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1 Predslov

BlahozZeldme k vasmu novému priemyselnému robotickému uchopovacu RG2.

Uchopovac RG2 je elektricky priemyselny roboticky uchopovac, ktory dokaze manipulovat s predmetmi
roznych velkosti. Zvy€ajne sa pouziva na uchopovanie a odlozZenie dielov. Silu a Sirku uchopenia mdzete
nastavit podla vlastnych poZiadaviek.

1.1 Rozsah dodavky

1x Priemyselny roboticky uchopovac
RG2
1x Samostatny drziak RG2
2x Konce uchopovacich c¢asti RG2
1x Klu¢ usB
- Softvér
- Navod
1x Vrecko skrutiek
3x Imbusové kluce
Vzhlad dodanych komponentov sa moZe lisit od obrazkov a ilustracii v tomto navode.

1.2 Dolezité bezpetnostné upozornenie

Uchopovac je Ciastocne skompletizované strojové zariadenie a pre kazdu aplikaciu, ktorej sucastou je
uchopovac¢, sa musi vykonat hodnotenie rizika. Je doleZité, aby sa dodrzali vietky bezpecnostné pokyny
uvedené v tomto ndvode.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 4



Navod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

2 Uvod

RG2 je priemyselny roboticky uchopovag, ur¢eny na uchopovanie predmetov. Zvy¢ajne sa pouziva na
uchopovanie a odlozZenie dielov. Jeho dlhy zdvih umoZfiuje manipulaciu s predmetmi réznych velkosti a
moznost nastavenia sily uchopenia umoZfuje manipulaciu s krehkymi aj tazkymi predmetmi.

Standardné uchopovacie ¢asti sa mozu pouZit s mnohymi réznymi predmetmi, ale moZete tie? namontovat
vlastné uchopovacie Casti.

ZloZitost montaze je minimalna, kdbel uchopovaca RG2 sa pripevriuje priamo do [ubovolného podporovaného
robota. Vsetky konfigurdcie uchopovaca riadi softvér robota.

3 Bezpecnostné pokyny

3.1 Platnost’ a zodpovednost

Informacie uvedené v tomto navode nie s ndvodom na vytvorenie kompletnej robotickej aplikacie.
Bezpecnostné pokyny su obmedzené len na uchopovac¢ RG2 a nezahfnaju bezpecnostné opatrenia kompletnej
aplikacie. Kompletnd aplikdcia musi byt navrhnutd a namontovana v sulade s bezpecnostnymi poZiadavkami
stanovenymi v normach a nariadeniach krajiny, v ktorej je aplikdcia namontovana.

Integratori aplikacie zodpovedaju za zabezpecenie dodrZiavania platnych bezpecnostnych pravnych predpisov
a nariadeni v prislusnej krajine a za eliminaciu vSetkych vyznamnych rizik v kompletnej aplikacii.

To zahfna, ale nie je obmedzené na:

e Hodnotenie rizika kompletnej aplikacie.
e Qverenie spravneho ndvrhu a montaze aplikacie.

3.2 Obmedzenia zodpovednosti

Bezpecnostné pokyny a iné informacie uvedené v tomto navode, nie su zarukou toho, Ze pouZivatel neutrpi
zranenie, a to aj v pripade, ak sa dodrzia vietky pokyny.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia
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3.3  VystraZzné symboly v tomto navode na pouzitie

NEBEZPECENSTVO:

Oznacuje velmi nebezpecnu situdciu, ktord moze mat za nasledok zranenie alebo Umrtie,
ak sa jej nezabrani.

VYSTRAHA:

Oznacuje potencidlne nebezpecnu situdciu slvisiacu s elektrinou, ktord méze mat za nasledok
zranenie alebo poskodenie zariadenia, ak sa jej nezabrani.

VYSTRAHA:

Oznaduje potencialne nebezpecnu situdciu, ktord méZze mat za ndsledok zranenie alebo
vazne poskodenie zariadenia, ak sa jej nezabrani.

UPOZORNENIE:

Oznacuje situaciu, ktora moze mat za nasledok poskodenie zariadenia,
ak sa jej nezabrani.

Oznacuje dopliujuce informacie, ako napriklad tipy alebo odporucania.

o POZNAMKA:

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia
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3.4 VSeobecné vystrahy a upozornenia

Tato Cast obsahuje vieobecné vystrahy a upozornenia.

VYSTRAHA:
1. Uistite sa, Ze je uchopovac spravne namontovany.

2.

3.

Uistite sa, Ze uchopovac nenardza do prekazok.
Nikdy nepouzivajte poskodeny uchopovac.

Ked'je uchopovac v prevadzke alebo rezime ucenia, uistite sa, Ze vase koncatiny nie st v
kontakte ani sa nenachadzaju medzi uchopovacimi ¢astami uchopovaca a ramenami
uchopovacich ¢asti.

Uistite sa, Ze dodrziavate bezpecnostné pokyny vsetkych zariadeni v aplikacii.

Uchopovac¢ nikdy neupravujte! Uprava moze sposobit nebezpeéné situacie.
Spolo&nost On Robot ODMIETA AKUKOLVEK ZODPOVEDNOST, AK SA PRODUKT
LUBOVOLNYM SPOSOBOM ZMEN{ ALEBO UPRAV/.

Pri montdzi externych zariadeni, ako napriklad vlastnych uchopovacich ¢asti sa uistite, ze
sa dodrziavaju bezpecnostné pokyny uvedené v tomto ndvode na pouzitie a v ndvode na
pouZitie externého zariadenia.

Ak sa uchopovac pouZiva v aplikaciach, kde nie je pripojeny k robotovi UR, je dbleZité sa
uistit, Ze vsetky pripojenia zodpovedaju analégovému vstupu, digitalnym vstupom,
vystupom a elektrickym pripojeniam.

