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1. Contenu de la livraison

Le kit de convertisseur d'E/S OnRobot contient ce qui suit :

Convertisseur d'E/S

Alimentation (24 V)

Cable M8 avec fils volants a une extrémité (1 x 5 m)
Fils de raccordement coté robot (9 x 0,3 m)
Rouleaux de bande Velcro (4 x 0,5 m)

vk wNe

Kits de type B/C/D/E/F/G/H/1/J/K uniquement :

6. Bride d'adaptateur
7. Vis et goujon pour la bride d'adaptateur
8. Outil de serrage des vis



2. Intégration du robot

Les kits de convertisseur d'E/S OnRobot peuvent étre utilisés pour intégrer les outils OnRobot
dans de nombreux outils industriels. Le tableau qui suit présente la liste des types de robots
compatibles :

Outils OnRobot

Types de robots pris en charge RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN | M0609 /0617 /1013 /1509 v v v v
LR Mate 200 v v v v
FANUC
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
NACHI /04 /07 v v v v
Cz10 v v v v
Techman | TM5/12/ 14 viv] v ] v |
GP7/8/12 v v v v
YASKAWA
HC-10 v v v v

Dans les sections suivantes, vous trouverez un guide d'intégration détaillé pour les robots pris
en charge.



Robots DOOSAN

2.1. Robots DOOSAN

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable
lll.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.1.1. Montage

La bride d'outil du robot est directement compatible avec les préhenseurs OnRobot.

1. Montez le préhenseur sur le robot.

Préhenseur VG10 :
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Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.1.2. Acheminement des cables

2. Branchez le cdble M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

3. Faites passer le cable (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cable n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).

surplus de Iongueur/

rayon de
courbure

contréleur
s derobot

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.1.3. Branchement électrique

Pour les robots Doosan, l'interface E/S (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) a l'intérieur de I'armoire de
commande peut étre utilisée pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de

8



Robots DOOSAN

robot. L'alimentation 24 V interne (TBPWR) peut étre utilisée pour alimenter le convertisseur
et le préhenseur.
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Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des
préhenseurs OnRobot :

Assurez-vous que le convertisseur d'E/S est configuré pour le préhenseur, conformément
aux instructions ci-dessous :

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations PNP du convertisseur
d'E/S OnRobot

nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

PNP <«NPN
PNP <«NPN

Préhenseur VG10

4. Faites passer le cidble du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).
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Préhenseurs RG2/RG6
et VG10

Préhenseur Gecko

d3ddiRO

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
Gl préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
G3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir Canal B ON/OFF Désengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Ill’as de. CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piece présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de Iicr;tr]:e;;in
G8 préhenseur dépression B A .
(blanc) (blanc) nécessaire
(rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée
d'une virole.

5. Assurez-vous que le robot et le contréleur sont complétement hors tension.

6. Accédez a l'intérieur de I'armoire de controleur de robot, ou se trouvent les
connecteurs d'E/S.

10
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Robots DOOSAN

Connectez le convertisseur d'E/S a I'armoire de contréleur, comme décrit dans le
tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

Signal Convertisseur d'E/S

DOOSAN RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
VIO R1/24V R1/24V R1/24V
GIO R2 / Masse R2 / Masse R2 / Masse
101 R5 R5 R5

102 R6 R6 R6

103 Inutilisé Inutilisé R7

104 Inutilisé Inutilisé R8

105 Inutilisé Inutilisé R9

001 R3 R3 R3

002 R4 R4 R4

All Inutilisé R7 Inutilisé
Al2 R8 R8 Inutilisé

D'autres entrées/sorties numériques peuvent étre utilisées, si celles listées sont
utilisées a d'autres fins. Veuillez vous reporter au manuel du robot pour plus de
détails.

Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous :

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :
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Préhenseur VG10 :

Préhenseur Gecko :
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2.1.4. Configuration logicielle du robot

9. Apres avoir mis le robot sous tension, les entrées/sorties peuvent permettre de
commander le préhenseur et d'obtenir un feedback, en fonction du tableau ci-

dessous :
1/0 Fonction
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
101 Pas de CHA > 60 % Ultrasons OK
préhension
102 Occupé CHB > 60 % Piéce présente
103 Inutilisé Inutilisé Précharge OK
104 Inutilisé Inutilisé Entretien tampon
nécessaire
105 Inutilisé Inutilisé Erreur
001 | Force faible/ Préhension/ Engager les tampons
élevée Relachement CHA
002 | Ouvrir/Fermer Préhension/ Désengager les
Relachement CHB tampons
All Inutilisé Niveau de dépression Inutilisé
CHA
Al2 Largeur de Niveau de dépression Inutilisé
préhenseur CHB

