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1 Onsoz

Yeni RG2 Endustriyel Robot Tutucu igin sizi kutlariz.

RG2 genel olarak alma ve yerlestirme uygulamalari icin, farkli boyuttaki nesneler Gzerinde calisabilen bir
elektrikli endistriyel robot tutucudur. Kavrama kuvveti ve kavrama genisligi 6zel ihtiyaclara gore ayarlanabilir.

1.1 Teslimat kapsami

1x RG2 EnduUstriyel Robot Tutucu
1x RG2 Tek Dirsek
2x RG2 Parmak Ucu

1x USB Flash Siricu
- Yazilm

oo - Kullanim Kilavuzu
999 o o 1x Civata Torbasi
999 3x Allen Anahtari

Teslim edilen bilesenlerin gorinim bu kilavuzda yer alan resim ve gizimlerden farkli olabilir.

1.2 Onemli giivenlik uyarisi

Tutucu kismen tamamlanmis makinedir ve risk degerlendirmesi Tutucunun pargasi oldugu her bir uygulama
icin gereklidir. Asagidaki tim glvenlik talimatlarina uyulmasi énemlidir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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2 Giris

RG2 genel olarak alma ve yerlestirme uygulamalarinda kullanilan, nesneleri tutmasi i¢in tasarlanmis bir
endistriyel robot tutucudur. Tutucunun uzun tutucu kollari ¢esitli boyutlardaki nesnelerle tasimasina,
kavrama kuvvetini ayarlama 6zelligi de hem narin hem de agir nesneleri tasimasina olanak saglar.

Standart parmaklar, bircok farkli nesne ile kullanilabilir, ancak 6zel parmaklar takmak da mimkinddr.
Kurulum karmasikligi en az diizeydedir, RG2 kablo destekleyen herhangi bir robot Gzerine dogrudan
baglanabilir. Tutucunun tim yapilandirmasi robot yaziliminda denetlenir.

3  Guvenlik Talimatian

3.1  Gegerlilik ve sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler tam bir robotik uygulama tasarlamaya yoénelik bir kilavuz degildir. GUvenlik talimatlari
sadece RG2 Tutucu ile sinirlidir ve tam bir uygulamanin glvenlik 6nlemlerini kapsamaz. Tam uygulama,
uygulamanin kurulu oldugu Glkenin standartlarinda ve yonetmeliklerinde belirtilen glivenlik gerekliliklerine
uygun olarak tasarlanip kurulmalidir.

Uygulamayi entegre eden kisiler, ilgili Ulkede gegerli glivenlik yasa ve yonetmeliklerinin tam olarak
uygulanmasindan ve tam uygulamadaki tim ciddi tehlikelerin bertaraf edilmesini saglamaktan sorumludur.

Bu asagidakileri icermekle birlikte, bunlarla sinirh degildir:

e Tam uygulama icin bir risk degerlendirmesi yapma.
e Tam uygulamanin dogru tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama.

3.2  YUkimltlik Sinirlamalari

Bu kilavuzdaki glvenlik talimatlari ve diger bilgiler, tim talimatlara uyuldugunda bile, kullanicinin zarar
gdrmeyeceginin garantisi degildir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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3.3 Kilavuzdaki uyari sembolleri

TEHLIKE:

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya 6lime neden olabilecek cok tehlikeli bir duruma isaret
eder.

UYARI:

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya ekipmanda hasara neden olabilecek, tehlikeli olmasi
muhtemel elektriksel bir duruma isaret eder.

UYARI:

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya ekipmanda ciddi hasara neden olabilecek, tehlikeli
olmasi muhtemel bir duruma isaret eder.

DIKKAT:

Onlenmedigi takdirde ekipmanda hasara neden olabilecek bir duruma isaret eder.

NOT:

ipucu ve tavsiye gibi ek bilgileri gdsterir.

P B b P

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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3.4 Genel uyarilar ve ikazlar

Bu bolim genel uyarilari ve ikazlari igerir.

UYARI:
1. Tutucunun dizgln bicimde monte edildiginden emin olun.
2. Tutucunun engellere carpmadigindan emin olun.
3. Hasarl bir Tutucuyu kesinlikle kullanmayin.

4. Calisma veya 6gretme modundayken herhangi bir uzvunuzun Tutucu parmaklariyla ve
parmak kollariyla temas etmediginden ya da bunlarin arasinda olmadigindan emin olun.