Uistite sa, Ze pouZivate programovaci skript uchopovaca RG2, ktory je prispdsobeny tak,
aby vyhovoval vasej konkrétnej aplikacii. Ak potrebujete viac informacii, obratte sa na
svojho dodavatela.

UPOZORNENIE:

1. Ak sa uchopovac skombinuje alebo prevadzkuje so strojmi, ktoré ho
mdbzZu poskodit, dorazne odporucame vyskusat vsetky funkcie samostatne mimo
potenciadlne nebezpecného pracovného priestoru.

Ak je pokracujuca prevadzka podmienena spatnou vazbou uchopovaca (signal
pripravenosti vstupu/vystupu) a porucha spdsobi poskodenie uchopovaca a/alebo inych
strojov, dérazne odporucame pouZit okrem spatnej vdzby uchopovaca aj externé
snimace, aby sa zaistila spravna prevadzka aj v pripade poruchy.

Spoloc¢nost On Robot nezodpoveda za Ziadne poskodenia sp6sobené uchopovacu alebo
inému zariadeniu v désledku chyb programovania alebo poruchy uchopovaca.

Nikdy nedovolte, aby sa uchopovac dostal do kontaktu s korozivnymi latkami, latkami na
spajkovanie alebo brisnymi praskami, pretoze mdzu poskodit uchopovac.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia
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Nikdy nedovolte, aby sa v prevadzkovom rozsahu uchopovaca nachdadzali zamestnanci
alebo predmety.

Uchopovaé nikdy nepouzivajte, ak pristroj, na ktorom je namontovany, nespltia
bezpecnostné pravne predpisy a normy vasej krajiny.

3.5 Zamyslané pouzitie

Uchopovac je priemyselné zariadenie, navrhnuté ako koncovy efektor alebo nastroj pre priemyselné roboty.
Je uréeny na uchopenie a odlozZenie réznych predmetov.

Uchopovac RG2 je uréeny na pouzitie s robotmi od spolo¢nosti Universal Robots. Informacie v tejto prirucke
tykajuce sa elektrickych pripojeni, programovania a pouZivania uchopovaca su opisané len pre roboty od
spolo¢nosti Universal Robots.

UPOZORNENIE:

Pouzitie bez robota UR nie je vtomto navode opisané. Nespravne pouzitie moze spdsobit
poskodenie uchopovaca alebo pripojeného zariadenia.

Spolo¢né pouZzivanie uchopovaca s fudmi v blizkosti alebo v rémci pracovnej oblasti je uréené len pre aplikacie,
ktoré nie su nebezpecné, pricom v celej aplikacii vratane predmetu neexistuju na zaklade hodnotenia rizika
danej aplikacie Ziadne vyznamné rizika.

Akékolvek pouZitie alebo aplikacia, ktoré sa odliSuje od zamyslaného pouZitia, sa povazuje za nepripustné
pouZitie.
To zahffa, ale nie je obmedzené na:

1. Poufitie v potenciadlne vybusnych prostrediach.

2. PoutZitie v lekarskych a Zivotné kritickych aplikaciach.
3. Pouzite pred vykonanim hodnotenia rizika.

3.6 Hodnotenie rizika

Vykonanie hodnotenia rizika je dblezité, pretoZe uchopovac sa povazuje za Ciastocne skompletizované strojové
zariadenie. Tiez je d6lezité dodrziavat pokyny v ndvodoch na pouZitie vSetkych dodatoénych pristrojov v
aplikacii.

Odporucame, aby integrator na hodnotenie rizika pouzil pokyny uvedené v normach 1SO 12100 a ISO 10218-2.

NiZsie su uvedené niektoré potencidlne nebezpelné situacie, ktoré musi integrator ako minimum vziat do
Uvahy. Upozoriiujeme, Ze mozu existovat iné nebezpecné situacie, v zavislosti od konkrétne;j situacie.

1. Zachytenie koncatin ramenami s uchopovacimi prvkami uchopovaca.
2. Prepichnutie koZe ostrymi hranami a ostrymi hrotmi uchopeného predmetu.
3. Nasledky sposobené nespravnou montazou uchopovaca.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 8
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4. Vypadnutie predmetov z uchopovaca, napriklad z dovodu nespravne;j sily uchopenia alebo vysokého
zrychlenia robota.

4 Mechanickeé rozhranie

Uchopovac je skonstruovany tak, aby v pripade vypadku napajania udrzal silu uchopenia.

4.1 Montaz uchopovaca

KonS$trukcia Standardného drZiaka uchopovaca umoZnuje nastavenie uhla uchopovaca od 0° do 180° v krokoch
po 30°.

Namontujte drziak uchopovaca pomocou Styroch kusov skrutiek M6x8.
Utiahnite skrutky na utahovaci moment minimalne 7 Nm.

Namontujte 4 az 6 ks skrutiek M4x8.
Utiahnite skrutky na utahovaci moment
minimalne 2 Nm.

NEBEZPECENSTVO:

Uistite sa, Ze je uchopovac spravne namontovany pomocou spravneho utahovacieho momentu
na utiahnutie skrutiek. Nespravna montaz méze mat za nasledok zranenie alebo poskodenie
uchopovaca.

UPOZORNENIE:

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 9
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Zavity M4 v uchopovaci maju hibku 6 mm. Neprekrocte tuto hibku.

4.2  Mechanické rozmery
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Rozmery s v milimetroch (kabel sa moze |iSit od vyssie uvedeného vykresu).

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia
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4.3 Nosnost

Upozoriiujeme, Ze pocas uchopenia predmetu nie su niektoré nizsie uvedené parametre priamo pouzitelné,
ale méZu sa poufit na vypocet zataZenia uchopovaca.