Accédez a I'écran Status pour vérifier le bon fonctionnement de I'appareil.
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X Status

Input/Output Test

Controller Digital Input

Controller Analog Input

Current v

000 2000 0mA
Controller Digital Output
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1
on||on||on||on||on| on||on||on|[on| on||on
off | | off | | off | | off | [ off || off | | off | | off | | off | | off | | off
( J { J J
Controller Analog Output
Current v . 0| mA
000

A

Home

=

Workcell Manager

=

Task Writer

00
(]

Task Builder

Current v

2 13
iOni On
| off | | off

Current

14
[on

| off

v

Reset
15 16
= [

off | | off

0.00

]

Status

Robots DOOSAN

Ready
2018.06.05 4:42:23 PM

Flange Digital Input

Flange Digital Output

1 2 3 4 5 6

On“On

On||On On || On
off ‘0" off | | Off | | Off | | Off
0 mA
0.0
g [
a o
s @& O
Jog

Setting Power

10. Durant la programmation, sélectionnez la commande Set dans I'onglet Property

pour controéler le préhenseur OnRobot.

Task

Globalvariables

MainSub (TaskVel. 250.0, Acc. 1000.0, Joint Vel. 60.0, A...
If (get_digital_input{4)==0N)
Else

End If

Command

Se

t

® Direction

EndMainSub

Digital_out[1]

Property

Simulator

ON v

Veuillez vous reporter au manuel d'utilisation du robot pour les instructions

nécessaires.

11. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.2. Robots FANUC
2.2.1. Modeles des séries LR Mate 200 et CR

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur

Il.  acheminez le cable

Ill.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.2.1.1. Montage

1. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :

1 Vis M5x8 (1S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)
Goujon @5x6 (1S02338)

4 Bride d'outil de robot (ISO
9409-1-31.5-4-M5)

Appliquez un couple de serrage
de 5 Nm.

2. Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre
montés directement.

Préhenseur VG10 :

14
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Préhenseurs RG2/RG6 :

Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.2.1.2. Acheminement des cables
3. Branchez le cdble M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

4. Faites passer le cable (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cdble n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).

15



Robots FANUC @ rObOt

rayon de
courbure

surplus de
longueur

controleur

e © \.” de robot
A ) |

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.2.1.3. Branchement électrique
Pour les contrdleurs FANUC R-30iA/iB, le connecteur CRMA58/CRMA59 de la carte de
conversion peut étre utilisé pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contrdleur de

robot. L'alimentation 24 V fournie peut étre utilisée pour alimenter le convertisseur et le
préhenseur.

e

s i

[P—
—

© el
h \ — C
| — - :
ey | (30 )t ‘
Y o —" |
PR R \ F - -
-7'— FANUC
— i Pt

NOTE : Il est VIVEMENT conseillé d'acheter les pieces de connexion et de cablage
appropriées avant d'installer le préhenseur et le convertisseur d'E/S. Le contrdleur ne
contient pas de bornes a vis pour la borne d'E/S. Les broches d'E/S du contrdleur R-
30iA/iB peuvent étre soudées, mais les points de soudure sont trés petits. Le tableau ci-
dessous répertorie les pieces de connexion nécessaires et un vendeur aupres duquel
acheter les pieces.

Piéces de connexion d'E/S Fanuc
Description Numéro de piece Vendeur

Connecteur male MR-50M Honda MR-50M Misumi

16
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Boitier de connecteur MR Honda

MR-50L+

Misumi

Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des
préhenseurs OnRobot :

5.

Assurez-vous que le robot est hors tension et débranchez le controleur de la prise

secteur.

Cherchez d'abord le connecteur MR50-F en fagade de la porte (étiquette
CRMAS58/CRMAS9). Préparez le connecteur MR50-M correspondant.

Vérifiez votre module d'E/S numérique installé dans I'armoire de commande et
configurez le convertisseur d'E/S OnRobot en conséquence :

Les configurations PNP du convertisseur
d'E/S OnRobot

nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

PNP <NPN
@ pnpanen
A

Préhenseur RG.

NPN<PNP
NPN4PNP e

2/RG6 (P1)

RO
R1
R2

17
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Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

@robot

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

(Veuillez vous reporter au manuel de FANUC pour vérifier si son type est NPN ou

PNP.)
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8. Faites passer le cable du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).

Préhenseur Gecko

Préhenseurs RG2/RG6
et VG10

d3ddIRO

d3ddibO

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
G1 préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir Canal B ON/OFF Désengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Il>as de'e CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piéce présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;t;e;;n
G8 préhenseur dépression B i .
(blanc) (blanc) nécessaire
(rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée
d'une virole.

