregar/Salvar

Configuracao do Ponto Central da Ferramenta

TCPs disponiveis:

o TCP - | Definir como padrio ‘

¥ 0.0| mm | %, Posicdo ‘ ;III

z 0.0 mm | % Orientagdo ‘

RZ | Remover ‘

Rv| 0.0000 | Novo |
0,0000

Carga util: kg
z

[] Centro de gravidade:

Dois exemplos do que o URCap ira calcular no caso da RG2 apanhar uma peca com uma massa de 0,5 kg

Suporte de montagem simples:

Carga do rob6 = 0,09 kg (suporte) + 0,65 kg (RG2) + 0,5 kg (peca) = 1,24 kg

Suporte de montagem duplo:

Carga do rob6 = 0,18 kg (suporte duplo) + 0,65 kg (RG2 mestre) + 0,65 kg (RG2 escravo) + 0,5 kg (peca) = 1,98

kg

7.3.3 Compensacao de profundidade

Quando a “Compensacdo de profundidade” estiver ativada, o brago do robd tentara fazer um movimento
para compensar o movimento circular dos dedos. Haverd um pequeno atraso entre o movimento da RG2
e do braco do robd. Este atraso dependerd das configuracdes definidas na instalagdo. Consulte o item
7.2.2.4. A compensacdo é feita ao longo do eixo z, portanto, qualquer alteracdo manual que mude a
orientacdo do eixo z afetara a compensagao.
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7.3.4 Feedback e botbes de instrucdo

7.3.4.1  Agarrando nenhuma peca

& Arquivo

[ Programa [ Instalacdo | Mover | E/S | Log |
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14:08:35

cccc @

<unnamed= [ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

W Programa do Robd
RG2

= RG2(40)
Abertura mrm ]
N

Forga

] robot

Definir carqa:ljlkg

U

Compensacao de profundidade

Abertura 39,6 mm

| Realizar acdo agora |

Salvar aber. real ‘

Compensacao da ponta do dedo: 4,0 mm

O Simulagio
o Robd Real

velocidade =——— _ho0%

>

>

Os botdes “Abrir” e “Fechar” sdo botdes “hold-to-run” que abri

‘ 48 Anterior || Proximo B ‘

rdo e fechardo a RG2 (selecionada).

A ilustracdo acima mostra como o texto de abertura vai dar um feedback sobre a abertura real. Se uma

peca for agarrada e o botdo “Salvar abertura real” for pressionado, a

abertura atual é definida no nd.
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7.3.4.2  Agarrando uma pecga por dentro

& Arquivo

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S | Log |
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14:09:47 CCcCC 9

=unnamed=>

[ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

¥ Programa do Robd
= RG2(57)

RG2
Abertura mm ]

[ adn

Forga

Definir carga:ljlkg

] Compensacao de profundidade

| Realizar acdo agora |

Qo @rcbot

Abertura 54,0 mm
| Sal. agar. |

Compensacao da ponta do dedo: 4,0 mm

o Simulagéo
o Robé Real

> M

velocidade =———1 _ho0%

‘ 48 Anterior || Proximo B ‘

A ilustracdo acima mostra como o texto de abertura vai dar um feedback sobre a abertura real e uma peca
sendo agarrada por dentro. Quando “Salvar agarre” for pressionado, a abertura atual de +3 mm é definida

no no.
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7.3.4.3 Agarrando uma peca por fora

& Arquivo

[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S | Log |
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14:10:53 CCcCC 0

=unnamed=>

[ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

¥ Programa do Robd
= RG2(27)

RG2
Abertura mm ]

[

Forga

Definir carqa:ljlkg

] Compensacao de profundidade

| Realizar acdo agora |

Qo @rabot

Abertura 30,5 mm
| Sal. agar. |

Compensacao da ponta do dedo: 4,0 mm

o Simulagdo
o Robd Real

>

>

Velocidade ==—————A_N00%

‘ 48 Anterior || Proximo B ‘

A ilustracdo acima mostra como o texto de abertura vai dar um feedback sobre a abertura real e uma peca
sendo agarrada por fora. Quando “Salvar agarre” for pressionado, a abertura atual de -3 mm é definida no

no.
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7.3.5 Garradupla

& Arquive 14:12:46 CCCC 0
[ Programa | Instalacdo | Mover | E/S | Log |
<unnameds= [ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

¥ Programa do Robd

= RG2_master(0) RG?2 9 @robot
Abertura Ijl mm

s [y

o Mestre
0 Escr.

Definir carqa:ljlkg Abertura 102,323 mm

] Compensacio de profundidade | Abrir ‘ | Fechar |
| Realizar acdo agora | | Salvar aber. real ‘
@IE“:‘ - ——- > Compensacao da ponta do dedo: 4,0 mm
@ smiacio (1 qql [ ] veowonse ——nom e amrtor | _rroumo® |

Os botGes Mestre/Escravo selecionardo se € a garra Mestre ou Escravo que deve executar a agdo.
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7.4 NOdoTCP daRG2

& Arquivo

[ Programa | Instalacéo | Mover [ E/S | Log |

14:14:10 CCCC 0

=unnamed:=>

[ Comando | Graficos | Estrutura | Variaveis

v Zr?gpr:rgza”du Robd TCP RG2 > robot
T @ TR’
I d
x| 9
~
AR
Ajustar largura do TCP:
mm
[v] Abertura medida
Qe =]
o Simulacao . . .,
© Robs Real el | > velocidade =———=={ J100% | 4 Anterior || Proximo 5 |

O né do TCP da RG2 pode ser inserido para definir o TCP atual do rob6. A exibicdo e os controles sdo
parecidos com os da tela de configuracdo de montagem. “Botdes e valores do TCP” e “Largura do TCP” sdo
idénticos as configuracdes da instalacdo, exceto que eles sé afetam um Unico né e ndo a instalacdo.