Parameter Staticka

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]

Parametre v koncoch uchopovacich ¢asti sa vypocitali
v znazornenej polohe

a zmenia sa v zavislosti od polohy

uchopovacich ¢asti.

4.4 Uchopovacie Casti

p 3 s . v . AV Vo 4 —*—'_—
Standardné uchopovacie ¢asti mozZete pouzit na velké /, _L,,_\ R5 8
v A , ) . A :
mnozstvo réznych obrobkov. Ak st potrebné vlastné S / < L
s v Ay LA i . [ LD 0 1
uchopovacie ¢asti, moZu sa prisposobit tak, aby boli \% L1
vhodné pre konce uchopovacich ¢asti uchopovaca. ol ‘ 11,6 3 WS SR S
|
: o
. 2x © 33THRU 1] 1]
Standardné uchopovacie casti M4 - 6H THRU
Pre r6zne obrobky \/
2 76 2
| i N
O E L]
=
Rozmery hlinikovych koncov uchopovacich ¢asti
uchopovaca.
Rozmery s v milimetroch.
Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 11
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4.5  Pracovny rozsah uchopovaca

Pracovny rozsah sa meria medzi hlinikovymi uchopovacimi ¢astami. Uchopovac sa mbZe pouZit na vnutorné a
vonkajSie uchopenie, napriklad oto¢enim uchopovacich ¢asti. Pred zadanim hodnét do nastaveni uchopovaca
sa uistite, Ze sa nastavil posun.

Vonkajsie uchopenie Vnutorné uchopenie

81.8

Otolené
uchopovacie casti

45.1 Hrubka uchopovacej Casti

Hrudbka konca uchopovacej ¢asti sa pouZiva na urcenie vzdialenosti od vnutornej strany konca uchopovacej
Casti uchopovaca RG2 k referenénému bodu pripevneného konca uchopovacej ¢asti.

Pri demontazi alebo vymene koncov uchopovacich ¢asti sa v konfigurdcidch uchopovaca RG2 musi nastavit
hridbka koncov uchopovacich ¢asti.

Viac informacii najdete v kapitole 7.2.2.

OO O O O O O o O o o o o

Medzera medzi uchopovacimi ¢astami
uchopovaca [mm]

4.5.2 Rychlost uchopenia — 200 Speed
o L o . € 150
Tabulka rychlosti zndazorfiujuca rozdiel v rychlosti £
vzhladom k polohe uchopovacej ¢asti uchopovaca. g 100
@
3 50
e
S 0
]
B
o
=
o
N>
o

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 12
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5 Elekirické rozhranie

Tato kapitola opisuje vsetky elektrické rozhrania uchopovaca. Pojem ,,I/0“ (Vstup/vystup) sa vztahuje na
digitdlne aj analégové signaly vstupujlce alebo vystupujlce z uchopovaca.

5.1 Pripojenia nastroja

Kdbel uchopovaca je uréeny na pripojenie konektora nastroja robotov od spolo¢nosti Universal Robots.
Pripojenia su opisané nizsie. Vystupny konektor nastroja na uchopovaci zdiela rovnaké pripojenia ako nizsie
opisany vstupny kabel.

Kolik Vodic¢ NastrojUR  URI/OV3

1 Biely Al2 Analdégovy vstup ndstroja 2
2 Hnedy AI3 Analdgovy vstup nastroja 3
3 Zeleny DI9 Vstup nastroja 1
4ty DI8 Vstup nastroja 0
5 Sedy Napajanie 24V, jednosmerny prud
6 RuZovwy DO9 Vystup nastroja 1
7 Modry DOS8 Vystup nastroja 0
Kabel RKMV 8-354 8 Cerveny GND 0V, jednosmerny prud
UPOZORNENIE:
1. V pripade, Ze sa uchopovac pouziva v aplikaciach, kde nie je pripojeny k robotovi
UR.
i. Uistite sa, Ze pripojenia zodpovedaju analégovému vstupu, digitdlnemu vstupu,
vystupom a

elektrickym pripojeniam.
ii. Uistite sa, Ze pouZivate programovaci skript uchopovaca RG2,
ktory je prispdsobeny tak, aby zodpovedal vasej konkrétnej aplikacii.
Ak potrebujete viac informacii, obratte sa na svojho dodavatela.
2. Uchopovac neprevadzkujte vo vihkom prostredi.

5.1.1 Zdroj napajania

Uchopovac¢ mbze fungovat na 12 V aj 24 V.
Upozorfiujeme: Pri 12 V sa nepoufZiju sily, rychlost a niektoré tolerancie funkcii opisané v tomto navode.
Odporuca sa pouZzit 24 V.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 13



Navod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

Technické informacie

6.1  Technické Specifikacie

Technické udaje Min  Typickd Max Jednotky
hodnota
Trieda IP 54
Celkovy zdvih (nastavitelny) 0 - 110 [mm]
RozliSenie polohy uchopovacej ¢asti - 0,1 - [mm]
Presnost opakovania - 0,1 0,2 [mm]
Vratna vola 0,2 0,4 0,6 [mm]
Sila uchopenia (nastavitelna) 3 - 40 [N]
Presnost sily uchopenia +0,05 1 +2 [N]
Rychlost uchopenia* 55 110 184 [mm/s]
Cas uchopenia** 0,04 0,07 0,11 [s]
Prevadzkové napatie*** 10 24 26 [V, jednosmerny prud]
Spotreba energie 1,9 - 14,4 (W]
Maximalny prud 25 - 600 [mA]
Prevadzkova teplota okolia 5 - 50 [°C]
Teplota skladovania 0 - 60 [°C]
Hmotnost produktu - 0,65 - kel

* pozrite si tabulku rychlosti

** na zaklade celkového pohybu v dizke 8 mm medzi uchopovacimi ¢astami, pozrite si tabulku rychlosti
***pri 12 V funguje uchopovac priblizne polovi¢nou rychlostou

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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Ndvod na pouzitie uchopovaca RG2 —verzia 1.9

7 Programovanie uchopovaca

7.1 Zadiname

Ak je verzia UR >= 3.3, pokyny na montdz a pouzivanie doplnku URCap najdete v prirucke rychleho spustenia.
V pripade starsej verzie si pozrite ¢ast 7.8 Kompatibilita UR.