9. Connectez le convertisseur d'E/S a I'armoire de contrdleur, comme décrit dans le
tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

19



Robots FANUC

Convertisseur Signal Fanuc Broches Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S g MR-50M | RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
RO
Préhenseur Préhenseur Préhenseur
R1 DOSRC1 31 24V 24V 24V
R2 voir PNP/NPN Masse du Masse du Masse du
ci-dessous préhenseur préhenseur préhenseur
Canal A Engager les
R3 OouT_101 33 Force 5/40N ON/OFF tampons
. Canal B Désengager
R4 OUT_102 34 Fermer/ouvrir ON/OFF les tampons
Pas de Dépression
R5 IN_101 1 préhension CHA OK Ultrasons OK
Préhenseur Dépression Piece
R IN_102 2 , .
6 10 occupé CHB OK présente
Précharge
R7 IN_103 3 oK
Entretien
R8 IN_104 4 tampon
nécessaire
R9 IN_105 5 Erreur

Si I'E/S FANUC est du type PNP, les broches suivantes doivent étre cblées ensemble :

Broches MR-50M Signal Fanuc
19a30 SDICOM1a0V
N Masse du préhenseur a
R2 a 49 24F

Si I'E/S FANUC est du type NPN, les broches suivantes doivent étre cablées ensemble :

Broches MR-50M Signal Fanuc
19349 SDICOM1 a 24F
R2 318 Masse du gr\jhenseur a

NOTE : Le contrdleur Fanuc standard ne prend pas en charge les entrées analogiques
du robot (a savoir largeur du préhenseur RG2, niveau de dépression VG10).

20



Robots FANUC

NOTE : Faites tres attention au cablage de la broche SDICOM1 (broche de connexion
19) et a la masse du préhenseur (convertisseur d'E/S R2). Le ciblage change selon que
le Fanuc est configuré pour PNL (approvisionnement) ou NPN (immersion).

Cablez les lignes d'E/S numériques (R3-R9) du convertisseur d'E/S OnRobot au
connecteur MR50-M. La disposition des broches du connecteur MR50-M Honda pour

I'E/S Fanuc est illustrée ci-dessous.

SOSOIIIIDIIIIISSSS |
O |$ E?E%E%E?E%E% E?E%E%?% 3% 3& H% e C)
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10. Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous :

Configuration PNP du robot Fanuc

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

w

) ﬁ?}?m#’#.ﬁ’ﬁﬁmﬁ. 5 |
Ol — 2225999958 ﬁ% ot

rz?ﬁsavasi ||1%w

7

Préhenseur VG10 :

w

Ol — 5220909958 ﬁ@

rz?ﬁsavasi ||1%w

¥ Wm@#-&&mﬁﬁ ]

7

i::<’ |

Préhenseur Gecko :

w

) WMM.%WM. 5 |
Ol — 9225599058 ,‘S% o

"z?%]?sevssi Ll -?’ﬁ’

 ——— 7
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Configuration NPN du robot Fanuc

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

W Wm#ﬁ?’@ﬁﬁmiyﬁ' |

©) .mabzs@zwmgﬁb#,s’;? war | Q)
’rzW5evosi|||u|%\w I

Préhenseur VG10 :
P MMM&&W.W‘ il
©) g g g T gy ©
1 ?3%&5 DN 4T 4T 4T 4 a$$|$|$ﬁ

Préhenseur Gecko :

P WMW-%W4W‘ :
z z$2$§2?2$$1$1%
$'|$|$|ﬁ

z‘?a‘??%w'-s'w-ﬁ’
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@robot

11. Connectez I'alimentation OnRobot aux lignes d'alimentation (R1, R2) du convertisseur
d'E/S OnRobot :

Broche | Virole | Description
R1 jaune 24V (1 A)
R2 cyan MASSE

2.2.1.4. Configuration logicielle du robot

Contrdle des E/S en utilisant le pendant d'apprentissage Fanuc

——

Les sorties de robot constituent les entrées de préhenseur (commandes) et les sorties de
préhenseur constituent les entrées du robot (dont la plupart correspond aux capteurs de
préhenseur). Les sorties numériques d'E/S sont visibles sur le pendant d'apprentissage de robot
en suivant les étapes ci-dessous. L'affectation des E/S numériques est déterminée par le cablage
au connecteur Honda 50 broches.

11. Appuyez sur le bouton I/0 prés du bas du pendant d'apprentissage pour accéder a

I'écran des sorties de cellules d'E/S.

12. Appuyez sur le bouton Menu pour faire apparaitre un menu et utilisez les fleches
haut/bas pour accéder a I/0O et les fleches gauches pour le sélectionner et ouvrir un
menu secondaire. Sélectionnez Digital dans le menu d'E/S secondaire puis appuyez sur

le bouton Enter.