5. Uygulamadaki tim ekipmanin gtvenlik talimatlarina uymaya dikkat edin.

6. Tutucuyu kesinlikle modifiye etmeyin! Herhangi bir degisiklik tehlikeli durumlara neden
olabilir.
On Robot, URUNDE HERHANGI BIR DEGISIKLIK VEYA MODIFIKASYON YAPILDIGI TAKDIRDE
HICBIR SORUMLULUK KABUL ETMEZ.

7. Ozel parmaklar gibi harici bir donanimi monte ederken, buradakilerle birlikte harici
kilavuzdaki glivenlik talimatlarina da uyulduguna emin olun.

8. Tutucu bir UR robota bagl olmadigi uygulamalarda kullanilacaksa, baglantilarin analog
giris, dijital girisler, cikislar ve glic baglantilarina benzediginden emin olmak énemlidir.
Ozel uygulamaniza uygun sekilde adapte edilmis bir RG2 Tutucu programlama komut
dosyasi kullandiginizdan emin olun. Daha fazla bilgi icin lUtfen tedarikginizle irtibata gegin.

DIKKAT:

1. Tutucunun ona zarar verebilecek makinelerle kombine edilmesi veya
birlikte galismasi durumunda, tiim fonksiyonlarin olasi tehlikeli alanin disinda ayrica test
edilmesi dnemle tavsiye edilir.

2. Tutucu geri bildirimi (G/C hazir sinyali) strekli calismaya dayaniyorsa ve bir ariza nedeniyle
Tutucu ve/veya diger makineler zarar gérecekse, ariza meydana gelse bile dogru calismayi
glvenceye almak icin, Tutucu geri bildirimine ek olarak harici sensorlerin de kullanilmasi
onemle tavsiye edilir.

On Robot, programlama hatalari veya Tutucunun calisma hatasi nedeniyle Tutucunun
veya diger ekipmanin zarar gérmesinden sorumlu tutulamaz.

3. Tutucunun hasar gormesine neden olabilecegi icin, korozif maddeler, lehim sicramasi
veya asindirici tozlar ile Tutucunun temas etmesine kesinlikle izin vermeyin.
Calisanlarin veya nesnelerin Tutucunun c¢alisma alaninda bulunmasina kesinlikle izin
vermeyin.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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Ulkenizdeki giivenlik yasalari ve standartlarina uymayan bir makineye takili bir Tutucuyu
kesinlikle calistirmayin.

3.5 Kullanim amaci

Tutucu endUstriyel robotlar icin ug elemani veya arag olarak tasarlanmis bir sanayi ekipmanidir.
Farkli nesneleri alma ve yerlestirme islemleri icin tasarlanmistir.

RG2 Tutucu, Universal Robots'un robotlariyla kullanilmak tzere tasarlanmistir. Elektrik baglantilari,
programlama ve Tutucunun kullanimiyla ilgili olarak bu kilavuzda yer alan bilgiler sadece Universal Robots'un
robotlariigin gecerlidir.

DIKKAT:

Bu kilavuz UR robotlari disinda kullanima dair agiklamalari igermez. Tutucunun yanlis kullanimi
Tutucuda veya bagli oldugu ekipmanda hasara neden olabilir.

Tutucunun insanlarla birlikte veya insanlara yakin sekilde ortak ¢alismaya yonelik olarak kullaniimasi yanizca,
ozel kullanimin tutulan nesneleri de icerecek sekilde komple uygulamaya dair risk degerlendirmesine bagli
olarak 6nemli bir risk tasimadigi, tehlikeli olmayan uygulamalar icin mimkdinddr.

Kullanim amaci disinda herhangi bir sekilde kullanim veya uygulama, izin verilemez kétiye kullanim olarak
degerlendirilir.
Bu asagidakileri icermekle birlikte, bunlarla sinirli degildir:

1. Patlama olasiligi olan ortamlarda kullaniimasi.
2. Medikal ya da hayati tehlike arz eden uygulamalarda kullaniimasi.
3. Birrisk degerlendirmesi yapmadan 6nce kullanilmasi.

3.6 Risk degerlendirmesi

Tutucu kismen tamamlanmis makine olarak kabul edildigi igin bir risk degerlendirmesi yapmak énemlidir.
Ayrica uygulamada yer alan tim makinelerin kilavuzlarinda yer alan yénergelerin takip edilmesi de dnemlidir.