7.2 Konfiguracia uchopovaca RG2

7.2.1 Montazne nastavenie

& Sabor 15:28:02 CCCC O
Program | Instalacia rPuhyb |/VN |/Dennik |
Konfigurécia TCP Montaz | | Nastav. WPowlitRG @ (13)robot
Montaz
Drziak
MNastavenie V/V =
%Bezpeénust’ U=
Presny
& .- TCP
Premenne Divojity THG’

Sledovanie dopravnika Ijl

Z mm
EtherMNet/IP

[ 9

PROFIMET

Kunfigurécia RG I:l

Mastavit TCP na Sirku: mrm r O 1

Predvoleny program

Nagitat/Ulozit

7211 Drziak

Vyberte drziak, ktory sa pouziva na montaz uchopovaca(-ov) RG2 na robota.

Moznosti sU nasledovné: samostatny, presny alebo dvojity.

Dvojity drziak sa pouziva v pripade dvoch uchopovacov RG2.

Presny drziak umoZfiuje presné nasadenie uchopovaca RG2 s moZnostou otacania v 90° krokoch. So
samostatnym a dvojitym drziakom sa uchopovac(-e) RG2 moézu otacat v 30° krokoch.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 15



7.2.1.2 Tlac¢idla otacania

& Sdbor

Program | Instalacia [ Pohyb | ViV | Dennik |

Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

cccc @

15:28:24

Konfiguracia TCP Montéz | | Mastav.
Montaz

Drziak
Nastavenieviv  [Samor |-
a% Bezpecnost TCP:

5 TCP TC
Premenné () Tf!.ange (.} ngf’
Sledovanie dopravnika I:l

z mim
EtherMNet/IP

x| J
PROFIMNET

o[
Konfiguracia RG

a[

Predvoleny program

Nagéitat/UloZit

Mastavit TCP na sirkw: I

Powvolit RG

9 @robot

Tlac¢idlo oznacené ako ,,b“ otoci drziak o 90° proti smeru pohybu hodinovych ruciciek okolo osi z priruby

nastroja

Tlacidld oznacené ako ,,a“ otocia vybrany uchopova¢ RG2 o +/- velkost kroku (30°/90° v zavislosti od

drziaka).

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
16




Navod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

7.2.1.3  Prepinacie tlacidla TCP a hodnoty

TTCP

Prepinacie tlacidlo sa zmeni, ak hodnoty predstavuju zmenu z priruby nastroja k aktualnemu TCP Tr4p ge,

TTCP

alebo zmenu pred bod medzi uchopovacimi ¢astami uchopovaca RG2 k aktualnemu TCP Tg¢, . Predvolené

hodnoty Tggs budi vidy [0,0,0,0,0, 0], zatial o T/, 4 Zavisi od drZiaka a ota¢ania uchopovata RG2.

TCP TCP
0 Tf!angs o TRG

B
3
3

N =<
3 3
S S

o)
=

el
I

L

TCF TCP
o Tﬂmtgs O TEG

=

-121,9) mm

]

<
3
3

©
3
3

ES

2
4
I
[

)
=l

TTCP TTCP

VysSie uvedeny priklad znazornuje rozdiel medzi vypoctom Trg @ Trignge-

Polia [X, Y, Z, RX ,RY, RZ] sluZia ako vstup aj ako vystup. Ked'sa vyberie TA5h ., hodnoty méZete ovplyvnit

stlacenim tlacidiel otacania a zadanim novej hodnoty TCP. Hodnoty [X, Y, Z, RX, RY, RZ] je mozné vzdy
prepisat. Ak je potrebny reset, prepinacie tlacidlo TCP sa musi nastavit na ngf a do vektorov otacania [X,

Y, Z, RX, RY, RZ] sa zada [0, 0, 0, O, O, 0].

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 17
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-171,9 mm

]

<
3
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Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

Vyssie uvedeny priklad zndzorfuje to, ¢o sa musi zohladnit, ak predlZite uchopovacie ¢asti uchopovaca

RG2 0 50 mm.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

7.2.1.4  Sirka TCP

Definuje referenénu Sirku pre bod medzi uchopovacimi ¢astami. Mala Sirka zvysi posun od drziaka k bodu
medzi uchopovacimi ¢astami, zatial ¢o vacsia Sirka posun znizi.

7.2.1.5 Nastavenie dvoch uchopovacov RG2

Ak ste zvolili dvojity drZiak, zobrazia sa prepinacie tlacidla ,,Master” (Hlavny) a ,,Slave” (Vedlajsi). Ovladaju
otacanie oboch uchopovacov RG2. Pomocou tlacidiel Master/Slave (Hlavny/vedlajsi) moZete vybrat, ¢i ma
¢innost vykonat hlavny alebo vedlajsi uchopovac RG2.

