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1. Lieferumfang

Zum Lieferumfang des OnRobot 10 Converter gehéren:

|0 Converter

Netzgerat (24 V)

Kabel M8 mit einseitig offenem Ende (1 x 5 m)
Roboterseitige Anschlussdrdhte (9 x 0,3 m)
VELCRO® Klettband (4 Rollen mit je 0,5 m)

e wNe

Nur fur Kits Typ B/C/D/E/F/G/H/I/I/K:

6. Aufnahmeflansch
7. Schrauben und Passstift flir Aufnahmeflansch
8. Werkzeug zum Festziehen der Schrauben



2. Roboter-Integration

Mit den OnRobot 10 Converter-Kits lassen sich die OnRobot Werkzeuge in viele Industrieroboter
integrieren. Die kompatiblen Robotertypen sind in nachstehender Tabelle genannt:

Unterstitzte Robotertypen OnRobot Werkzeuge
v RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN MO0609 / 0617 / 1013 / 1509 v v v v
LR Mate 200
FANUC - - e e v/ v
CR-4iA /-7iA v | v v v
RSO03N / 005L / 005N / 006L / 007L /
Kawasaki | 007N /010N /0010L / 020N / 015X / v v v v
030N / 050N / 080N
KR 3 Agilus
KR 6 R1820/ 1820 HP / 700(-2) / 900(-2)
KUKA KR 8 R1620/ 1620 HP / R2010 v v v v
KR 10 R1420/ 1420 HP / 900(-2) / 1100(-2)
KR 12 R1810
LBR iiwa 7 R800 / 14 R820 v v v v
MZO03EL /04 / 07
NACHI /04/0 o o 4 o
Cz10 v v v v
Techman | TM5/12/ 14 v lv]v ] v |
GP7/8/12 v v v v
YASKAWA
HC-10 v v v v

Eine ausfiihrliche Integrationsanleitung fir die unterstiitzten Robotertypen finden Sie in den
folgenden Abschnitten.



DOOSAN Roboter

2.1. DOOSAN Roboter

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
lhrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.1.1. Montage

Der Werkzeugflansch des Roboters ist direkt mit den OnRobot Greifern kompatibel.

1. Bringen Sie den Greifer am Roboter an.

VG10 Greifer:

’ Click!




DOOSAN Roboter @ ro bOt

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

2.1.2. Kabelfiihrung

2. Schliefen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fir den Gecko Greifer ist es

ein Kabel M12).

3. Fihren Sie das Kabel (blaue Linie) zum 10 Converter und befestigen Sie es mit dem

im Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei

Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgetibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt

(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).

Zusatzléngel

Biegeradius

Roboter-
steuerung

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.



2.1.3. Elektroanschluss

DOOSAN Roboter

Bei Doosan Robotern kann die 1/O-Schnittstelle (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) im Steuerschrank fir
den Anschluss des OnRobot IO Converter an der Robotersteuerung verwendet werden. Zur
Stromversorgung des Converters und des Greifers lasst sich die interne 24 V Stromversorgung

(TBPWR) verwenden.
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Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

Vergewissern Sie sich, dass der |0 Converter gemaR nachstehender Anweisung fir den

Greifer konfiguriert ist:

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fiir die verschiedenen
Greifer folgende Jumper-Einstellungen
(rot markiert) notwendig:

"] nenspnp 04
] NPN» PNP

VG10 Greifer

RG2/RGE6 Greifer (P1)

4. Verdrahten Sie das Greiferkabel mit dem 10 Converter (G1-G9).



DOOSAN Roboter

RG2/RG6 und VG10 Greifer

Gecko Greifer

1o RGZ/R§6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24 V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
. Pads einricken
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) (weif)
G4 Schlle?re(z)r;é(;_)ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
G6 Greifer aktiv (griin) Kanal A Vaikuum oK Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
67 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
c8 Grelferl.orelte Vakuumhéhe B (weig) Pad erfordert Wartung
(weif) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den lbrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhiilse zur Verfligung.

5. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter und die Steuerung vollstandig stromlos
geschaltet sind.

6. Offnen Sie den Steuerschrank des Roboters, in dem sich die I/0-Stecker befinden.

10




DOOSAN Roboter

SchliefRen Sie den IO Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm langen
Drahten gemaR nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.

DOOSAN- 10 Converter

Signal RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko

VIO R1/24V R1/24V R1/24V
GIO R2 /GND R2 /GND R2 /GND
101 R5 R5 R5

102 R6 R6 R6

103 Nicht belegt Nicht belegt R7

104 Nicht belegt Nicht belegt R8

105 Nicht belegt Nicht belegt R9

001 R3 R3 R3

002 R4 R4 R4

All Nicht belegt R7 Nicht belegt
Al2 R8 R8 Nicht belegt

Falls die aufgefiihrten digitalen Ein-/Ausgdnge fur andere Zwecke belegt sind, kénnen
andere digitale Ein-/Ausgdnge verwendet werden. Weitere Details finden Sie im

Benutzerhandbuch des Roboters.

Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender

Diagramme:

RG2/RG6 (P1) Greifer:
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DOOSAN Roboter

VG10 Greifer:

Gecko Greifer:

2.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

4+ EEEEEEEN

2

5335
g8

2333%

3

LI
g§E8EgEgE

TBCO1 TBCO2 TBCO3 TBCO4  TBAIO

828¢

EEEEEEEN
8§%8%

gcepege

8§28

-3

EEEEEEED
gsgssgsse

E EEEEEEEN
8 sgsessss
EEEEEEEN

g
g

9. Nach dem Einschalten des Roboters kénnen die Ein-/Ausgdnge gemaR nachstehender
Tabelle zur Steuerung des Greifers und fir Riickmeldungen verwendet werden:

1/0 Funktion
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
101 Kein Greifen Kanal A> 60 % Ultraschall OK
102 Aktiv Kanal B > 60 % Bauteil vorhanden
103 Nicht belegt Nicht belegt Vorlast OK
104 Nicht belegt Nicht belegt Pad erfordert Wartung
105 Nicht belegt Nicht belegt Fehler
001 Geringe/ Kanal A greifen/ Pads einrlcken
hohe Kraft freigeben
002 Offnen/ Kanal B greifen/ Pads ausriicken
schlieen freigeben
All Nicht belegt Kanal A Nicht belegt
Vakuumhohe
Al2 Greiferbreite Kanal B Nicht belegt
Vakuumhohe

Navigieren Sie zum Status-Bildschirm und kontrollieren Sie, ob das Gerat korrekt
funktioniert.

12



X Status
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DOOSAN Roboter
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Flange Digital Input

Flange Digital Output
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Y[ n}
On ‘On Oon|(|(On||On||On

off ‘0" off | | Off | | Off | | Off

0 mA

€

Jog Setting Power

10. Um den OnRobot Greifer zu steuern, wahlen Sie wahrend des Programmierens aus

dem Menipunkt Property den Befehl Set aus.

Task Command

Globalvariables Set

902 MainSub (TaskVel. 2500, Acc. 1000.0, Joint Vel. 60.0, A..
If  (get_digital_input(4)==0N) @® Direction
Else

Digital_out[1]
End If

EndMainSub

Property Simulator

Weitere Anweisungen hierzu finden Sie im Handbuch des Roboters.

11. Die Installation ist abgeschlossen und Sie kénnen jetzt den Greifer mit lhrem

Roboter verwenden.
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FANUC Roboter @ rObOt

2.2. FANUC Roboter
2.2.1. LR Mate 200 und Modelle der CR Serie

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.2.1.1. Montage

14

1. Montieren Sie zunadchst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

1 Schrauben M5x8
(1S014580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(1SO 9409-1-50-4-M6)
Passstift @5x6 (1SO2338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)

Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

2. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel, und die Greifer kénnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:

* Click!




FANUC Roboter

RG2/RG6 Greifer:

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbtichern der Greifer.)

2.2.1.2. Kabelfiihrung

3. SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fiir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

4. Fuhren Sie das Kabel (blaue Linie) zum 10 Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgeiibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).

15



FANUC Roboter @ rObOt

Roboter-
steuerung

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.2.1.3. Elektroanschluss

Bei FANUC R-30iA/iB Steuerungen lasst sich der Stecker CRMA58/CRMAS9 auf der
Umsetzerplatine fiir den Anschluss des OnRobot 10 Converters an der Robotersteuerung
verwenden. Zur Stromversorgung des Converters und des Greifers kann das im Lieferumfang
enthaltene 24 V Netzgerat verwendet werden.

v—“.: e

HINWEIS: Es wird DRINGEND empfohlen, vor der Installation des Greifers und des I/O
Converters die entsprechenden Stecker- und Kabelbaumteile zu kaufen. Es gibt keine
Schraubklemmen fiir die I/0-Klemme in der Steuerung. Die I/O-Pins der Steuerung R-
30iA/iB kdonnen gel6tet werden, die Lotpunkte sind jedoch sehr klein. Die folgende
Tabelle listet die erforderlichen Verbindungsteile und einen Anbieter fir den Kauf der

Teile auf.
Verbindungsteile Fanuc I/0
Beschreibung Teilenummer Anbieter
Honda MR-50M Stecker MR-50M Misumi

16



FANUC Roboter

Honda MR Steckergehause MR-50L+ Misumi

Die folgenden Schritte flihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

5. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist und
trennen Sie die Steuerung vom Netzstrom.

6. Machen Sie zunadchst den MR50-F Stecker auf der Vorderseite der Tir (Beschriftung:
CRMAS58/ CRMAS9) ausfindig. Bereiten Sie den MR50-M-Gegenstecker vor.

7. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend dem in lhrem
Steuerschrank verbauten 1/0-Modul:

RG2/RG6 Greifer (P1)

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot

10 Converters sind fiir die verschiedenen
Greifer folgende Jumper-Einstellungen |
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

NPN 4PNP o

PNP» NPN

e denes NPN " ] nen»-pne fun] ) NeN»-pNp faa]

PNPHNPN =
PNPMNPN "] nensprp 04
PNPRNPN "] NPN»PNP

¥ ] Nenw-prp 14

17



FANUC Roboter @ rObOt

RG2/RG6 Greifer (P1)

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper-
Einstellungen (rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

] NPN®PNP

(Sehen Sie im FANUC-Handbuch nach, ob es sich um einen NPN- oder PNP-Typ
handelt.)

8. Verdrahten Sie das Greiferkabel mit dem |0 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer Gecko Greifer

A3ddIREO
d3ddibO

18



FANUC Roboter

1o RGZ/Rc.iG (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
. Pads einricken
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) (weif)
G4 Schllefrir;é())ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
G6 Greifer aktiv (griin) Kanal A Veikuum oK Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
G7 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
8 Gre|fer|F>re|te Vakuumhshe B (wei) Pad erfordert Wartung
(weip) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhdiilse zur Verfligung.

9. SchlieRen Sie den I0 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm langen
Drahten gemal nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.

10 Converter| Fanuc-Signal MR:SOM RGZ/R(?G (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Pins Greifer
RO
R1 DOSRC1 31 Greifer 24V Greifer 24V Greifer 24V
R2 siehe PNP/ Greifer GND Greifer GND Greifer GND
NPN unten
R3 OuT_101 33 Kraft 5/40 N Kanal A Ein/Aus Pads einriicken
R4 OUT_102 34 Sc_hlleﬁen/ Kanal B Ein/Aus Pads ausricken
Offnen
RS IN_101 1 Nicht gegriffen | @M Ao\éak““m Ultraschall OK
R6 IN_102 2 Greifer aktiv Kanal Bo\ll<akuum Bauteil vorhanden
R7 IN_103 3 Vorlast OK
Pad erfordert
RS IN_104 4 Wartung
R9 IN_105 5 Fehler

19




FANUC Roboter @ rObOt

20

Wenn der FANUC I/O vom Typ PNP ist, mussen die folgenden Pins miteinander
verbunden werden:

MR-50M Pins Fanuc-Signal
19an 30 SDICOM1 an OV
R2 an 49 Greifer GND an 24F

Wenn der FANUC I/O vom Typ NPN ist, missen die folgenden Pins miteinander
verbunden werden:

MR-50M Pins Fanuc-Signal
19an 49 SDICOML1 an 24F
R2 an 18 Greifer GND an OV

HINWEIS: Die standardmaRige Fanuc-Steuerung unterstitzt keine analogen
Robotereingange (z. B. RG2-Greiferbreite, VG10-Vakuumhdohe).

HINWEIS: Achten Sie auf die Verdrahtung von Pin SDICOM1 (Steckerpin 19) und
Greifer GND (I/O Converter R2). Die Verdrahtung hdngt davon ab, ob der Fanuc fur
PNP (Sourcing) oder NPN (Senken) konfiguriert ist.

Verdrahten Sie die digitalen |/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot IO Converters mit dem
MR50-M Stecker. Die Pinbelegung fiir den Honda MR50-M-Stecker fiir Fanuc 1/0 ist
unten dargestellt.

O TS5 DSOS s O
SIDDPIDIPPPOPOSSY ||




FANUC Roboter

10. Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender
Diagramme:

Fanuc Roboter PNP-Konfiguration

RG2/RG6 (P1) Greifer:

L ) f?@?’m#ﬁ&ﬁﬁm.ﬁ. 5 J
Ol sedoprsese ﬁ@ o 1O

rz?ababsie RAOEMT AT 4T
t

VG10 Greifer:

) @#m%.%m. Wy
Off 55559058 ﬁg?; o L

rz?ab4§5’e DALt 4T 4
t

]

Gecko Greifer:

B ﬁ#’#‘#ﬁ SPIIOP i |
S5 $ %& O
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FANUC Roboter @ rObOt

Fanuc Roboter NPN-Konfiguration

RG2/RG6 (P1) Greifer:

¥ MMMAWWMA s J
ol %g zs-;;»zmamﬁgﬁb#@g% ©)
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VG10 Greifer:
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Gecko Greifer:
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FANUC Roboter

11. SchlieBen Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des OnRobot 10
Converters an:

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
R1 Gelb 24V (1 A)
R2 Cyan GND

2.2.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

1/O-Steuerung mit dem Fanuc Programmierhandgerét

——

Die Ausgdnge des Roboters bilden die Eingdnge des Greifers (Befehle), und die Ausgange des
Greifers bilden die Eingdnge des Roboters (die meisten davon entsprechen den Sensoren des
Greifers). Die digitalen I/O-Ausgédnge lassen sich am Programmierhandgerat des Roboters wie
nachstehend beschrieben anzeigen. Die Zuweisung der digitalen 1/0 bestimmt sich durch die
Festverdrahtung mit dem 50-Pin Honda-Stecker.

11. Dricken Sie die I/O-Taste nahe der Unterseite des Programmierhandgerats, um zum

Bildschirm der I/0-Zellausgénge zu navigieren.

12. Offnen Sie mit der Taste Menu ein Bildschirm-Menii und navigieren Sie mit den
Pfeiltasten Aufwarts/Abwarts zum 1/0. Zur Auswahl und zum Offnen eines
Zweitmenus verwenden Sie die linken Pfeile. Im I/O-Zweitmeni wiahlen Sie Digital
und driicken dann die Taste Enter.

Damit werden die I/0-Digitalausgange geordnet nach Portnummern angezeigt:
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13. Wechseln Sie zwischen der Anzeige der Ein- und Ausgange, indem Sie F3 (Ein/Aus)
driicken. Schalten Sie die Ausgangssignale des Roboters ein und aus, indem Sie mit
den Pfeilen zum Ausgang blattern und F4 (Ein) oder F5 (Aus) driicken.

14. Verwenden Sie im Fanuc-Programm die Funktionalitdten des Greifers.
(Unter der Annahme, dass die SchlieSfunktion des Greifers mit OUT_102
verschaltet ist.)

DO[102] = ON; Schliefsen Sie den Greifer

15. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie kdnnen jetzt den Greifer mit Ihrem
Roboter verwenden.



NACHI Roboter

2.3. NACHI Roboter
2.3.1. CZ- und MZ-Modelle

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.3.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunadchst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

Fur die Modelle CZ10, MZ03EL, MZ07

1 Schrauben M5x8
(1S014580)

2 OnRobot-
Aufnahmeflansch
(1S09409-1-50-4-M6)

3 Passstift @6x8 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch

Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

Fir MZ04-Modelle

1 Schrauben M5x8 (1S014580)

2 OnRobot-Aufnahmeflansch
(/1S0940-1-50-4-M6)

3 Passstift @6x8 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch

Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.
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2. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel, und die Greifer kénnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:

’ Click!

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbtichern der Greifer.)

2.3.1.2. Kabelfiihrung

3. SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fiir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

4. Fihren Sie das Kabel (blaue Linie) zum 10 Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgelibt wird.
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Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).

Robot-

ersteuerung
—

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.3.1.3. Elektroanschluss

Im Schaltschrank kann die CNIN-I/O-Schnittstelle auf der Mini-1/O-Platine (der géngigsten |/O-
Platine) verwendet werden, um den OnRobot 10 Converter mit der Robotersteuerung zu
verbinden. Zur Stromversorgung des Converters und des Greifers kann das interne 24 V
Netzgerdt verwendet werden.

Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

5. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist.

27



NACHI Roboter @ rO bOt

6. Suchen Sie zuerst den CNIN-Stecker in der Robotersteuerung (erfordert eine Mini-1/0O-
Platine).

NI
i !‘x"xﬁxox_“.ﬂ.'g.

Bereiten Sie dann den mit der Mini-1/O-Platine gelieferten Ersatz-CNIN-Stecker (FCN-
36J024-AU Fujitsu Component) vor.

7. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend der in [hrem
Steuerschrank verbauten Mini-I/O-Platine.

Wenn die Mini-I/O-Platine vom Typ PNP-Transistor ist oder die Mini-lI/O-Platine vom
Typ Relais ist und als PNP-Typ konfiguriert ist:

RG2/RG6 Greifer (P1)

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot

10 Converters sind fir die verschiedenen
Greifer folgende Jumper-Einstellungen | PNP<NPN
(rot markiert) notwendig: =

NPN «PNP
PNP <NPN | (% NPN 4PNP o

VG10 Greifer

PNP» NPN

—_—
v PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN
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Wenn die Mini-1/O-Platine vom Typ NPN-Transistor ist oder die Mini-I/O-Platine vom
Typ Relais ist und als NPN-Typ konfiguriert ist.

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper-
Einstellungen (rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

RG2/RG6 Greifer (P1)

] NPNB-PNP
] NPNR-PNP

Falls ein anderes Modul eingebaut ist, sehen Sie im Benutzerhandbuch des Roboters
nach, ob es sich um einen NPN- oder PNP-Typ handelt.

Wenn Sie nicht sicher sind, wie die Mini-I/O-Platine vom Typ Relais konfiguriert ist,
sehen Sie im Benutzerhandbuch des Roboters nach.

Verdrahten Sie den Greiferstecker mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer

Gecko Greifer

d3ddibO
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@robot

1o RGZ/Rc.iG (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
. Pads einricken
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) (weif)
G4 Schlle?rzr;éc))ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
G6 Greifer aktiv (griin) Kanal A Ve{kuum oK Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
G7 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
8 Gre|ferpre|te Vakuumhohe B (weig) Pad erfordert Wartung
(weif) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den Ubrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhdiilse zur Verfligung.

9. SchlieRen Sie den 10 Converter (R1-R9) mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm

langen Drahten gemal nachstehender Tabelle iber den CNIN-Stecker im

Steuerschrank an.