Entegre eden kisinin risk degerlendirmesini yapmak icin 1ISO 12100 ve ISO 10218-2’deki kilavuzlardan
yararlanmasi 6nerilir.

Asagida entegre eden kisinin asgari olarak dikkat etmesi gereken bazi olasi tehlikeli durumlar listelenmistir.
Belirli bir duruma bagh olarak baska tehlikeli durumlarin olabilecegini unutmayin.

1. Tutucunun parmak kollari arasina uzuv sikismasi.
2. Tutulan nesnenin keskin kenarlarinin ve sivri uclarinin deri kesiklerine neden olmasi.
3. Tutucunun yanhs montajindan kaynaklanan tehlikeler.
4. Ornegin, yanlis kavrama kuvveti veya bir robota bagli yiiksek hizlanma nedeniyle nesnelerin
Tutucudan dismesi.
Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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4 Mekanik arayuz

Tutucu bir glic kaybr durumunda kavrama kuvvetini koruyacagi sekilde tasarlanmistir.

4.1  Tutucunun montaji

Standart Tutucu dirsek tasarimi, Tutucunun 30°lik adimlarla, 0° ila 180° aras! acilarda ayarlanabilmesine
olanak tanir

4 adet M6x8 civata ile Tutucu dirsegini monte edin.
En az 7Nm tork ile civatalari sikin.

4-6 adet M4x8 civatayl monte edin.
En az 2Nm tork ile civatalari sikin.

TEHLIKE:

Tutucunun civatalarin dogru torkla sikilarak monte edildiginden emin olun. Yanlis montaj
yaralanmaya neden olabilir veya Tutucuya zarar verebilir.

DIKKAT:
Tutucudaki M4 disleri 6mm derinlige sahiptir. Bu derinligi asmayin.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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4.2  Mekanik boyutlar

8 20
(o}
&
== b=
B E
SRR
] ] \A
/g\_‘_,/' e ,9,{/
6x $ 3307 810
NI M4-6H T 6 ©
36
P //"k_‘\ - ==
_,// /,//// /\ \
\_/(\ || o 1/
\G6— -
= 20 N~
1 N
- -
U] 4x ®330THRU |1 |
M4 - 6H THRU B |
N
" ©
of &)
Boyutlar milimetre cinsindendir (kablo yukaridaki ¢izimden farkli olabilir).
Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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4.3  Yiukleme kapasitesi

Bir nesneyi tutarken asagidaki parametrelerin bazilarinin dogrudan uygulanabilir olmadigini ancak Tutucu
Uzerindeki yukU hesaplamak igin kullanilabilecegini aklinizda bulundurun.

Parametre Statik Birim
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]

Parmak uglarindaki parametreler
gosterilen konumda hesaplanmistir
ve parmaklarin konumlarina bagli olarak degisir

My
44  Parmaklar
. . . . e ~ 7
Standart parmaklar birgok farkli is icin kullanilabilir. Ozel /_,,L,,,_\ R5 8
parmaklar gerekiyorsa, bunlarin Tutucunun parmak 0 /A < Ll
/ 71> TEn
uclarina uymasi gerekir. ‘{%} T
o~ 11,6 3 | =
. — \ = —_ = &
D) |
Standart parmaklar | C)‘& 2x ® 33THRU {1111
Cesitli turlerde igler igin e M4 - 6H THRU
W ” i
\N/
AlGminyum Tutucu parmak uglarinin boyutlari.
Boyutlar milimetre cinsindendir.
Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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45  Tutucunun Calisma Araligi

Calisma araligi aliminyum parmaklar arasinda 6l¢Ulur. Tutucu, parmaklar dondirulerek icten veya distan
tutacak sekilde kullanilabilir. Tutucu ayarlarina degerleri girmeden 6nce sapmanin ayarlanmis oldugun emin
olun.

Distan Tutma icten Tutma

Dondurilmus
parmaklar

451 Parmak kalinhgi

Parmak ucu kalinhgi, bagl olan parmak ucunun referans noktasiyla RG2 aliminyum parmak ucu arasindaki
uzakhgi belirlemek icin kullanilir.
Parmak uclarini cikarirken veya degistirirken parmak ucu kalinhgl RG2 yapilandirmasinda ayarlanmaldir.