Q Suabor 15:30:17 CCCC 0
Program | Instalacia rPnhyb |/VN |/Dennik |
Konfiguracia TCP Montaz | Nastav. Povaolit RG (% ] @robot
Montaz
Drziak
Mastavenie V/V n
e{% Bezpecnost TCP:
Premenné (o) T_EE;{;E (%] TEEP
MODEBUS

Sledovanie dopravnika

Z mm
EtherMet/IP
x[ 9
PROFIMET
o[
Konfiguracia RG
RZ o]
Predvoleny program
o Hlavny o Vedl,
Nacitat/Ulozit
Mastavit TCP na Sirku: mm Q
Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 19



7.2.2 Nastavenia

&« Sdbor

Program | Instalacia | Pohyb | v/v | Dennik |

Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

15:30:40 CCCC 9

Konfiguracia TCP
Montaz

MNastavenie V/V

% Bezpecnost
Premenné

MODBUS

Funkcie

Sledovanie dopravnika
EtherMNet/IP
PROFINET
Konfiguracia RG
Predvoleny program

Nacitat/Ulozit

|Montéi | | Nastav. |

Povolt RG @ @robot

Posun kenca uchopovacej Easti: mm #| Mastavit TCP pri spusteni programu

4.0 mm I

[] Nastavit TCP pri éinnosti RG

Deaktivovat jeden krok
Kompenzacia hibky

M&kké zastavenie
Upozornenie na oneskorenie

Prahova hodnota onesko... mm

¢as predpovede 0,01

kJ
[=]
[=]
o

Prirastok

7.2.2.1  Posun konca uchopovacej Casti

Posun konca uchopovacej Casti sa pouziva na urcenie vzdialenosti z vnutra konca hlinikovej uchopovacej
Casti uchopovaca RG2 k referen¢nému bodu na pripevnenom konci uchopovacej ¢asti.

Posun konca uchopovacej éasti: mim

20,0 mm

Posun konca uchopovace] casti: mrr

-20,0 mm

VysSie uvedené priklady znazornuju to, ako doplnok URCap vyuZiva stanoveny posun.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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Navod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

7.2.2.2 Nastavenia TCP

V pravom hornom rohu je k dispozicii moznost, aby doplnok URCap nastavil vektory otacania [X, Y, Z, RX,
RY, RZ] pri starte programu a/alebo vzdy, ked uchopovac¢ RG2 vykona ¢innost.

Ak sa TCP ovldda manualne a nepouziva sa kompenzacia hibky, odportéa sa zrusit obe znacky zaciarknutia.
Ak sa TCP meni dynamicky (poc¢as programu) a pouziva sa kompenzacia hibky, odportca sa povolit
moznost ,set TCP at RG2 action” (nastavit TCP pri ¢innosti uchopovaca RG2).

7.2.2.3  Zakézanie jedného kroku

Ak je zvolena moznost ,Disable single step” (Zakazat jeden krok), program robota sa mdze rychlo spustit a
nezavisi od poctu uzlov uchopovaca RG2. V tomto pripade vSak nie je mozné nastavit uzly uchopovaca
RG2 na jeden krok. Ak je tdto moznost vybrang, je to naopak. Tato moznost je tiez k dispozicii v pravom
hornom rohu.

7.2.2.4  Nastavenia kompenzacie hibky

Vietky nastavenia moznosti ,Depth compensation” (Kompenzacia hlbky) sa pouzivaju na ovladanie toho,
ako sa méd spravat kompenzacia hibky, ak je uzol uchopovaca RG2 nastaveny tak, aby povolil kompenzaciu
hibky.

Moznost ,Soft Stop” (Makké zastavenie) znizi vSetky spolocné zrychlenia na konci kompenzécie a
minimalizuje chybu integrovanej kompenzacie, ale spésobi maly narast ¢asu spustenia uzla.

Ak je povolena moznost ,Lag warning” (Upozornenie na oneskorenie), robot vyda upozornenie v pripade,
ak pohyb robota oneskori uchopovac RG2 nad zadanu prahovu hodnotu. Dévodom oneskorenia mdze byt
nizka hodnota rychlosti posuvaca, maly prirastok, vysoky cas predpovede, prisne bezpecnostné
nastavenia, kinematika robota, rychle pohyby uchopovaca RG2 (velka sila) a pIny zdvih uchopovaca RG2.

Moznost ,Lag threshold” (Prahova hodnota oneskorenia) je prahovd hodnota, ktorad aktivuje vystraznu
spravu, ak je povolené upozornenie na oneskorenie.

MoZnost ,Gain“ (Prirastok) je prirastok pouzivany pre funkciu servoj, ktora sa pouZiva na kompenzaciu
hibky. Pozrite si priru¢ku k skriptu UR.

Moznost ,Lookahead time“ (Cas predpovede) je &as predpovede pouZivany pre funkciu servoj, ktora sa
pouZiva na kompenzaciu hibky. Pozrite si prirucku k skriptu UR.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 21
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7.3 Uzol uchopovaca RG2

Ak chcete pridat uzol uchopovaca RG2, prejdite na kartu Program, vyberte moZnost Structure (Struktura) a
nasledne kartu URCaps. Stlacenim tlacidla RG2 pridate uzol.

& Sabor 15:32:06 CCCC 0
l/Prugram rlnétalécia rPnhyb |/VN |/Dennik |
=unnamead= rPrikaz |/Grafika |/§trukt|.'1ra rPremenné |
% Program robota . - .
= RG2(0) Editor struktury programu
MNastavit umiestnenie uzla =
Vlozit
f Zakladné |/ Rozsirené rSprievndcuvia |/ URCap
RG2 TCP RG2
Lpravit
‘ 4 Pohyb | ‘ Kopirovat || Prilepit ‘ | Potlacit |
¥ pPohyb Vystrihnit Odstranit
Q@==>] | | | \
o Simulacia . . . e . PR
© Skutocny robot el > ™ Rychlost ==—=—=—A J100% | 48 Predchadzajici H Dalsi 5 |
Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.3.1 Sirkaasila

Q Subor 15:32:42 CCCC 0
l/ngram rlnétalécia rPnhyb |/VN |/Dennik |
=unnamed=> fPrikaz |/ Grafika |/ Struktira rPremenné
% Program robota :
= RG2(80) RG2 ® @root
Sirka mm

Sila 40| M

81,3 mm

Nastavit ufitoéné zat'ai.:lj'kq Sirk

| Vykonat akciu teraz | | Ulgzit akt. Sirku ‘
@IE“:‘ il - Posun konca uchopovacej éasti: 4,6 mm
g ggi‘ﬁﬂi bor | Rychlost ======={_)100% | 4 Predchadzajuci || Dalsi

Moznost ,Width“ (Sirka) je cielova $irka, ktord sa uchopova¢ RG2 bude snazit dosiahnut. Ak sa dosiahne
zadana sila, uchopovac RG2 sa zastavi v Sirke, ktora sa liSi od cielovej Sirky.