Para mais explicacGes, consulte os itens 7.2.1.3 e O (se forem instaladas garras duplas, consulte os itens

7.2.15e7.3.5).
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7.5  Funcao script da RG2

Quando o URCap da On Robot estiver ativado, havera uma fungdo script da RG2 definida:

RG2(target_width=110, target_force=40, payload=0.0, set_payload=False, depth_compensation=False,
slave=False)

Todos os argumentos de entrada sdo os mesmos utilizados pelo né da RG2. A funcdo script é Util para a
programacao parametrizada. Por exemplo, um movimento relativo para a rapida liberacdo de uma pega
pode ser feito assim:

RG2(measure_width+5, 40)

Isso abrird a garra 5 mm com a forca estipulada em 40 N.

Se uma peca leve/compativel precisa ser marcada com uma certa profundidade (2 mm), isso poderia ser
feito com:

RG2(target_width=0, target_force=3, depth_compensation=True)

RG2(target_width=measure_width-2, target_force=40, depth_compensation=True)

7.6 Variaveis do feedback da RG2

7.6.1 RG2simples

Variavel do Unidade DescrigcGo

feedback

grip_detected Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra detectou uma pega

lost_grip Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra deixou uma pega
cair

measure_width [mm] Distancia entre os dedos da garra

7.6.2 RG2dupla

Variavel do feedback Unidade DescrigcGo

master_grip_detected Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra mestre detectou
uma pega

master_lost_grip Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra mestre deixou uma
peca cair

master_measure_width [mm] Distancia entre os dedos da garra mestre

slave_grip_detected Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra escravo detectou

uma pega
slave_lost_grip Verdadeiro/Falso Verdadeiro se a garra escravo deixou
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slave_measure_width
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uma pega cair

[mm] Distancia entre os dedos da garra escravo

7.7 Versdo do URCap

7.7.1 Tela Sobre

& Arguivo

[ Programa [ Instalacio | Mover [ E/S | Log |

14:14:45 CCCC 9

=unnamed=>

ICumandu | Graficos | Estrutura | Variaveis |

¥ Programa do Robd

|| TN RS ™

= TCP RG2()

Sobre

@robot

Versgo do UR Cap: 1.3.0-RC1 (feb 05 2018)

Versdo do firmware da RG: 1.6.0 (Jul 4 2017)

] @robc:t

Atualizar RG

RG s/n: 218001234 (Dec 18 2017)
Fec...
Qe
a‘ Simulagao ) . o
© Robo Real [ | Velocidade =———=={ 100% | 4 Anterior || Proximo 5 |

Ao pressionar o logotipo Onrobot no canto superior direito, a caixa acima serd exibida. A partir dessa caixa é

possivel atualizar o firmware da RG2 e ver qual versdao do URCap estd instalada.
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7.8 Compatibilidade UR

Se a versdo UR for anterior ou igual a 3.0 e posterior ou igual a 3.3, é recomendado atualizar o rob6 para o
mais novo software UR disponivel e instalar o plug-in URCap apresentado neste manual. Se o rob6 for anterior
gue 3.0, o pen drive USB da On Robot ird detectd-lo e instalard os modelos necessarios para a versdo do seu
robd. Nesse caso, consulte o Manual do Usuario versdo 1.44 armazenado no pen drive na pasta
“\ON\CLASSIC\Technical support”.

Visdo geral de compatibilidade:

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 N of
Classic URP files v v X g v
Cap plugin N N X Ng N4

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

Se a versdo do firmware for anterior a versdao mais recente, o URCap irad guid-lo automaticamente para
atualizar o firmware.
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8 Declaragoes e certificados

8.1 Declaracdo de Incorporacéo CE/UE (original)

De acordo com a Diretiva Europeia sobre Maquinas 2006/42/CE anexo Il 1.B.
O fabricante:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Dinamarca

+45 53535737

declara que este produto:

Tipo: Garra Robotica Industrial
Modelo: RG2
Numero de série a partir de: RG2-10260-16

€ uma quase-maquina de acordo com a Diretiva Europeia 2006/42/CE. O produto ndo deve ser colocado em
servico antes de a maquina completa estar em plena conformidade com todos os requisitos essenciais da
Diretiva Europeia 2006/42/CE. Deve ser realizada uma avaliacdo de risco abrangente de cada aplicacdo para
assegurar que todos os requisitos essenciais sejam cumpridos. Todos os requisitos essenciais devem ser
avaliados. As instrug®es e orienta¢des fornecidas no manual do usuario da RG2 devem ser seguidas.

A documentacdo técnica elaborada de acordo com a Diretiva Europeia 2006/42/CE anexo VIl parte B estd
disponivel para autoridades nacionais, mediante solicitagao.

O produto estd em conformidade e leva a marca CE de acordo com as seguintes diretivas:

2014/30/UE — Diretiva de Compatibilidade Eletromagnética (EMC)
2011/65/UE — Restricdo ao uso de determinadas substancias perigosas (RoHS)
2014/35/UE — Diretiva de Baixa Tensdo (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
COO & fundador
Odense, 13 de junho de 2017
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