Daha fazla bilgi icin bdlim 7.2.2"ye bakiniz.

4.5.2 Kavrama hizi — 200 1 Speed
S~
Tutucu parmak konumuna gére hizdaki farki gésteren hiz g 150 1
tablosu S 100 -
<
3
= 50 -
=
]
'_ 0 T e e T e e e e e e e e e e e e e e e e el
O OO OO 0o 0O 9o 9O 9 O
- N O < 1N O N 0 O O
-
Tutucuparmak tirnagr [mm]
Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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5 Elektriksel araylz

Bu bolimde Tutucunun tim elektriksel araylzi aciklanir. Burada kullanilan “G/C” terimiyle Tutucudan ¢ikan
veya Tutucuya gelen tim dijital ve analog kontrol sinyalleri kastedilir.

5.1 Aracg baglantilari

Tutucu kablosu Universal Robots'un robotlarina uyacak sekilde tasarlanmistir. Baglantilar asagida tarif edildigi
sekildedir. Tutucudaki arag baglantisi ¢ikisi asagida tarif edilen giris kablosu ile ayni baglantilari paylasir.

pin tel URaract URI/OV3
1 Beyaz Al2 Arac analog giris 2
2  Kahverengi AI3 Arag analog giris 3
3 VYesil DI Arac girisi 1
4 San DI8 Arac girisi O
5 Gri GUg 24V DC
6 Pembe DO9 Arag cikigi 1
7 Mavi DO8 Arac cikisi O
8 Kirmizi GND 0v DC

DiKKAT:
1. Tutucunun UR robotuna bagli olmadigi bir uygulamada kullanildigi durumlarda:

i. Analog giris, dijital giris -cikis ve glic baglantilarinin uyumlu olduguna
emin olun.

ii. Ozel uygulamaniza uygun sekilde adapte edilmis bir RG2 Tutucu programlama komut
dosyasi kullandiginizdan emin olun.

Daha fazla bilgi icin lUtfen tedarikginizle irtibata gecin.
2. Tutucuyu islak bir ortamda galistirmayin.

5.1.1 Gug kaynagdi

Tutucu hem 12V hem de 24V ile calisabilir.
Litfen aklinizda bulundurun: 12 Volt'ta, kuvvet, hiz ve bu kilavuzda agiklanan fonksiyon toleranslarinin
bazilarini gecgerli degildir. 24 V kullanilmasi dnerilir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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6 Teknik bilgiler

6.1 Teknik Ozellikler

Teknik veriler Min. Tipik Maks. Birim
IP Sinifi 54

Toplam hareket (ayarlanabilir) 0 - 110 [mm]
Parmak konumu ayrismasi - 0,1 - [mm]
Tekrarlama hassasiyeti - 0,1 0,2 [mm]
Geriye hareket boslugu 0,2 0,4 0,6 [mm]
Kavrama kuvveti (ayarlanabilir) 3 - 40 [N]
Kavrama kuvveti hassasiyeti +0,05 +1 +2 [N]
Kavrama hizi * 55 110 184 [mm/s]
Kavrama zamani** 0,04 0,07 0,11 [s]
Calisma gerilimi*** 10 24 26 [V DC]
Enerji tiketimi 1,9 - 14,4 W]
Maksimum Akim 25 - 600 [MmA]
Calisma ortami sicakligi 5 - 50 [°C]
Depolama sicakhgi 0 - 60 [°C]
Urtin agirhg - 0,65 - [kg]

* Hiz tablosuna bakin
** Parmaklar arasindaki 8 mm toplam harekete baglidir. Hiz tablosuna bakin
*** Tutucu 12 V'de normal hizin yaklasik olarak yari hizinda galisir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7 Tutucuyu programlama

7.1 Baglarken

UR srim 3.3 veya daha yeniyse, kurulum ve URCap eklentisini kullanamaya baslamak icin Hizli Baslangic
kilavuzunu okuyun.

Daha disUk bir versiyon i¢in 7.8UR uyumluluk bélimune bakin.

7.2 RG2yapilandirma

7.2.1 Montaj kurulumu

& Dosya 12:49:55 CCCC 0
[ Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Ganliik |
TCP Yapilandirmasi Montaj | Ayarlar RGYi Etkinl. & [(3robot
Mont aj
Dirsek
G/ Ayaran
. . Tek
cé Giivenlik T
- B TCP
Degiskenler W T flange THG
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7.2.1.1 Dirsek

RG2(’leri) robota monte etmek icin kullanilan dirsegi secin.
Secenekler sunlardir: “Tek”, “Hassas” ya da “Cift”.
“Cift” dirsek, cift RG2 kurulumu icin kullanilir.