Der Einfachheit halber ist hier die Belegung der kabelseitigen CNIN-
Gegensteckeranordnung von der geloteten Oberflache aus gesehen:

O

12 11 10 9 8

7 6 5 4 3 2
[

o e o s e s o s o

1

O

Steckertyp: FCN-361J024-AU Lotsockel (Fujitsu-Komponente)
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10 . CNIN- | RG2/RG6 (P1) . Gecko
Converter RECHESlend Pins Greifer ROEOCEHEE Greifer
RO
P1 (interne A10
R1 Stromversorgung oder Greifer 24V Greifer 24V Greifer 24V
24V) B10
M1 (interne All .
. . Greifer
R2 Stromversorgung oder Greifer GND Greifer GND GND
ov) B11
. Pads
R3 097 Al Kraft 5/40 N Kanal A Ein/Aus -
einriicken
R4 099 A2 Schiieen/ Kanal B Ein/Aus Pads
Offnen ausriicken
RS 198 BS Nicht Kanal A Vakuum ok | Jtraschall
gegriffen OK
R6 1103 B4 Greifer aktiv | Kanal B Vakuum ok |  Bautel
vorhanden
R7 1101 B3 Vorlast OK
Pad
R8 199 B2 erfordert
Wartung
R9 197 B1 Fehler

HINWEIS: Nicht belegte Eingdnge konnen flr Informationen zum Greiferstatus, nicht
belegte Ausginge kdnnen zur Steuerung des Greifers verwendet werden.
Notieren Sie sich die zum Verdrahten verwendeten Pins, weil Sie dies in einem spateren
Schritt beim Verschalten benétigen.

Im Falle einer Mini-1/O-Platine vom Typ Relais missen die folgenden CNIN-Pins zur
Stromversorgung der Relais miteinander verbunden werden:

CNIN-Pins NACHI-Signal

B12 an A10 PR (Relais-Stromversorgung) an
(oder B10) P1 (interne Stromversorgung 24V)
Al12 an Al1 MR (Relais-Stromversorgung -) an
(oder B11) M1 (interne Stromversorgung 0V)

Um die Mini-I/O-Platine vom Typ Relais auf die NPN- oder PNP-Konfiguration
einzustellen, missen die folgenden CNIN-Pins miteinander verbunden werden:

Fir NPN-Konfiguration

CNIN-Pins

NACHI-Signal

A9 an Al1 (oder B11)

Ausgang gemeinsam mit M1 (interne Stromversorgung 0V)

B9 an A10 (oder B10)

Eingang gemeinsam mit P1 (interne Stromversorgung 24V)

Flir PNP-Konfiguration
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CNIN-Pins NACHI-Signal

A9 an A10 (oder B10) | Ausgang gemeinsam mit P1 (interne Stromversorgung 24V)

B9 an Al11 (oder B11) | Eingang gemeinsam mit M1 (interne Stromversorgung 0V)

10. Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender
Diagramme:

Mini-1/O-Platine vom Typ Relais als PNP konfiguriert

RG2/RG6 (P1) Greifer:

/\
EEEESLESESEE,

FRPFECogyooos
S

3z2z22222212

VG10 Greifer:

/\
ErEES LS55 SEE,

??fﬁiiij?mmmﬂ

Gecko Greifer:

(3 TN O3 S e £ U
LW Y A AR B W B

nle=

—

ggeseeeReR
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Mini-1/O-Platine vom Typ Relais als NPN konfiguriert

RG2/RG6 (P1) Greifer:
) 1) CYENEINUAINUINEN £ N
“l ?D??C}DD??DDDB
—— —
VG10 Greifer:

23 D) CAENENN RN 2R I
?D?ITIIGDD??DDDB
S

i::<'

Gecko Greifer:

2} DY EA U AR AU
L W S A
\——as

aiie:

—

FEFFIGE: &

ggQeeesReg
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Mini-1/O-Platine vom Typ Transistor PNP

RG2/RG6 (P1) Greifer:

VG10 Greifer:

T

Gecko Greifer:

e

34

o BEBEEIEEEZEE,

DDDDC}DD??DDDB

J

o | BEBEEIEZEZEE,

DDDDC}DD??DDDB O

J

ZEBLSIL LY,

—

ge88pe2R28




Mini-1/O-Platine vom Typ Transistor NPN

RG2/RG6 (P1) Greifer:

"

VG10 Greifer:

i::<

Gecko Greifer:

aiie:

ggegeeeees

u34aiio BB

ggQeeesReg

NACHI Roboter

o BEBEEIEEEZEE,

DDDDC}DD??DDDB

J

o | BEBEEIEZEZEE,

DDDDC}DD??DDDB

J

ZEBLSIL LY,

—
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2.3.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

@robot

11. Testen Sie die Installation mit dem NACHI-Teach-in-Handterminal:

Tippen Sie auf die Schaltflaiche Monitor2 auf dem Touch-Bildschirm

Step

7/29/2011 10:06

13

JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al

m
T
m
T
Tl

L

[1:NB4-02
Manusl Speed

g
:
H‘Tﬁachmlay
Condition

H

JOINT A1 T

Al 2] Input Sisnal Monitar
E 6 0006
ngtﬁtr?gt 0011 0012 0011 0015
0016 0017 0019 0016 0017 0018 0019 0020
ﬁ 0021 0024 0021 0024 0025 @?"
Somice 0027 0028 0029 0026 0027 0028 0029 0030
Utiliies (J0031 0032 0033 0034 0035 | 0031 0033 0034 pp3s| Smooth

e Navigieren Sie mit den Pfeiltasten zu lhrem zugeordneten Ausgangssignal (z.
B. 097)

e Halten Sie die Taste Enable oben links im Teach-in-Handterminal gedriickt
und driicken Sie 1 (ON) oder 2 (AUS) auf der Tastatur

o] e B

nDEE *
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12. Verwenden Sie im Roboterprogramm die Funktionalitdten des Greifers.
Den Greifer steuern:

e Driicken Sie die Taste OUT in der gewiinschten Programmzeile
e Waibhlen Sie Set output
e Geben Sie die Ausgangsnummer ein (z. B. 097) und driicken Sie Enter

e Geben Sie den Wert (0 oder 1) ein und driicken Sie Enter

Status vom Greifer erhalten:

e Driicken Sie die Taste IN in der gewiinschten Programmzeile
e Waibhlen Sie Wait for input

e Geben Sie die Eingangsnummer ein (z. B. 1104) und drticken Sie Enter

13. Die Installation ist abgeschlossen und Sie kénnen jetzt den Greifer mit lhrem Roboter
verwenden.
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2.4. KAWASAKI Roboter
2.4.1. Modelle der R Serie

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
lhrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV. Roboter einrichten

2.4.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunachst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

Fur die Modelle RSO03N, RSO05L, RSO05N, RS007L, RSO07N

1 Schrauben M5x8
(1S014580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(ISO 9409-1-50-4-M6)
Passstift @5x6 (1SO2338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)

Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

Fir die Modelle RSO06L, RSO10N

\ Typ C

1 Schrauben M6x8 (ISO14580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(ISO 9409-1-50-4-M6)
3 Passstift @6x10 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-40-4-M6)

Anzugsdrehmoment 6 Nm
verwenden.
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Fur die Modelle RS0010L, RS020N, RS015X

Typ D

1 Schrauben M6x8 (1SO14580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(ISO 9409-1-50-4-M6)
3 Passstift @6x10 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(1ISO 9409-1-63-4-M6)

Anzugsdrehmoment 6 Nm
verwenden.

Schrauben M8x10 (1SO14580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Passstift 8x10 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(1SO 9409-1-80-6-M8)

Anzugsdrehmoment 8 Nm
verwenden.

2. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel und die Greifer konnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:
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RG2/RG6 Greifer:

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

2.4.1.2. Kabelfiuhrung

3. SchlieBen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fiir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

4. Fihren Sie das Kabel (blaue Linie) zum 10 Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzldange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgeiibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).
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Roboter-

steuerung
-

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.4.1.3. Elektroanschluss

Die zwei neuesten Steuerungen fiir KAWASAKI Roboter sind: F-Serie mit einem DX40-50P-
Stecker fiir 1/0-Schnittstelle und E-Serie mit einem 37-Pin D-Sub (M/F) Stecker. Zum Anschluss
des OnRobot I0 Converters an der Robotersteuerung kann die GPIO-Platine im Steuerschrank
verwendet werden. Zur Stromversorgung des Converters und des Greifers kann das im
Lieferumfang enthaltene 24 V Netzgerdt verwendet werden.

HINWEIS: Es wird DRINGEND empfohlen, vor der Installation des Greifers und des
1/0 Converters die entsprechenden Stecker- und Kabelbaumteile zu kaufen. Es gibt
keine Schraubklemmen fir die I/O-Klemme in der Steuerung. Die I/O-Anschlisse fir
die Steuerung der F-Serie kdnnen geldtet werden, die Lotpunkte sind jedoch sehr
klein. Die I/0-Anschlisse fuir die Steuerung der E-Serie kdnnen nicht gel6tet
werden und erfordern einen DB37-Stecker.
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Verbindungsteile Kawasaki I/0

Steuerung Beschreibung Beispielanbieter
F-Serie (2AB/AE-Platine) HIROSE DX40-50P-Stecker Digikey, Mouser
DX-50-CV-Stecker-Endgehause
E-Serie (1TW-Platine) DB37 (M & F) Stecker Amazon, Digikey
e
;‘-.h—
N

- -
E-Series: 37-pin D-5ub (M/F) Kip
F-Series: DNA0-50F

e
e
==

b

Die folgenden Schritte fihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

42

Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist und
trennen Sie die Steuerung vom Netzstrom.

Machen Sie bei Modellen der E-Serie zunachst den DB37 Stecker auf der Riickseite
des Steuerschranks ausfindig, beziehungsweise bei der F-Serie den DX40-50P Stecker
auf der Seite des Steuerschranks. Bereiten Sie die Gegenstecker vor.