Moznost ,Force” je cielova sila, ktord sa uchopova¢ RG2 bude snazit dosiahnut. Ak sa cielova Sirka
dosiahne skor ako cielova sila, uchopovac RG2 sa prestane pohybovat a cielova sila sa pri predpokladanej
Sirke moZzno nedosiahne.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 23
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7.3.2 Uzitoéné zatazenie

aIlka S| rmim

-

[ MNastavit uZitocné zataz.: Okt Sirka 81,2 mm

Kompenzacia hibky | Otwvorit | | Zavriet |

| Vykonat akciu teraz | | Ulozit akt, Sirku |

Ak je zvoleny vypocet ,Set Payload” (Nastavit uzito¢né zatazenie), do pola Payload (UZitocné zatazenie)
musite zadat hmotnost predmetu. Doplnok URCap nasledne vypocdita vysledni hmotnost uzito¢ného
zataZenia (sucet drziaka, uchopovaca(-ov) RG2 a predmetu). Predpoklada sa, Ze taZisko predmetu sa nachadza
v TCP. Predmet pre aktivny uchopovac sa zahrnie do vypoctu len v pripade, ak je uchopeny.

Vzorce pouzité vo vypoctoch:

E

S
3
S

M= iV

~
Il
=

n: pocet pritomnych komponentov

i: drziak, hlavny_uchopova¢_RG2, vedlajsi_uchopovac_RG2, hlavny predmet, vedlajsi_predmet
m: hmotnost jednotlivych komponentov

r: tazisko vektora jednotlivych komponentov

M: Vyslednd hmotnost odoslanad do ovlddaca UR (uZitocné zatazenie)

R: vysledné tazisko vektora (CX =Rx, CY =Ry, CZ =Rz)

Vyssie uvedené vzorce koreluju s nastavenim konfiguracie TCP, ktoré je uvedené nizsie ako referencia. Ak to
zjednodusime, ak je vybrand moznost ,Set Payload” (Nastavit uzitocné zatazenie), je potrebné vziat do Uvahy
iba hmotnost predmetu, s ktorym sa manipuluje.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené

upozornenia 24
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& Subor 15:33:03 CCCC 0
Program | Instalacia [ Pohyb | V/V | Dennik |
Funfiguracia TCP Nastavenie polohy bodu v strede nastroja
Montaz Dostupné TCP:

MNastavenie VIV

%} Bezpecnost

v| Nastavit ako predv... ‘

= | %

!_|
o
-

3

3

Premenné ¥ 0.0 mm | % Poloha ‘ I'II
MODBUS z 0.0/ mm | \ Orientacia | |
Funkcie RX

Sledovanie dopravnika Ry | 0,0000 | Novy ‘
EtherNet/IP RZ| 0.0000f | Odstranit |

PROFIMNET
Zatazenie: kg

Konfiguracia RG 5
[v] TaZisko:

Predvoleny program

Naéitat/Ulozit

n
k23
=
3

[n]
I~

(5
-
=l
3

=
3

Dva priklady toho, ¢o bude pocitat doplnok URCap v pripade, ak uchopovac¢ RG2 zdvihne obrobok s
hmotnostou 0,5 kg.

Samostatny montazny drziak:
UZitocné zataZenie robota = 0,09 kg (drziak) + 0,65 kg (uchopovac RG2) + 0,5 kg (obrobok) = 1,24 kg
Dvojity montazny drziak:

UZito¢né zataZenie robota = 0,18 kg (dvojity drZiak) + 0,65 kg (hlavny uchopovac RG2) + 0,65 kg (vedlajsi
uchopovac RG2) + 0,5 kg (obrobok) = 1,98 kg

7.3.3 Kompenzacia hibky

Ak je funkcia ,Depth Compensation” povolend, rameno robota sa pokusi vykonat pohyb, ktory
kompenzuje kruhovy pohyb ramien uchopovacich Casti. Medzi uchopovacom RG2 a pohybom ramena
robota vznikne malé oneskorenie. Toto oneskorenie bude zavisiet od nastaveni ur¢enych pocas montaze,
pozrite si ¢ast 7.2.2.4. Kompenzacia sa vykonava pozdl? osi z, takie akakolvek manuélna zmena, ktora
zmeni orientaciu osi z, ovplyvni kompenzaciu.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

7.3.4 Spatna vazba a tlacidla ucenia

7.3.4.1  Neuchopenie obrobku

& Ssabor 15:33:33 CCCC 0

fPrngram [ Instalacia [ Pohyb [ W/v | Dennik |

<unnameds [ Prikaz | Grafika | Struktura | Premenné
W Program robota
=RG2(40) RG?2 o @robot
Sirka 40( mm ]