“Hassas” dirsek, RG2'nin 90”lik adimlarla kesin dondirme hareketi secenegi sunar. “Tek” ve “cift” dirsek
ile RG2(’ler), 30”lik adimlarda déndurulebilir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.2.1.2  Dondirme dugmeleri
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‘b’ isaretli digme, dirsegi arac flansinin z-ekseni etrafinda saatin ters yoninde 90° dondurdr.

‘a’ isaretli dugmeler secilen RG2'yi (kullanilan dirsege bagli olarak 30°/90°) adimlarla +/- yonde dondurr.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.2.1.3  TCP radyo dugmeleri ve degerler

TTCP

Flange arasindaki nokta ile asil

Degerler, arag flansindan asil TCP’ye donlsimi veya RG2'nin parmaklari

TTCP

TCP donusimini temsil ettiginde Radyo dugmeleri de degisirTrs5 - ‘nin degerleri dirsege ve RG2'nin

dénme hareketine bagl oldugu halde ng’nin varsayllan degerleri her zaman [0,0,0,0,0,0] olacaktir.
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Yukaridaki 6rnekte T<s ve Tlegflge arasindaki farkin nasil hesaplandigini gésterilmektedir.

[X,Y,Z,RX,RY,RZ] alanlari hem giris hem de cikis olarak kullanilir. Tfﬁgﬁge secildiginde, DondUrme

digmelerine basildiginda ve yeni TCP genisligi girildiginde degerler etkilenecektir. [X, Y, Z, RX, RY, RZ)]
degerleri her zaman Uzerine vyazilabilir. Sifilama istendiginde, TCP radyo digmesi TRTC%D degerine
ayarlanmalidir ve [X,Y,Z,RX,RY,RZ] rotasyon vektorleri [0,0,0,0,0,0] seklinde doldurulmalidir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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RG2 Kullanici Kilavuzu - SGrim 1.9

Yukarida gosterilen 6rnekte, RG2'nin parmaklarinin 50 mm uzatildiginda nelerin dikkate alinmasi gerektigi

gosterilmektedir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.2.1.4  TCP genisligi

Parmaklar arasindaki referans genisligi tanimlar. Daha ylksek bir genislik, dirsekten parmak araligina dogru
uzanmay! azaltirken, daha dustk bir deger bu uzanmayi artiracaktir.

7.2.15 RG22 gift kurulumu

Cift dirsek secilirse, “Master (Ana)” ve “Slave (Bagimh)” radyo digmeleri goriinecektir. Bunlar, iki RG2
Tutucunun dondurme hareketini kontrol eder. Ana/Bagimli radyo digmeleri, eylemi Ana RG2 ile Bagimli
RG2’den hangisinin gerceklestirecegini belirler.
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Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.2.2 Ayarlar
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Parmak ucu sapmasi, baglanan parmak ucunun referans noktasi ile RG2 alliminyum parmak ucunun ici
arasindaki uzakhgr belirtmek icin kullanilir.

Parmak ucu sapmas: mm

20,0 mm

Parmak ucu sapmast: mm

-20,0 mm

.

Yukaridaki 6rnekler, URCap’in belirli sapmalari nasil kullandigini gbstermektedir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.2.2.2 TCP ayarlarn

URCap eklentisini TCP [X,Y,Z,RX,RY,RZ] dondirme vektorleri degerine ayarlama segenegi, program
basladiginda ve/veya RG2 herhangi bir islem yaptiginda sag Ust kdsede kullanilabilir durumdadir.

TCP elle kontrol ediliyor ve “Derinlik Dengeleme” kullaniimiyorsa her iki onay isaretinin devre disi
birakilmasi 6nerilir. TCP (bir program sirasinda) dinamik olarak degistiriliyor ve “Derinlik Dengeleme”
kullaniliyorsa, “TCP’yi RG2 eyleminde ayarla” degerinin etkinlestirilmesi tavsiye edilir.