Konfigurieren Sie den OnRobot |0 Converter entsprechend dem in Ihrem
Steuerschrank verbauten 1/0-Modul:

HINWEIS: Die Kawasaki Robotersteuerung verfiigt tiber eine XGPIO-Platine, die
bestimmt, ob der Roboter fiir PNP oder NPN konfiguriert ist. Bei der F-Serie befindet
sich die XGPIO-Platine (2AB/AE) standardmaRig in der PNP-Konfiguration und kann
durch Setzen des Jumpers JP8 auf der Platine gedndert werden (weitere
Informationen finden Sie im Handbuch fiir externe F-Steuerungen). Bei der E-Serie
wird die PNP/NPN-Einstellung des Roboters von der XGPIO-Platine (1TW) bestimmt.
Um die Konfiguration zu dndern, muss die XGPIO-Platine der Steuerung ausgetauscht
werden.



8.

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fiir die verschiedenen
Greifer folgende Jumper-Einstellungen
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

I T 00

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper-
Einstellungen (rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

NPN4PNP e

I T 00

Sehen Sie im Kawasaki-Handbuch nach,
handelt.

KAWASAKI Roboter

RG2/RG6 Greifer (P1)

PNP <«NPN
o PNP <«NPN

A

NPN <PNP e
] NPNB-PNP

L \ NPN» PNP

] NPN» PNP o
] NPNR-PNP
] NPN»PNP

ob es sich um einen NPN- oder PNP-Typ

Verdrahten Sie das Greiferkabel mit dem |0 Converter (G1-G9).
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RG2/RG6 und VG10 Greifer

Gecko Greifer

1o RG2/R(_i6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24 V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
. Pads einricken
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) (weif)
G4 Schlle?re(z)r;{z(;_)ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
G6 Greifer aktiv (griin) Kanal A Vaikuum oK Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
67 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
c8 Grelferl.orene Vakuumhéhe B (weig) Pad erfordert Wartung
(weif) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den tbrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhiilse zur Verfligung.

9. SchliefRen Sie den |0 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm langen
Dréhten gemaR nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.
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10 Kawasaki- F-Serie Pin | E-Serie Pin RG2/RG6 (P1) VG10 Greifer Gecko
Converter Signal (DX40-50P) (DB37) Greifer Greifer
RO
VIN . . .
R1 . CN2-18 Greifer 24V Greifer 24V Greifer 24V
(nur E-Serie)
OUT-COM1 & CN2-36 . . .
R2 IN-COM1 30&6 CN4 - 18 Greifer GND Greifer GND Greifer GND
Kanal A Pads
R3 OUT_1 31 CN2-1 Kraft 5/40 N Ein/Aus einriicken
R4 ouT 2 32 CN2-2 | SchlieRBen/Offnen Kanal B Pads
Ein/Aus ausrticken
. . Kanal A Ultraschall
R5 IN_1 7 CN4-1 Nicht gegriffen Vakuum OK oK
. . Kanal B Bauteil
R6 IN_2 8 CN4 -2 Greifer aktiv Vakuum OK vorhanden
R7 IN_3 9 CN4 -3 Vorlast OK
Pad
R IN_4 1 N4 -4
8 _ 0 c erfordert
R9 IN_5 11 CN4 -5 Fehler

HINWEIS: Die standardmaRige Kawasaki-Steuerung unterstitzt keine analogen
Robotereingange (z. B. RG2-Greiferbreite, VG10-Vakuumhdohe).
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10. Verdrahten Sie die digitalen I/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot |0 Converters mit
dem DX40-50P Stecker bei Modellen der F-Serie, beziehungsweise mit dem DB37
Stecker bei der E-Serie.

Die Pinbelegung fiir den DX40-50P-Stecker fiir die F-Serie ist unten dargestellt:

Die Pinbelegung fiir den DB37-Stecker fiir die E-Serie ist unten dargestellt.

Riickansicht des 37-poligen Sub-D-Steckers:
PEOOEOEEO®OO0OO OO 6O
() () (9 69 ® @ ) W6 @ @ 6@ e @k @ e @

Riickansicht der 37-poligen Sub-D-Buchse:

DOOOOOOOOOOWEE®®®WO®E®
DOEEEEOOEOOOOEE@O®E®E®

11. Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender
Diagramme.
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Kawasaki F-Serie PNP

RG2/RG6 (P1) Greifer:

VG10 Greifer:

Gecko Greifer:
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Kawasaki F-Serie NPN

RG2/RG6 (P1) Greifer:

VG10 Greifer:

Gecko Greifer:
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Kawasaki E-Serie PNP

RG2/RG6 (P1) Greifer:

EHOPEEEEEEEOOOOOO
O@@OQO@@@O@@@OO@H =

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

@@@@@@@@@@@@@@@@?@
Poorreoeeeneeeee|e

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

@@C.OOOUO.OOOOOOKﬂy
ORI E G

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

QOOOOOOOOE®®E “@@@@@Gfﬁy
[PEEEEEEEEEE® e @

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

@@O.OOOUOOOOOOOOKﬁy
ORI EEEOE G

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

®0 OO®®@@ﬂ@@@®@?@
z@|@®@oooo@@@000@

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

o [

VG10 Greifer:

e

Gecko Greifer:

@»
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Kawasaki E-Serie NPN

RG2/RG6 (P1) Greifer:

@@@@@@@@@@OOOO@Qﬁy
PPNEEEEPEEREPIEEE ®HE
REAR VIEW OF MALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

(OOXCXCICICICCOACACRCECRCACICAY) \‘?
PEeEEEEEEEOEE® @
REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

VG10 Greifer:

EHWOPEEEEEEEOOOOOO \f&
O@@OOOO@@@@@@OO@H =
REAR VIEW OF MALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

O@O@@@@@.@@@@@@@ @
ICJORCCEORORCRO) @@O@@@@
j REAR VIEW OF FEMALE S‘IJ
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

@@@@@@@@@@OOOO@\%@
PPNEEEEPEPRNOPPNPEO® G

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Qufputs (CN2)

@l@@@“ RO EE®E @
@)@ @I@@@O@@@@@O@@@@

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

2L

Gecko Greifer:
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12. SchlieRen Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des OnRobot 10
Converters an:

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
R1 Gelb 24V (1A) B
R2 Cyan GND

2.4.1.4. Konfiguration der Roboter-Software
1/O-Steuerung mit dem Kawasaki Programmierhandgerit

Nach der Installation des externen I/O-Kabelbaums lassen sich die Ein-/Ausgange des Greifers
auf dem Kawasaki Programmierhandgerat gemadR den nachstehend genannten Schritten
anzeigen. Die Zuweisung der digitalen /0 bestimmt sich durch die Art der Festverdrahtung des

Kabelbaums auf der GPIO-Platine.

13. Beriihren Sie am Programmierhandgeradt die Mitte des Touch-Bildschirms, dann
driicken Sie auf die Taste Menu des Programmierhandgerdats und wahlen einen
Monitor aus (Monitorl oder Monitor2) und driicken Enter.

14. Wahlen Sie Output Signal und driicken Sie Enter. Damit wird auf dem Monitor am
unteren Rand des Bildschirms eine Liste der Roboterausgange angezeigt.

15. Testen Sie die Roboterausgédnge, indem Sie die Signale auf ON/OFF schalten. Dazu
halten Sie A + ON/OFF gedriickt.
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Lage der Tasten A sowie ON und OFF auf dem Programmierhandgeriit.

16. Zur Anzeige der Robotereingdnge wiederholen Sie die Schritte 1 bis 3, wahlen aber
Digital Inputs aus. Sie konnen die Ausgénge und Eingédnge auf separaten Monitoren
darstellen, um sie Seite an Seite anzusehen.

Display des Programmierhandgerdts mit Monitor1 zur Anzeige der Eingangssignale (11-135)
und Monitor2 zur Anzeige der Ausgangssignale (01-035).
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17.

18.

KAWASAKI Roboter

Verwenden Sie im Kawasaki-Programm die Funktionalitdten des Greifers.
(Unter der Annahme, dass die SchlieRfunktion des Greifers mit OUT_102 verschaltet
ist.)

SIG 2; SchliefSen Sie den Greifer, indem Sie das Signal O2 einschalten
SIG -2; Offnen Sie den Greifer, indem Sie das Signal 02 ausschalten

Die Installation ist abgeschlossen und Sie kdnnen jetzt den Greifer mit lhrem Roboter
verwenden.
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2.5. KUKA Roboter
2.5.1. Modelle mit Steuerung KR C4 Compact

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.5.1.1. Montage

14. Montieren Sie zunadchst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:
(Far den Typ A wird kein Aufnahmeflansch benétigt.)

1 Schrauben M5x8
(1S014580)

2 OnRobot Aufnahmeflansch
(1SO 9409-1-50-4-M6)
Passstift @5x6 (I1SO2338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)

Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

15. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel, und die Greifer konnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:

* Click!
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RG2/RG6 Greifer:

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

2.5.1.2. Kabelfiihrung

16. SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

17. Fuhren Sie das Kabel (blaue Linie) zum IO Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzldange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgeiibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).
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Roboter-
steuerung

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.5.1.3. Elektroanschluss

Bei Agilus Robotern kann die optionale I/O-Schnittstelle X12 im Steuerschrank fir den
Anschluss des OnRobot |0 Converters an der Robotersteuerung verwendet werden. Zur
Stromversorgung des Converters und des Greifers kann das im Lieferumfang enthaltene 24 V
Netzgerdt verwendet werden.

Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

18. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist.