~
Nastavit uzitocne zat'aé.:ljllq Sirka 41,2 mm
[]  Kompenzacia hibky Zavriet

| Vykonat akciu teraz | | Ulozit akt. Sirku

)
EoEeE=

Fosun konca uchopovacej €asti: 4,6 mm
O Simulacia

© ciutoiny ronot | 1Q D DM Rychlost e==——=={_}100% | @ Predchadzajud || Dalsis |

Tlacidla ,,Open” (Otvorit) a ,,Close” (Zatvorit) funguju na principe ,pridrzanim spustit” a otvoria a zatvoria
(vybrany) uchopovac RG2. Vyssie uvedeny obrazok zndzorruje to, ako Sirka textu poskytuje spatnu vazbu o

aktudlnej Sirke. Ak je obrobok uchopeny a stlaci sa moznost ,Save actual width” (UloZit aktualnu Sirku), v
uzle sa nastavi aktualna Sirka.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
upozornenia
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7.3.4.2  Vnutorné uchopenie obrobku

& Subor

l/ngram | Instalacia [ Pohyb | V/v | Dennik |
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15:34:15 CCCC 9

=unnamed=

W Program robota
= RG2(75)

fPrikaz I Grafika | Struktdra | Premenné

RG2

Qo @robot

Sirka

75 mm]

MNastavit uzitocne zafai.:ljlkq Sirka 74,0 mm

[] Kompenzacia hibky

| Vykonat akciu teraz |

~

| Ul uchop. ‘J

Fosun konca uchopovace| €asti: 4.6 mm

0 Simulacia
et

o Skutoény robot

Bl

Rychlost =——=={_)100% | 4 Predchadzajuci || Dalsi® |

Vyssie uvedeny obrazok znazorruje to, ako Sirka textu poskytuje spatnu vazbu o aktudlnej Sirke a obrobok
je uchopeny z vnutornej strany. Ak sa stla¢i moznost ,Save grasp” (Ulozit uchopenie), v uzle sa nastavi

aktualna Sirka +3 mm.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.3.4.3  VonkajSie uchopenie obrobku

15:34:53 CCCC 0

& Subor
l/ngram | Instalacia [ Pohyb | V/v | Dennik |
=unnamed= fPrikaz I Grafika | Struktdra | Premenné
W Program robota
= RG2(6) RG?2 o @robot
Sirka 6[ mm ]
~
Mastavit uZitocnea zat'ai.:ljlkq Sirka 8,0 mm
[]  Kompenzacia hibky Zavriet l
| Vykonat akciu teraz | | Ul. uchop. b
@IE”:' - > Fosun konca uchopovacej €asti: 4,6 mm
g :E’:{"iﬂj oo | e ] Rychlost =———_J100% | 4 predchadzajuc || Dalsi® |

Vyssie uvedeny obrazok znazorruje to, ako Sirka textu poskytuje spatnu vazbu o aktudlnej Sirke a obrobok
je uchopeny z vonkajsej strany. Ak sa stla¢i moznost ,Save grasp” (UlozZit uchopenie), v uzle sa nastavi

aktualna sirka -3 mm.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.3.5 Dvojity uchopovac

Q Subor 15:35:31 CCCC 0

l/ngram rlnétalécia rPnhyb |/VN |/Dennik |

=unnamed=> fPrikaz |/ Grafika |/ Struktira rPremenné

% Program robota

= RG2_master(0) RG?2 ® (@robot

Sirka Ij| mm
& Hiavny
O wved.

MNastavit uzitoéné zat'ai.:lj'kq Sirka 101,7 mm
[] kKompenzacia hibky

| Vykonat akciu teraz | | Ulgzit akt. Sirku ‘

@IE“:‘ - -~ g Posun konca uchopovacej casti: 4,6 mm
o Simulacia

© cluroing rope |16 D> D Rychlost E={_)] 00% | 4 Predchadzajuci || Dalsi® |

Tlacidla Master/Slave (Hlavny/vedlajsi) vyberaju, ¢i ma ¢innost vykonat hlavny alebo vedlajsi uchopovac.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
upozornenia 29




Ndavod na pouzitie uchopovaca RG2 — verzia 1.9

7.4  Uzol TCP uchopovaca RG2

& Sabor 15:36:13 CCCC 0
l/Prugram rlnétalécia rPnhyb |/VN |/Dennik |
=unnamed=> fPrikaz |/Grafika rﬁtruktﬂra rPremenné

% Program robota :
= TCP RG2() TCP RG2 9 robot

TCP TCP
Tfﬂuﬂ_ge o TH{;

Mastavit TCP na Sirkw:

Namerana sirka

o Simulacia
o Skutocny robot

| | Rychlost ==————_J100% | 4 Predchadzajuci || Dalsi® |

Uzol TCP uchopovaca RG2 sa mdze vlozit, aby sa nastavil aktudlny TCP robota. Zobrazenie a ovladacie prvky su
podobné ako na obrazovke nastavenia montaze. Moznosti , TCP radio buttons & values” (Prepinacie tlacidla
TCP a hodnoty) a,, TCP Width“ (Sirka TCP) st rovnaké ako nastavenia z montaZe, s tou vynimkou, Ze ovplyviiuju
len jeden uzol a nie insStalaciu.

Vysvetlenie ndjdete v ¢asti 7.2.1.3 a 0 (ak si namontované dva uchopovace, pozrite si ¢ast 7.2.1.5 a 7.3.5).

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.5  Funkcia skriptu uchopovata RG2

Ak je aktivovany doplnok URCap spolo¢nosti On Robot, bude k dispozicii definovana funkcia skriptu
uchopovaca RG2:

RG2 (ciefova_sirka = 110, cielova_sila = 40, uZito¢né zataZenie = 0,0, nastavenie_uZito¢ného zatazenia =
Nepravda, kompenzacia_Sirky = Nepravda, vedlajsi = Nepravda)

Vsetky vstupné argumenty su rovnaké, ako argumenty pouzité uzlom uchopovaca RG2. Funkcia skriptu je
uzitocna pre parametrické programovanie. Napriklad relativny pohyb na rychle uvolnenie obrobku sa méze
vykonat takto:

RG2 (Sirka_merania+5, 40)

Ktory otvori uchopovac o 5 mm s cielovou silou nastavenou na 40 N.