7.2.2.3  Tek adimi devre digi birakma

“Tek adimi devre disi birak” secilirse, robot programi RG2 digimlerin sayisina bagh olmaksizin hizli
baslatilir; ancak bu durumda RG2 dugiumlerini tek adimlamak mimkin degildir. isaretli degilse durum
tersidir. Bu secenek ayrica sag Ust kdsede de yer alir.

7.2.2.4  Derinlik dengeleme ayarlari

Butin “Derinlik Dengeleme” ayarlar, RG2 dugumi Derinlik dengeleme icin ayarlandiginda, Derinlik
dengelemenin nasil davranacagini kontrol etmek igin kullanilir.

“Yumusak durdurma” dengelemenin sonunda tim eklem ivmelenmesini disirir ve timlesik dengeleme
hatasini en aza indirir, ancak digum yiritme slresini biraz azaltir.

“Gecikme uyarisi” etkinse robot hareketi RG2'yi belirtilen esigin Gzerinde geciktirirse, robot bir uyari verir.
Gecikmenin nedeni; dustk degerli hiz kaydirici, distk kazang, yliksek ileri bakma stresi, siki glvenlik
ayarlari, robot kinematigi, hizll RG2 hareketleri (yiiksek glic) ve tam RG2 vurusu olabilir.

“Gecikme esigi” gecikme uyarisi etkinken uyarinin devreye girecegi esigi belirtir.

“Kazang” derinlik dengelemede kullanilan servoj fonksiyonu igin kullanilan kazanci belirtir. UR komut
kilavuzuna bakin.

“lleri bakma stresi” derinlik dengelemede kullanilan servoj fonksiyonu icin kullanilan ileri bakma stresini
belirtir. UR komut kilavuzuna bakin.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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73 RG2digimi

Bir RG2 dugim eklemek icin, Program sekmesinden Structure (Yapi)'yi secin ve sonra URCaps sekmesine gidin.
DUgum eklemek icin RG2 digmesine basin.
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Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.3.1 Geniglik ve Kuvvet
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“Genislik” RG2'nin ulasmaya calistigl en genis degerdir. RG2 belirtilen kuvvet elde edildiginde hedef
genislikten farkli olan bir genislikte durur.

“Kuvvet” RG2'nin elde etmeye calistigl hedef kuvvettir. RG2, hedef genislige hedef kuvvetten dnce ulasirsa
hareketini durdurur ve hedef kuvvet 6ngorilen genislikte elde edilmeyebilir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.3.2 Tasima kapasitesi
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“Tasima kapasitesini ayarla” hesaplamasi secildiginde, Tasima kapasitesi alanina nesne agriligi girilmelidir.
Bunun ardindan URCap eklentisi toplam tasima kapasitesi sonucunu (dirsek, RG2(‘ler) nesnenin toplami)
hesaplar. Nesnenin kitle merkezinin TCP’de oldugu varsayilir. Nesne agirligi yalnizca Kavrayaci bir nesneyi
tuttugunda hesaplamaya dahil edilir.

Hesaplamalarda kullanilan forml séyledir:

n: Var olan bilesenlerin sayisi

i: Dirsek, RG2_ana, RG2_bagimli, ana_nesne, bagimli_nesne

m: Her bir bilesen icin kitle

r: Her bir bilesen icin kutle vektoriinin merkezi

M: UR kontrol aygitina gbnderilen nihai kitle (tasima kapasitesi)
R: Nihai kiitle merkezi vektdri (CX=Rx, CY=Ry, CZ=Rz)

Asagida referans olarak da gosterilen yukaridaki formdller TCP yapilandirma kurulumuna iliskindir. Basit bir
anlatimla, “Tasima kapasitesini ayarla” secildiginde yalnizca s6z konusu nesnenin agirhgini dikkate almak
gerekir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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Alttaki iki 6rnek; RG2 0,5 kg agirliginda bir nesneyi tuttugunda URCap’in nasil bir hesaplama yapacagini

anlatiyor.