19. Machen Sie zunachst den X12 Stecker an der Riickseite des Steuerschranks KRC4
Compact ausfindig. Bereiten Sie die X12 (D-SUB 50) Gegenstecker vor, die als Reserve

mit dem Roboter geliefert wurden.
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20. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend dem in lThrem
Steuerschrank verbauten I/0-Modul:

Die Module Beckhoff EL1809 und EL2809 sind Typ PNP.
RG2/RG6 Greifer (P1)

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fur die verschiedenen |
Greifer folgende Jumper-Einstellungen |
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper- ] I upmm
Einstellungen (rot markiert) notwendig: =

NPN «PNP

VG10 Greifer

Falls ein anderes Modul eingebaut ist, sehen Sie im Handbuch nach, ob es sich um
einen NPN- oder PNP-Typ handelt.

21. Verdrahten Sie den Greiferstecker mit dem 10 Converter (G1-G9).
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RG2/RG6 und VG10 Greifer

Gecko Greifer

1o RGZ/R?G (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24 V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
62 Greifer GND Greifer GND Greifer GND
(rot) (rot) (rot)
P inriick
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) ads einrlcken
(weif)
G4 Schlle;&rir;{;))ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
K | A Vak K
G6 Greifer aktiv (griin) ana ?. uum O Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
G7 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
c8 Grelferbreﬁe Vakuumhéhe B (weig) Pad erfordert Wartung
(weif) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhiilse zur Verfligung.

22. Verdrahten Sie die digitalen 1/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot IO Converter mit
dem X12 Stecker.

Verzeichnis der wichtigen Pins des X12 Steckers: (von der Anschlussseite aus

gesehen)

soooooolf)

I‘lnnnnnnnnnn
|
O f1Boooooooooooooooolill (:-j
400000000000 00O00O0 0K
- -




Pin Beschreibung Pin Beschreibung

1 Digitaleingang 1 17 Digitalausgang 1
2 Digitaleingang 2 18 Digitalausgang 2
3 Digitaleingang 3 19 Digitalausgang 3
4 Digitaleingang 4 20 Digitalausgang 4
5 Digitaleingang 5 21 Digitalausgang 5
6 Digitaleingang 6 22 Digitalausgang 6
7 Digitaleingang 7 23 Digitalausgang 7
8 Digitaleingang 8 24 Digitalausgang 8
9 Digitaleingang 9 25 Digitalausgang 9
10 Digitaleingang 10 26 Digitalausgang 10
11 Digitaleingang 11 27 Digitalausgang 11
12 Digitaleingang 12 28 Digitalausgang 12
13 Digitaleingang 13 29 Digitalausgang 13
14 Digitaleingang 14 30 Digitalausgang 14
15 Digitaleingang 15 31 Digitalausgang 15
16 Digitaleingang 16 32 Digitalausgang 16

KUKA Roboter

Nicht belegte Eingange kénnen fiir Informationen zum Greiferstatus, nicht belegte
Ausgadnge zur Steuerung des Greifers verwendet werden.
Notieren Sie sich die zum Verdrahten verwendeten Pins, weil Sie dies in einem

spateren Schritt beim Verschalten benétigen.

23. SchlieRen Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des OnRobot IO
Converter an:

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
R1 Gelb 24V (1 A)
R2 Cyan GND

2.5.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

24. Schalten Sie den Roboter ein und andern Sie die Roboter-Konfiguration tber die KLI-
Schnittstelle in WorkVisual. (Ausfiihrliche Hinweise finden Sie in den Handblichern.)

Um die digitalen /O des Roboters verwenden zu kénnen, miissen die physikalischen
Pins der Schnittstelle in WorkVisual mit den Variablen verschaltet werden.

Die Nummerierung der X12 Pins folgt den in WorkVisual aufgelisteten Kanalnummern
(10 Mapping > Registerkarte Fieldbusses: EL1809 Eingang und EL2809 Ausgang).
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25.

26.

27.

@robot

LR nx Bl e Do g A bilitdooe e ROl A LB SEE O

| 7] Project Structure > B X% 1% Cell corfiguration | ‘£ 10 Mapping ~ X [llCatalogs > 3 %
= Tamwam e ey KRC1/0s KRCVariables PLC  Ficldbusses ~ KRCI/Os PLC  Fieldbusses & Options &% KukaRobots230V | <[>
= "E] Emﬁ"tpoww- 5._5.‘;'%3.”‘(.70! B':H"’""’:o: 12 KUKA Power Pack sr (KPPOT1 1) P £
§ ) Resalver Digtal Converter (RDC)
[ Controller components :
- K KRG R30D s ~{2) Bectronic Mastering Device (EMD)
£ s sructure +-2) Digial Inputs -2 EMBS05-1001 1/0-Modul
+-{2) Digital Outputs =13 KUKA System Bus (SYS-X48)
- KUKA Controller Bus (KCE) fy
5 KUKA Syetem Bus (5Y5¢48) -2 CIB SR Safety Module (SIONCIB-SR)
515 BherCAT =15 KUKA Extension Bus {5Y5-X44)
oy £+ £ EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus)
El- KUKA Extension Bus (SY5-X44) & R e
S0 EherCAT e EL1809 16Ch. Dig. Input 24V, dms
2] EK1100 EtherCAT Couple -+ EL2805 16Ch. Dig. Output 24V. 0.5A v
&K EBus ,
T EL1808 16Ch. Dig| & & TE 1@ 5 LlE|Fm@a 2
- EL2803 16Ch. Dic| [Mpame ~ Twpe D 1O VO Name Type  Addess A
&) Safety control -
E « Channel 1Input
B[] Options
Unassigned Active Devices SIN[Z) BOOL 4 4EE Channel 2Input BOOL 321
SINE] B0OL 4 amm Channel 3nput B0OL 32
$INI] BOOL 4= amm Channel 4.nput BOOL n
SINIS] BOOL 4= amm Channel 5nput BOOL 324
SIN[E] BOOL 4= 4mE Channel 6.nput BOOL 125 - 3 x
SIN[T] BOOL 4 amm Channel 7nput BOOL 3% v
Name « Tpe 10 Al[ 10 Neme o Type  Addess | [ Balasmesicnr 6 n
o | Channel 1input 00 SupplyVoliage 230
SINIZ] BOOL  ¢mm || 4mm Channel 2nput BOOL 321 SupportedSupph 230
SINE] BOOL  ¢=m || <mm Channel 3rput BOOL P MName WINDOWS-BTAQ
SIN[4] BOOL  <mm 4Em  Chanel 4 Input BOOL 323 | Version V]
SIN[S] BOOL 4= || 4Em Channel 5nput BOOL 32¢ | | BallastResistorMaxCount
S pocy  éom V|| smm ChacneiGins o 2 V| | Gets or seta the value cithe maximal |
< > | & /& 1bitls)in1signal(s) sele.. (@) < @ @ 1bit(s)in 1signal(s) selected P astresistors contrelier

Wenn die Konfiguration abgeschlossen und auf den Roboter angewendet wurde,
testen Sie die Installation mit dem KUKA smartPAD:

Wiahlen Sie im Hauptmenii Display > Inputs/outputs > Digital /O

So zeigen Sie einen bestimmten Ein-/Ausgang an, mit dem der Greifer verschaltet ist:
e Tippen Sie auf die Schaltflache Go to.
e Geben Sie die Nummer ein und bestéatigen Sie sie mit der Taste Enter.

Digital /O

Nol valve | State [Name I 300
133 O Eingang
||
100

140 O Svs Engang \-;—-J
w O Eingang Gow
142 @ SM Engang vake |
143 O Engang | —_—
44 [ ) Einoans
Inputs | Outputs

Verwenden Sie im KRL-Programm die Funktionalitdten des Greifers.
(Unter der Annahme, dass die SchlieRfunktion des Greifers mit SOUT[2] verschaltet
ist.)

SOUT([2]=TRUE ; Schlieflen Sie den Greifer

Die Installation ist abgeschlossen und Sie kénnen jetzt den Greifer mit lhrem Roboter
verwenden.
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2.5.2. LBR iiwa Modelle mit Sunrise Cabinet
In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an

lhrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.5.2.1. Montage
Der Werkzeugflansch des Roboters ist direkt mit den OnRobot Greifern kompatibel.

1. Bringen Sie den Greifer am Roboter an.

VG10 Greifer:

* Click!

Gecko Greifer:
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(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

2.5.2.2. Kabelfiihrung

2. SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

3. SchlieRen Sie den M12-17 Pin Medienflansch-Stecker (Lieferung durch KUKA) am
Medienflansch des Roboters an (achten Sie auf eine ausreichende Kabellange).

4. Fihren Sie das Greiferkabel (blaue Linie) und das Kabel des Medienflansches (rote
Linie) zum IO Converter.

5. Zur Befestigung verwenden Sie das im Lieferumfang enthaltene Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgelibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).

Zusatzlange f

Biegeradius

Roboter-
steuerung

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.5.2.3. Elektroanschluss

Bei KUKA LBR iiwa Robotern kann die Medienflansch I/O-Schnittstelle am Roboterarm fur den
Anschluss des OnRobot |0 Converter an der Robotersteuerung verwendet werden. Der
Medienflansch versorgt den angebrachten Greifer auch mit Strom. Der Medienflansch des
Roboters muss einen der folgenden Anschliisse besitzen: X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43,
X91, X92, X93. Falls Ihr spezifischer Medienflansch ein Modell ist, das keine dieser
Schnittstellen besitzt, miissen Sie sich an lhren KUKA-Lieferanten wenden.
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Die nachstehenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer
far den Steckertyp X3 (M12 - 17 Pin) (diese Schritte sind fiir alle Schnittstellentypen gleich, nur
die Steckertypen und die Belegung der Pins sind unterschiedlich):

6. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist.

7. Machen Sie zunachst den X3 Stecker an der Seite des Medienflansches ausfindig.
Bereiten Sie die X3 Gegenstecker (M12 — 17 Pin) vor, die als Reserve mit dem Roboter

geliefert wurden.

8. Fur alle Medienflansch-Typen wird der Converter wie folgt konfiguriert (
X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92 und X93 sind Typ PNP.