A v pripade, ze sa makky/poddajny obrobok musi oznait v urcitej hibke (2 mm), moze sa to vykonat
nasledujicim spésobom:

RG2 (cielova_sirka = 0, cielova_sila = 3, kompenzacia_hibky = Pravda)

RG2 (cielova_sirka = Sirka_meania-2, cielova_sila = 40, kompenzacia_Sirky = Pravda)

7.6 Premenné spatnej vazby uchopovaca RG2

7.6.1 Samostatny uchopovaé RG2

Premennd spdtnej Jednotka Opis

vizby

zistené_uchopenie Pravda/nepravda Pravda, ak uchopovac zistil obrobok

strata_uchopenia Pravda/nepravda Pravda, ak uchopovacu spadol obrobok

Sirka_merania [mm] Sirka medzi uchopovacimi ¢astami
uchopovaca

7.6.2 Dvojity uchopova¢ RG2

Premennd spdtnej véiizby Jednotka Opis
zistené_hlavné_uchopenie Pravda/nepravda Pravda, ak hlavny uchopovac
zistil obrobok
strata_uchopenia_hlavného_uchopovaca Pravda/nepravda Pravda, ak hlavnému
uchopovacu spadol obrobok
Sirka_merania_hlavného_uchopovaca [mm] Sirka medzi uchopovacimi
Castami hlavného uchopovaca
zistené_vedlajSie_uchopenie Pravda/nepravda Pravda, ak vedlajsi uchopovac
zistil obrobok
strata_uchopenia_vedlajSieho_uchopovaca Pravda/nepravda Pravda, ak vedlajsiemu
uchopovacu spadol obrobok
Sirka_merania_vedlajsieho_uchopovaca [mm] Sirka medzi  uchopovacimi

Castami vedlajsieho uchopovaca

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.7 Verzia URCap

7.7.1 Informécie o obrazovke

& Sdabor

12:28:28 CCCC 9

[Program | Instalacia | Pohyb | ViV | Dennik |

=unnamed:=>

F(Prikaz [" Grafika | Struktara | Premenné

¥ Program robota

|| | = Wl ]

= RG2(0)

Verzia UR Cap:

Verzia firmveéru RG:

@robot

L] @robot

1.3.0-RC2 (feb 07 2018)

1.6.0 (Jul 4 2017) Aktualizov...

RG s/n: 218001234 (Dec 18 2017)
Zav... =
vriet
| Vykonat akciu teraz | | Ulozit akt. Sirku ‘
@IE“:‘ - ——— Posun konca uchopovacej €asti: 4,6 mm
g ggﬁﬂj bor ||| | I | Richlost ==———=100% | 4@ Predchadzajuci || Dalsi® |

Po stlaceni loga spolocnosti On Robot v pravom hornom rohu sa zobrazi nasledujice pole. Z tohto pola je
mozné aktualizovat firmvér uchopovaca RG2 a zistit, ktora verzia doplnku URCap je nainstalovana.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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7.8

Kompatibilita UR

Ak je verzia UR 3.0 <= a >= 3.3. Odporucame aktualizovat robota na najnovsi dostupny softvér UR a
nainStalovat doplnok URCap, ktory je nainstalovany v tomto navode. V pripade, Ze je verzia robota < 3.0, klu¢
USB spolocnosti On Robot to zisti a nainstaluje $ablény potrebné pre vasu verziu robota. V takom pripade si
pozrite ndvod na pouZitie verziu 1.44, ktory sa nachadza na kltUc¢i USB v priecinku “\ON\CLASSIC\Technical

support”.

Prehlad kompatibility:

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

Ak je verzia firmvéru prili$ nizka, doplnok URCap vas automaticky navedie na aktualizaciu firmvéru.

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez

upozornenia

Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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8 Whlasenia a osvedCenia

8.1 Vyhlasenie CE/EU o zaleneni (original)

Podla eurdpskej smernice o strojovych zariadeniach 2006/42/ES, priloha Il 1.B.
Vyrobca:

On Robot ApS
Hvidkaervej 3
5250 Odense SV
Dansko

+45 53535737

prehlasuje, Ze tento produkt:

Typ: Priemyselny roboticky uchopovac
Model: RG2
Vyrobné ¢islo od: RG2-10260-16

je Ciasto¢ne skompletizované strojové zariadenie podla smernice 2006/42/ES. Produkt sa nesmie uviest do
prevadzky skor, kym hotové zariadenie nebude splfiat vietky zakladné poziadavky smernice 2006/42/ES. Pre
kazdu aplikaciu sa musi vykonat komplexné posudenie rizika ako sucast zabezpecenia splnenia vietkych
zakladnych poZiadaviek. Musia sa posudit vSetky zdkladné poziadavky. Musia sa dodrZiavat instrukcie a pokyny
uvedené v ndvode na poufZitie uchopovaca RG2.

Vnutrostatnym orgdnom je na poZziadanie k dispozicii dokumentécia zostavend v sulade so smernicou
2006/42/ES, priloha VII, ¢ast B.

Produkt je v sulade s nasledovnymi smernicami a oznaceny znackou CE:

2014/30/EU - Smernica o elektromagnetickej kompatibilite (EMC)
2011/65/EU - Obmedzenie pouZivania urcitych nebezpecnych latok (RoHS)
2014/35/EU - Smernica o nizkom napati (LVD)

Bl e

Bilge Jacob Christiansen
Vykonny riaditel a zakladatel
Odense, 13. juna 2017

Specifikécie sa pravidelne prehodnocuji a mézu sa zmenit bez Copyright © 2015 — 2017 spolo¢nost On Robot ApS. Vsetky prava vyhradené
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