Tek destek dirsegi:

Robot tasima yukd = 0,09 kg (dirsek) + 0,65 kg (RG2) + 0,5 kg (tasima nesnesi) = 1,24

Cift destek dirsegi:

Robot tasima yuki = 0,18 kg (cift dirsek) + 0,65 kg (RG2 ana) + 0,65 kg (RG2 bagimh) + 0,5 kg (tasima nesnesi)

=1,98 kg

7.3.3 Derinlik dengeleme

“Derinlik Dengeleme” etkinlestirildiginde robot kol, parmak kollarinin dairesel hareketini esitleyen bir
hareket yapmaya calisir. RG2 ve robot kolu hareketi arasinda kiglk bir gecikme olur. Bu gecikme
kurulumda belirlenen ayarlara bagl olur. Bkz. 7.2.2.4 Dengeleme z-ekseni boyunca yapilir, bu nedenle z-
ekseninin yonelimini etkileyecek elle yapilmis herhangi bir degisiklik dengelemeyi de etkileyecektir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir

25




7.3.4  Geri bildirim ve 6gretme dugmeleri

RG2 Kullanici Kilavuzu - SGrim 1.9

7.3.4.1  Herhangi bir nesne tutmadan
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“Ac” ve “Kapat” dugmeleri, (secilen) RG2'yi acip kapatan “basili tuttukca calisan” digmelerdir.
Yukaridaki resimde; bir is parcasi tutuldugunda genislik metninin nasil bir geri bildirim verdigi ve “Gercek
genisligi kaydet”e basildiginda glincel genisligin digliime nasil ayarlandigi gosterilmektedir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.3.4.2  Bir nesneyi icten tutarken
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Yukaridaki resimde; bir nesne icten tutuldugunda genislik metninin gercek genislikle ilgili nasil bir geri
bildirim verdigi gosteriimektedir. “Kavramayi kaydet”e basildiginda giincel genislik digliimde +3 mm olarak

ayarlanir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.3.4.3  Bir nesneyi digtan tutarken
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Yukaridaki resimde; genislik metninin gercek genislikle ilgili nasil bir geri bildirim verecegi ve bir is parcasi
nasil distan tutuldugu gosterilmektedir. “Kavramayi kaydet”e basildiginda, glincel genislik digimde -3 mm

olarak ayarlanir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.3.5 Cift Tutucu
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Ana/Bagimli digmeleri ile eylemi ana Tutucunun mu yoksa bagiml tutucunun mu gerceklestirecegi

belirlenir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir

Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.4  RG2TCP digimi

& Dosya 13:21:53 CCCC 0
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RG2 TCP dugimd, robot icin gecerli TCP’yi ayarlamak icin eklenebilir. Gorlinim ve kontroller Montaj kurulum
ekraniyla benzerdir. “TCP radyo dugmeleri ve degerler” ile “TCP genisligi” Kurulumdaki ayarlar ile aynidir.
Farkli olarak bunlar tim kurulumu degil tek bir dugiama etkiler.

Aciklama igin, lutfen bkz. 7.2.1.3 ve 0 (Cift Tutucu kuruluysa bkz. 7.2.1.5 ve 7.3.5).

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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75  RG2 Komut fonksiyonu

On Robot URCap etkinlestirildiginde, tanimli bir RG2 komut fonksiyonu olacaktir:

RG2 (hedef_genislik = 110, hedef_kuvvet = 40, tasima kapasitesi = 0,0, tasima kapasitesini_ayarla = Yanlis,
derinlik_dengeleme = Yanls, bagimh = Yanls)

Tum giris degiskenleri RG2 digliiminde kullanilanla aynidir. Komut fonksiyonu parametreli programlama igin
faydalidir. Ornegin bir is parcasini hizlica birakmasi icin bagil bir hareketi asagida belirtilen sekilde yapabilir:
RG2 (6l¢iim_genisligi + 5, 40)

Bu hedef kuvveti 40N’ye ayarlanmis sekilde Tutucuyu 5 mm agar.

Ayrica yumusak/uyumlu bir is parcasinin kesin bir derinlikle (2 mm) isaretlenmesi gerekiyorsa, bu asagida
belirtilen sekilde yapilabilir:

RG2 (hedef_genislik=0, hedef_kuvvet=3, derinlik_dengeleme=Dogru)

RG2 (hedef_genislik=06l¢llen_genislik-2, hedef_kuvvet=40, derinlik_dengeleme=Dogru)