RG2/RG6 Greifer (P1)

Fiir PNP-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die verschiedenen
Greifer folgende Jumper-Einstellungen [
(rot markiert) notwendig: =

VG10 Greifer

NPN <4PNP
NPN<PNP e

] nenspnp 0]

N 02
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9.

@robot

Verdrahten Sie den Greiferstecker mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer

Gecko Greifer

1o RGZ/R?G (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24 V Greifer 24V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
P inrtck
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) ads einrticken
(weif)
G4 Schlle?rir;éc))ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (grin)
K | A Vak K
G6 Greifer aktiv (griin) ana ?, uum O Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
G7 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
G8 Grelferpre|te Vakuumhéhe B (weif) Pad erfordert Wartung
(weif3) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den Ubrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhiilse zur Verfligung.

10. Verdrahten Sie die digitalen I/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot 10 Converters mit
dem X3 Stecker.
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Verzeichnis der wichtigen Pins des X3 Steckers: (von der Roboterseite aus gesehen)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 MF-Ausgang O 9 VCC24V
2 MF-Ausgang 3 10 MF-Eingang O
3 MF-Eingang 3 11 MF-Ausgang 1
4 MF-Eingang 4 12 MF-Ausgang 2
5 GND 24V 13 MF-Eingang 2
6 GND 24V 14 GND 24V
7 VCC24V 15 VCC24V
8 VCC24V 16 MF-Eingang 1

Nicht belegte Eingange kénnen fiir Informationen zum Greiferstatus, nicht belegte
Ausgidnge konnen zur Steuerung des Greifers verwendet werden.

Notieren Sie sich die zum Verdrahten verwendeten Pins, weil Sie dies in einem
spateren Schritt beim Verschalten benétigen.

11. SchlieBen Sie die X3-Stromausgange an den Stromleitungen (R1, R2) des OnRobot 10
Converters an:

Pin X3 Pin Beschreibung
R1 7,8,9,15 | 24V (1A)
R2 5,6,14,17 | GND

2.5.2.4. Konfiguration der Roboter-Software

Ihr KUKA Medienflansch ist werkseitig fir I/O-Gruppen konfiguriert, und Ihr KUKA Sunrise
Workbench Projekt sollte diese I/O-Gruppe exportiert haben. Sollte dies nicht der Fall sein,
sehen Sie im Handbuch KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx in Abschnitt 11
nach.

12. Verwenden Sie im Java-Programm die Funktionalitaten des Greifers. Weitere Details
siehe: Handbuch KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx, Abschnitt
15.11.

13. Die Installation ist abgeschlossen und Sie kdnnen jetzt den Greifer mit Ihrem Roboter
verwenden.
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2.6. TECHMAN Roboter

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

. Greifer montieren
Il.  Kabel verlegen

lll.  Drahte anschlieRen
IV.  Roboter einrichten

2.6.1. Montage

12. Montieren Sie zundchst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:
Typ K

1 Schrauben M6x10
(1S014580)

2 OnRobot-Aufnahmeflansch
(1SO09409-1-50-4-M6
kompatibel)

3 Passstift @6x8 (1SO2338)*

4 Roboter-Werkzeugflansch

Anzugsdrehmoment 6 Nm
verwenden.

* In frihen Kits nicht enthalten.

13. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel und die Greifer kdnnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:
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2.6.2.

68

RG2/RG6 Greifer:

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

Kabelfiihrung

SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

Flihren Sie das Kabel zum |0 Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband.

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgelibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).
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Zusatzlange

7N

Roboter-

steuerung
L

Bringen Sie den OnRobot IO Converter nahe an der Robotersteuerung an.

2.6.3. Elektroanschluss

Bei Techman Robotern kann die I/O-Schnittstelle an der Unterseite des Steuerschranks fir den
Anschluss des OnRobot I0 Converters an der Robotersteuerung verwendet werden. Zur
Stromversorgung des Converters und des Greifers kann das im Lieferumfang enthaltene 24 V

Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

4. Vergewissern Sie sich, dass der 10 Converter gemaR nachstehender Anweisung fir
den Greifer konfiguriert ist:
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5.

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper-
Einstellungen (rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

@robot

RG2/RG6 Greifer (P1)

&) ] NPN» PNP

\ NPN» PNP
1 O

"] NPNB-PNP
_] NPNB-PNP

Verdrahten Sie das Greiferkabel mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer

A3ddIRO

Gecko Greifer

d3ddibO
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1o RGZ/Rc.iG (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24V Greifer 24 V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
. Pads einrilicken
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) (weif)
G4 Schlle?rir;ilc))ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (grin)
G6 Greifer aktiv (griin) Kanal A Veikuum oK Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
G7 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
8 Gre|fer|F>re|te Vakuumhshe B (wei) Pad erfordert Wartung
(weip) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den Ubrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhdiilse zur Verfligung.

6. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter und die Steuerung vollstandig stromlos
geschaltet sind.

7. Offnen Sie die Unterseite am Steuerschrank des Roboters, in dem sich die 1/0-Stecker

befinden.

8. SchlieRen Sie den 10 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm langen

Drahten gemaR nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.
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10.

TECHMAN- 10 Converter

Signal RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
EXT_GND Nicht belegt Nicht belegt PSU GND
EXT_24V Nicht belegt Nicht belegt PSU 24V
GND_EX R2 /GND R2 /GND R2 /GND
24V_EX R1/24V R1/24V R1/24V
DI_O R5 R5 R5
DI_1 R6 R6 R6
DI_2 Nicht belegt Nicht belegt R7
DI_3 Nicht belegt Nicht belegt R8
DI_4 Nicht belegt Nicht belegt R9
DO_0 R3 R3 R3
DO_1 R4 R4 R4
AIN_OP R7 R7 Nicht belegt
AIN_OGND | R2 /GND R2 /GND Nicht belegt
AIN_1P R8 R8 Nicht belegt
AIN_1GND | R2 /GND R2 / GND Nicht belegt
ADC_GND | R2/GND R2 / GND Nicht belegt

robot

Falls die aufgefiihrten digitalen Ein-/Ausgédnge fir andere Zwecke belegt sind, kbnnen
andere digitale Ein-/Ausgdnge verwendet werden. Beachten Sie, dass AIN_OGND,
AIN_1GND und ADC_GND alle an der gemeinsamen Erdung (R2 am 10 Converter oder
GND_EX am Roboter) angeschlossen sein miissen, damit der Eingangsstromkreis des
Roboters funktioniert. Weitere Details finden Sie im Benutzerhandbuch des Roboters.

Wenn Sie den Gecko Greifer verwenden, schlieRen Sie das im Lieferumfang

enthaltene OnRobot Netzgerat an den externen Stromleitungen der Steuerung
(24 V_EX und GND_EX) an.

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
EX_24V | Gelb 24V (1 A)
EX_GND | Cyan GND

Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender

Diagramme:



TECHMAN Roboter
RG2/RG6 (P1) Greifer:

@@OGOGOOOOOOO
=IEISESS

@000000

VG10 Greifer:

EX_24v
24V EX
24V EX
20V EX
28V_EX
24V EX
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Gecko Greifer:

ol

0000 GC

el

ORI (o1 O || oac rour
PR (511 O] ||oac_sno

2.6.4. Konfiguration der Roboter-Software

11. Nach dem Einschalten des Roboters konnen die Ein-/Ausgdnge geméaR nachstehender
Tabelle zur Steuerung des Greifers und fur Riickmeldungen verwendet werden:

TECHMAN- Funktion

Signal RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko

DIO Kein Greifen Kanal A> 60 % Ultraschall OK

DI1 Aktiv Kanal B> 60 % Bauteil vorhanden

DI 2 Nicht belegt Nicht belegt Vorlast OK

DI3 Nicht belegt Nicht belegt Pad erfordert

Wartung

DI 4 Nicht belegt Nicht belegt Fehler

DO O Geringe/ Kanal A greifen/ Pads einrlicken
hohe Kraft freigeben

DO 1 Offnen/ Kanal B greifen/ Pads ausriicken
schlieRen freigeben

AIN O Nicht belegt Kanal A Vakuumhohe Nicht belegt

AIN 1 Greiferbreite Kanal B Vakuumhohe Nicht belegt

12. Es empfiehlt sich, die Taste GRIPPER des Roboters auf Umschalten zwischen den
relevanten 1/Os zu konfigurieren, damit ein leichtes Einlernen durch Demonstration
moglich ist. Weitere Anweisungen hierzu finden Sie im Handbuch des Roboters.

13. Die Installation ist abgeschlossen und Sie kénnen jetzt den Greifer mit lhrem Roboter
verwenden.
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2.7. YASKAWA Roboter
2.7.1. Modelle GP12, GP8, GP7, HC10/DT

In der folgenden Anleitung zeigen wir hnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot Greifer an
Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Installationsschritte sind:

I.  Greifer montieren

II. Kabel verlegen

IIl.  Dréhte anschlieBen

IV. Roboter einrichten

2.7.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunachst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

Fir die Modelle GP7, GP8

Typ F

1 Schrauben M5x10
(1S014580)

2 OnRobot-
Aufnahmeflansch
(1509409-1-31.5-4-M6)

3 Passstift @5x6 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(/SO 9409-1-60-4-M5)

Anzugsdrehmoment 5 Nm

verwenden.
Flir GP12-Modelle
1) 20 (3 4 e
1 Schrauben M4x10
(1S014580)
2 OnRobot-

Aufnahmeflansch
(1S09409-1-31.5-8-M4)
3 Passstift @4x6 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(/IS09409-1-62-8-M4)

l’fé Anzugsdrehmoment 3 Nm
verwenden.
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Fir HC10/DT-Modelle

TypH

1 Schrauben M6x8 (1SO014580)
.\ Y 2 OnRobot-Aufnahmeflansch
() S = -\ (1S09409-1-31.5-4-M6)
’ 3 Passstift P6x8 (1S02338)

4 Roboter-Werkzeugflansch
(/SO 9409-1-80-4-M6)

Anzugsdrehmoment 6 Nm
verwenden.

2. Der Roboterflansch ist jetzt mit den Greifern kompatibel und die Greifer kénnen
direkt angebracht werden.

VG10 Greifer:

* Click!
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Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)

2.7.1.2. Kabelfiihrung

3.

4.

SchlieRen Sie das 5 m Greiferkabel M8 am Greifer an (fir den Gecko Greifer ist es ein
Kabel M12).

Fiihren Sie das Kabel (blaue Linie) zum 10 Converter und befestigen Sie es mit dem im
Lieferumfang enthaltenen Klettband (schwarz).

Achten Sie bei der Kabelfiihrung auf Zusatzlange an den Verbindungen, damit bei
Bewegungen des Roboters kein Zug auf das Kabel ausgeiibt wird.

Beachten Sie auch, dass der Radius der Kabelbiegung mindestens 40 mm betragt
(beim Gecko Greifer betragt der Mindestradius 70 mm).

Roboter-
steuerung

Hinweis: Bei Verwendung des HC10 Yaskawa-Arms mit Werkzeug-l/O-Funktionalitat
kénnen die Stecker am Armende zum direkten Verbinden mit dem Greifer verwendet
werden, anstatt das M8/M12-Kabel entlang des Roboterarms zu fihren.

Bringen Sie den OnRobot |0 Converter nahe an der Robotersteuerung an.
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2.7.1.3. Elektroanschluss

Die am haufigsten verwendeten Yaskawa-Steuerungen sind die Standard-Steuerung YRC1000
und die Steuerung YRC1000micro. Bei der Steuerung YRC1000 kann die 1/O-Breakout-Platine
CN308 (Teilenr. 178669 -1) im Schaltschrank fiir den Anschluss des OnRobot |0 Converters an
die Robotersteuerung verwendet werden. Verwenden Sie fiir die Steuerung YRC1000micro
den Stecker der 1/O-Breakout-Platine CN4, um den OnRobot 10 Converter mit der
Robotersteuerung zu verbinden. Zur Stromversorgung des Converters und des Greifers kann
das im Lieferumfang enthaltene 24 V Netzgerat verwendet werden.

YRC1000:

YRC1000micro:
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LB

Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot Greifer:

5. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist und

trennen Sie die Steuerung vom Netzstrom.

6. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend dem in lhrem

Steuerschrank verbauten 1/0-Modul:

Die meisten Yaskawa-Steuerungen verfiigen tiber die NPN-Konfiguration.

Fiir NPN-Konfigurationen des OnRobot
10 Converters sind fir die
verschiedenen Greifer folgende Jumper-
Einstellungen (rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

-U PNP»NPN |_
U e

m

RG2/RG6 Greifer (P1)

" ] NPN>PNP o
__] NPN®PNP

" ] NPNRPNP
] NPN»PNP
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Sehen Sie im Yaskawa-Handbuch nach, ob es sich um einen NPN- oder PNP-Typ
handelt.

YASKAWA Roboter

7. Verdrahten Sie den Greiferstecker mit dem 10 Converter (G1-G9).

Gecko Greifer

RG2/RG6 und VG10 Greifer

1o RGZ/R§6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Greifer
GO Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
. Greifer 24 V Greifer 24 V
G1 Greifer 24 V (grau) (grau) (blau)
Greifer GND Greifer GND Greifer GND
G2
(rot) (rot) (rot)
P inrtck
G3 Kraft 5/40 N (blau) | Kanal A Ein/Aus (blau) ads einrticken
(weif)
G4 Schllefre;r;{’())ffnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5 Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK
(gelb) (gelb) (griin)
K | A Vak K
G6 Greifer aktiv (griin) ana ?. uum O Bauteil vorhanden (gelb)
(griin)
67 Nicht belegt Vakuumhohe A Vorlast OK
(braun) (grau)
G8 Grelferprelte Vakuumhéhe B (weif) Pad erfordert Wartung
(weifs) (rosa)
G9 Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten und
abisoliert werden. Bei den lbrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel M8 mit
Aderendhiilse zur Verfligung.

HINWEIS: Die standardméRige Yaskawa-Steuerung unterstiitzt keine analogen

Robotereingange (z. B. RG2-Greiferbreite, VG10-Vakuumhohe).

8. SchlieBen Sie den 10 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm langen

Drahten gemaR nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.
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YRC1000-Pinbelegung:

Breakout-
o Yastkawa- Platine CN306 RG2/RC.i6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Converter Signal Pin Greifer
RO
R1 B18 Greifer 24V Greifer 24V Greifer 24V
R2 Al6 Greifer GND Greifer GND Greifer GND
R3 OuUT_09 B8 Kraft 5/40 N Kanal A Ein/Aus Pads einriicken
R4 ouT_10 A8 SchlieBen/Offnen Kanal B Ein/Aus Pads ausriicken
R5 IN_09 B1 Nicht gegriffen Kanal AO\I/<akuum Ultraschall OK
R6 IN_10 Al Greifer aktiv Kanal B Vakuum Bauteil
OK vorhanden
R7 IN_11 B2 Vakuumhohe A Vorlast OK
R8 IN_12 A2 Greiferbreite Vakuumhshe B Pad erfordert
- Wartung
R9 IN_13 B3 Fehler
YRC1000micro-Pinbelegung:
Breakout-
10 Yaskawa- S Platinecng | RO/RGE(PL) 1 ycih Greifer | S8%KO
Converter Signal Steckerpin Pin Greifer Greifer
RO
. . Greifer
R1 12 15 Greifer 24V Greifer 24V
24V
. . Greifer
R2 11 23 Greifer GND Greifer GND
GND
Kanal A Pads
R3 OUT_05 10 16 Kraft 5/40 N Ein/Aus einriicken
R4 ouT_07 9 17 SchlieBen/Offnen K.anal B Pelds
Ein/Aus ausrticken
. . Kanal A Ultraschall
R5 IN_04 1 25 Nicht gegriffen Vakuum OK oK
. . Kanal B Bauteil
R6 IN_05 2 26 Greifer aktiv Vakuum OK | vorhanden
R7 IN_06 3 9 Vorlast OK
Pad
R8 IN_07 4 10 erfordert
Wartung
R9 IN_08 5 27 Fehler

Zusatzlich listet die folgende Tabelle die Farbcodes fiir das Yaskawa YRC1000micro

Werkzeug 1/0 auf, das vom Werkzeugflansch bis zum Greifer reicht. S1 bezieht sich auf
Robotereingange und umfasst S-Steckerpins 1-8;
S2 bezieht sich auf Roboterausgange und umfasst S-Steckerpins 9-16.
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HC10 Werkzeug I/O Connector Farbcodes
Kabel 1 2 3 4 5 6 7 8
S1 Gelb Weil Orange Blau Grin Braun Grau Schwarz
S2 Weilf | Orange Griin Schwarz Blau Gelb Orange Braun

9. Verdrahten Sie die digitalen I/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot IO Converters mit
dem Yaskawa I/O Modul. Beachten Sie, dass sich die YRC1000 I/O-Schnittstelle
innerhalb der Steuerung befindet und die YRC1000micro I/O-Schnittstelle eine
Breakout-Platine auerhalb der Steuerung (CN4) ist. Hier ist die Pinbelegung fiir die
I/O-Breakout-Platine fir die Steuerung YRC1000micro.

YRC1000micro

YRC1000
General-purpose /0 board (JANCD-AIO02-E)
3 CN30B Connector

:bqﬂ— 20040 |B1_|[INOS  GP Input ™ H-

20041 |A1_[INID_GP Irput N
: 20042 [B2 |11 GPirpwt | N -

i 20043 |A2_|N12_GP Input N

BEMA(TYP) 2004 [B3_[INI3_GP Input N

: 20045 |A3_|IN14_ GP Irput N

20046 B4 |INI5_ GP Irput N

B85
AS
B5
I

o — 20007 =
e 20047 24 N6 GP Input N

87 [02¢w

- 1| A7 02w -
i T —{—1—{ 30040 B8 |0UT09 GP Output | ouT|
™ 30041 [48_|0uTI0 GPOuput | uTH -
by 2 30042 [89_|ouT1 GPOutput _|ouTH~
2amC . 30043 [A9_[0UTI2 GP Output__|uT)
S0mA(MAX) & 30044 [B10 [0UT13 GPOutput  [ouThH—
. 30045 |A10 |0UT14 GPOutput | OUTH—
- ‘g— 3004 (811 [0UTIS GP Output | 0UT|-
i3] t—— 50047 |11 [ouT16 GP Output | ouT|H -
812 -
a2
813 -
a3
B4 -
[a e
615
N5 =
—— B16 |024W ==
[CN303 [fgmal b A6 |024W -
3 Fower Supgly| 41 B17 |024W i G
4 A [a17 Jo2ew -
4V1.54) 1 (618 [+2ew
TEgema | $ A8 [+24w pes
{%gma" ‘ Lgl +2W 819 [+24W
Lcﬁ\. bt Loty » 19 [+2e00 H-
- 820 [FG
= A20

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 to -3, CN303-2 to 4
when the external power supply is used

YRC1000micro

[ow |
112137456 77819 [10[11112113714]15[16{17]181920212212324/25726
| - - [ () () - [ - - —— = -

MG |11Vl b ol |

231 3113233343536373839404142/4344 454647

52
([ e (Y T O () (= ) =) = [ =) ]

[E-Eﬁl;l
—11] [
(M ]
=
[
ﬁm.s_]

2

]

[

24
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10. Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender
Diagramme:

RG2/RG6 (P1) Greifer:

YRC1000
General-purpose I/O board (JANCD-AIO02-E)

i CN308 Comector
] Name s
/ac;-——-mw 61 (W07 _GPiowt ™
e 2004 [A_[N10_GPinput w
: 20002 [B2_|W11__GPInput w
poserro o >
e |24 [& W2 GPiput w
BEMA(TYP) | 2004 (3 (W3 _GPiput | N
: 20045 [A3 |14 GPinput w
. 2004 [B4_ |15 GPinput ™
B s e E U LN C T w H-
ELIN

1 [0 [oaew
o v [eew H-
—ii 30040 [68_|ouT09 GP Ot |ourfH-
30041_|A8_|ouTo GPOwns |ouTH-
30042 [89_|OUTI1_GP Owad | ouT
24we  : 3043 A8 o2 OPOWt | O
SOmA (MAX) 30044 (810 [0uTI3 GPOwgut | OuT]

H 30045 [A10 [ouTi4 GP oWt [ouT|
=] 30046 |81 |oUTI5 GPOwpa | OuT|

KR 30047 a1 Jounis GPowas o]

EachPont .