7.6  RG2 geri bildirim degiskenleri

7.6.1 Tek RG2
Geri Bildirim Birim Aciklama
degiskeni
tutma_saptandi Dogru/Yanlis Tutucu bir is pargasini saptadiysa Dogru
tutma_kaybi Dogru/Yanls Tutucu bir is parcasini disirdiyse Dogru
Olculen_genislik [mm] Tutucunun parmaklari arasinda genislik
7.6.2 Cift RG2
Geri Bildirim degiskeni Birim Aciklama
ana_tutma_saptandi Dogru/Yanlis Ana Tutucu bir is parcasini saptadiysa
Dogru
ana_tutma_kaybi Dogru/Yanlis Ana Tutucu bir is pargasini dislrdiyse
Dogru
ana_olctlen_genislik [mm] Ana tutucunun parmaklari arasindaki
genislik
bagimli_tutma_saptandi Dogru/Yanlis Bagimli Tutucu bir is pargasini saptadiysa
Dogru
bagimli_tutma_kaybi Dogru/Yanlis Bagimli  Tutucu bir is pargasini
distirdliyse Dogru
bagimli_dlclilen_deger [mm] Bagiml tutucunun parmaklari arasindaki
genislik
Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir Telif haklari: © 2015 - 2017 On Robot ApS. Tim haklari saklidir
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7.7  URCap surimu

7.7.1 Hakkinda ekrani

& Dosya 13:22:26 CCCC 9
["Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
—unnamed= r{l(nmut | Grafik | Yap: | Dediskenler |
¥ Robot Programi || e

] @robot

=TCP RG2()
Hak.
UR Cap surdmu: 1.3.0RC1 (feb 05 2018)
RG Aygit yazilimi sdrimi:  1.6.0 {Jul 4 2017) RG'yi gunc...
RG s/n: 218001234 (Dec 18 2017)
Kapat
Q@[>
a' EBenzetim .
|:|O Geri lleri
© Gercek Robot b [ || Hiz 100% | 4 Geri H eri B |

Sag Ust kdsedeki Onrobot logosunu basildiginda alttaki kutu gértntilenir. Bu kutudan, RG2 aygit yazilimi
glncellenebilir ve hangi URCap sUriminin yukli oldugu gorialebilir.
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7.8

UR uyumlulugu

UR sUrim 3.0 <= ve > = 3.3 ise: Robotun en yeni mevcut UR yazilimina ylkseltilmesi ve bu kilavuzda ytklenen
URCap eklentisinin yiklenmesi 6nerilir. Robot sirimu <3,0 ise On Robot USB aygiti bunu algilayarak gerekli

sablonlar ylkleyecektir. Bu durumda, USB aygitindaki “\ON\CLASSIC\Technical support” klasériinde bulunan
Kullanici Kilavuzu slrim 1.44’e bakin.

Uyumluluga genel bakis:

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

Aygit yazihmi sirim disik ise URCap otomatik olarak glincellemenize rehberlik edecektir.

Ozellikler periyodik olarak gézden gegirilir ve haber verilmeksizin degistirilebilir
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8 Beyanlar ve sertifikalar
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8.1 CE/EU Kurulus Beyani (orijinal)

Avrupa Makine Direktifi 2006/42 / EC Ek Il 1.B.’ye gore
Uretici:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Danimarka

+45 53535737

Bu Urdnle ilgili olarak asagidakileri beyan eder:

Tipi: Endustriyel Robot Tutucu
Modeli: RG2
Seri numarasl baslangici: RG2-10260-16

2006/42 / EC'ye gore kismen tamamlanmis makinedir. Bu Griin 2006/42/EC de belirtilen tim temel
gerekliliklere tam uyumlu hale getirilmeden isletmeye alinmamalidir. Kapsamli bir risk degerlendirmesi gerekli
tim gerekliliklerin yerine getiriimesinin bir parcasi olarak her uygulama icin gerceklestirilmelidir. TUm temel
gereklilikler degerlendirilmelidir. RG2 kullanim kilavuzundaki tim talimatlara ve agiklamalara uyulmasi

zorunludur.

2006/42/EC Ek-VII kisim B'ye gore derlenen Teknik dokiimantasyon ulusal makamlar tarafindan talep

edildiginde saglanabilir.

Uriin asagidaki ydnetmeliklere uygundur ve asagidaki yonetmeliklere gore CE isareti almistir:

2014/30/EU - Elektromanyetik Uyumluluk Direktifi (EMC)

2011/65/EU - Belli basli tehlikeli maddelerin kullaniminin sinirlandirilmasi (RoHS)

2014/35/EU - DUsUk Gerilim Direktifi (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
Isletme Direktdri ve Kurucu
Odense, 13 Haziran 2017
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