.o 616 [02aw
16 [024w
B17 [024w
17 [o2ew
B18 | +200 -
E“ — |wis [+2ew | -
i 2 (9 20w | -
[V - azen, LT [ -

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-210 4
when the external power supgly Is used.
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VG10 Greifer:
YRC1000
General-purpose /O board (JANCD-AIO02-E)
(ON306 Connector
[Soral
W
W
W
0
0
0
w
0
o
ouT|
U]
ar
our!
ouT!
— ! ouT]
:@_. {30047 [A11 [0uTiE GPOumt | ouT]
812
[
13
ais
814
m
815
a5
.o 816 [02ew H
[CN3T Tramar 16 |02ews
3 {Power |
(L1 av| oo 5
Lo [ow H
= e [r20w
1 LU 819 | #2400
2w [ a1 [+v2ew
l— 820 [FG
= A20
Pr—

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-2to 4

‘when the external power supply is used.
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DORECTINI
ouTe
w
0

£€)

1T0T 6/8 £]9|S[P EIZT

TOTSTH

T

—
—
=
Gecko Greifer:
YRC1000
‘General-purpose /O board (JANCD-AIO02-E)
(CN308 Connector
Name B
N03  GP Irput ~ -
S |
N1 GP nput ~ -
N2 GPirput ~ —
s are— | 1
ST oy |
S oy | B
e w1l

026w =
026w -

ouTio GPouar [ auTH—
ouTh_GPowr | ouTH -
ouni2 GP ot | i
ouns GPoupt |ouTH-
uTie GPouprt [ouTH-
1 [ouTts GPoupst  [ouTH -
ouTie GPows  |ouTH-

1

e,

3 {PowerSpgy| 4 817 [024w)
v
024V

|pend| T
1o
1,,3:3'L-J 2 oew
| &osdect,

*Remove the Jumper-pins between CN303-1 o -3, CN303-2 10 4
‘when the external power supply is used.
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11. SchlieRen Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des OnRobot 10
Converters an:

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
R1 Gelb 24V (1 A)
R2 Cyan GND

HINWEIS: Verbinden Sie die gelbe 24V-Aderendhiilse nicht direkt mit dem Yaskawa
1/0 Modul. Verbinden Sie sie mit dem 10 Converter an R1 (wie im Bild oben) oder an
G1.

2.7.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

Die Ein-/Ausgdnge des Greifers lassen sich auf dem Yaskawa Smart Pendant gemaR den
nachstehend genannten Schritten anzeigen. Die digitale I/0O-Zuordnung wird dadurch bestimmt,
wie der Stecker des Greifers mit dem Yaskawa 1/O Modul verdrahtet ist.

In den folgenden Schritten wird beschrieben, wie die Ein-/Ausgdnge vom Yaskawa Standard
Pendant aus gesteuert werden:

12. Navigieren Sie zum Main Menu und wihlen Sie anschlieRend IN/OUT
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DIGPLAY
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EXTERNAL TNFUT

REGISTER
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EXTERNAL DUTRUT

ALY TLTARY. AELAY

!,5, LADDER EDITOR

GENERAL PURPUSE
DIPUT.

6 POS
ButP

THTERNAL
CONTROL STATUS

TERHINAL

PSEUO: PO
315

10 STMULATION
LISt

SYSTEW INFD
i

L >

SPECIFID TNFUT HETHORK THRUT SR
u ercieic o | wereo ourpor, | e caane
e WALDG 0 USER BROUP
1 ANALDG OUTRUT S

YASKAWA Roboter

13. Hier kdnnen Sie auswahlen, ob Robotereingdnge oder -ausgdange angezeigt werden
sollen. Die Ausgénge kénnen einfach durch Klicken auf die Schaltflache Enable toggle

umgeschaltet werden.
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In den folgenden Schritten wird beschrieben, wie die Ein-/Ausgidnge vom Yaskawa Smart
Pendant aus gesteuert werden:

14. Navigieren Sie zum Menu und wahlen Sie anschlieBend IN/OUT.

Job List

Y Current Job

Program/Operate v
New Job
170
Block I/0
Variables
Variable and I/0 Watch

Move Robot

g Robot Settings *

@ Safety Settings *

X utiiy » rosar [2] 100t a
/\ Alams

—~e

15. Hier kénnen Sie auswahlen, ob Robotereingdnge oder -ausgange angezeigt werden
sollen. Die Ausgdnge konnen einfach durch Klicken auf die Schaltflache Enable toggle
umgeschaltet werden.

009‘2

QOGO
Seo—

OUDE.
GO
TTT=TR4 CYEHH

ZRE=EE DO (O CaL)
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[efelofs]

SO0

Ltolels]

16. Verwenden Sie im Yaskawa-Programm die Funktionalitdten des Greifers.

17.

(Unter der Annahme, dass die SchlieRfunktion des Greifers mit [2] verschaltet ist.)

DOUT[2]=0N ; Schlief3en Sie den Greifer, indem Sie das Signal O2 einschalten
DOUT[2]=0FF ; Gffnen Sie den Greifer, indem Sie das Signal 02 ausschalten

Die Installation ist abgeschlossen und Sie kénnen jetzt den Greifer mit Ihrem Roboter
verwenden.
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10 Converter

3. Anlage - Technische Zeichnungen

3.1. 10 Converter

Alle MaRangaben in mm.

90

44

—

24,5
29

75

4x @3

Fan
W

OO0OO00000

5,5

FanY
I

O

O

Ok

O

.oidOObidO]OH@ﬁ

&
¥

J

A

7.5

60




Aufnahmeflansche

3.2. Aufnahmeflansche

Typ B

14
12

6,2(0,2)
= 2]
< o) o
OO 08 Dgl‘ (EO
& 2 2 T
3 8 2
[sp]
o © 2
) H7 +0,012
4x D5 0 ¥3
4x @ 5,5 THRU ALL SECTION A-A
LI1®97T 10
Typ C
e
14,5
12,5
6,2(£0,2)
] N
~0 (3] ™
X @ 6 ]
o Q) o oo
& o%|og B
o~ ~— 1 ~
& 2 2 = =
™ [Te] w
~0 o~ 5
e S ﬁ‘
G S
’ +0,012
4% P6H7\ 0

4x @ 65THRU ALL V8

L 1®105% 10,5 SECTION A-A
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Aufnahmeflansche

Typ D

4x @ 6,5 THRU ALL
L 1®1057 10,5

Typ E

L_I

oy H7(+8'O]2)

4xM6-6H T 6

)

6x @ 8,5THRU ALL
L I@13V 6

92

P50 h81-0,039

6,2(£0,2)
7
= —
8 Aatre) 2
oo ;// o9
| 7 2 @
e 2 g
AT
6 (+0,012)
12,5 4x @6HZ\ 0 JU5
185
SECTION A-A
6,2(+0,2)

31,5 H7 (+g'025)

15
21

SECTION A-A




Aufnahmeflansche

Typ F

5 0.5%45°

0ss T

31.5h7 (+0.025/-0)
,
T

[o—
il
to—d I
12 h8 (+0/-0.027)

Typ G
4xD57V 6

I—M6-6HT5
\ . ©6.5x90°, Near Side

(@[o2[al]c]
1

—— X
~— 26000 (65805

$0.04/A[B]

E

o
o
o &

R

2
_|
wno
o~
Sp
— o0
+
— ~
I
o
o
e
—t (:)
(S

-

vl

L1 ®8v7.5

A
L o.5x45° e é 1 =400
~——7.00 H7(+0.012,-0)T 3

e X SECTION X-X

t
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robot

Aufnahmeflansche

Typ H
X D5V T

M6 - 6HV 6

\@6.5 x 90°, Near Side
4%@ 6.5 THRU ALL

L_1210.578.5

S A
& | .
=)
+
(2]
< ™
H 83
zgﬁ_ :0,
:757 2y
- 4
10
14
Typ |
A
(+0,012)
P6H7\ O
o 4% Mé-6H T 6 6,2(+0,2)
45 M
O 7
Q1
" P |
o ([ Sojold | £,
& N 11 Pl m
x - - I~ —— I — 3
N ' - o o S
w —_
®y_ AE :
® & ﬁ
* .
*
«\/?550 5
o o
4x G 55THRUALL 225 I x5S
L1@107¥ 18
SECTION A-A
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TypJ

(+0,012
D6H7\ 0 )

o 4XxMé-6H T 6 6,240,2
25 | ——
5 )
=] 8
2 S 79
x
i |& ¢
| w
B
St
A\/ $ 50 4
18
4% ¢ 55THRU ALL
L 1107 85 SECTION A-A
Typ K
A
+0,012
bXMbE-6H T 7

@63

Aufnahmeflansche

P50 4xp 6,5 THRU ALL
L 1®105% 7

Alle MaRangaben in mm.

|(+ 8,025)

$31.5H7

2,5
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