Cela affiche les sorties numériques d'E/S triées par numéro de port :

24



13.

14.

15.

Robots FANUC

Commutez entre I'affichage des entrées et des sorties en appuyant sur F3
(entrée/sortie). Activez et désactivez les signaux de sortie par défilement jusqu'a
la sortie au moyen des fleches et appuyez sur F4 (On) ou F5 (Off).

Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme Fanuc.
(En supposant un mappage de fonction de fermeture du préhenseur sur
OuUT_102.)

DO[102] = ON; Fermer le préhenseur

L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre
robot.
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2.3. Robots NACHI
2.3.1. Modeles CZ et MZ

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable
lll.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.3.1.1. Montage

26

1. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :

Pour les modéles CZ10, MZO3EL, MZ07

1 Vis M5x8 (15014580)

2 Bride d'adaptateur
OnRobot
(1S09409-1-50-4-M6)

3 Goujon @6x8 (1SO02338)

4 Bride d'outil de robot

Appliquez un couple de
serrage de 5 Nm.

Pour les modeles MZ04

DINON DI - N

1 Vis M5x8 (/S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(1S0940-1-50-4-M6)

3 Goujon P6x8 (I1SO2338)

4 Bride d'outil de robot

Appliquez un couple de serrage
de 5 Nm.



Robots NACHI

2. Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre

montés directement.
Préhenseur VG10 :
’ Click!

=
|

Préhenseurs RG2/RG6 :

Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.3.1.2. Acheminement des cables
3. Branchez le cdble M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

4. Faites passer le cable (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cable n'est pas tiré quand le robot bouge.
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Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm

pour le préhenseur Gecko).

rayon de
courbure

surplus de
longueur

controleur

& 9% "‘\._:\,‘,_./’ de robot

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.3.1.3. Branchement électrique

Dans I'armoire de commande, l'interface E/S CNIN sur la mini carte E/S (le plus souvent carte
E/S) peut étre utilisée pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot.
L'alimentation 24 V interne peut étre utilisée pour alimenter le convertisseur et le préhenseur.

(@)

@robnt

0000000000
65506666001 ©)

QOO

Lo

®

Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des

préhenseurs OnRobot :

5. Assurez-vous que le robot est complétement hors tension.

Localisez d'abord le connecteur CNIN dans le contréleur de robot (nécessite une mini

carte E/S).

6.
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WA A San an

Préparez ensuite le connecteur correspondant CNIN de rechange (composant Fujitsu
FCN-36J024-AU) fourni avec la mini carte E/S.

Vérifiez votre mini carte E/S installée dans I'armoire de commande et configurez le
convertisseur d'E/S OnRobot en conséquence.

Si la mini carte E/S est du type Transistor PNP ou si elle est du type Relais et a une

configuration PNP :
Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations PNP du convertisseur
d'E/S OnRobot

nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Q__

Préhenseur VG10

Si la mini carte E/S est du type Transistor NPN ou si elle est du type Relais et a une

configuration NPN.
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30

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

"] NeNe-PNP faa]
——
BN O
"] nenepap 04
] NPN» PNP

Si un autre module est installé, veuillez vous reporter au manuel du robot pour
vérifier si son type est NPN ou PNP.

Si vous n'étes pas s(r de la configuration de la mini carte E/S de type Relais, veuillez
vous reporter au manuel du robot.

Faites passer le connecteur du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S
(G1-G9).

Préhenseurs RG2/RG6 Préhenseur Gecko
et VG10

EL- D)
d3ddibO



Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V . .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
Gl préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
63 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir | Canal B ON/OFF Desengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Pas de . .
. . CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piéce présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de .
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;:]e;cl’in
G8 préhenseur dépression B , .
blanc) (blanc) nécessaire
( (rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Robots NACHI

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui lI'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée

d'une virole.

Connectez le convertisseur d'E/S (R1-R9) a I'armoire de contrdleur via le connecteur

CNIN, comme décrit dans le tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

Pour des raisons de commaodité, voici la disposition des broches du connecteur CNIN
correspondant du coté cable, vue de la surface soudée :

O

12 11
o s s s s o

I s o o -

10 9 8

7 6 5 4

3 2 1

O

Type de connecteur : FCN-361J024-AU femelle, de soudage (composant Fujitsu)
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Convertisseur Siznal NACHI Broches Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S g CNIN | RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
RO
P1 , . .
R1 (alimentation A10 ou Préhenseur Préhenseur Préhenseur
. B10 24V 24V 24V
interne 24 V)
M1
. . Allou Masse du Masse du Masse du
R2 (alimentation B11 réhenseur réhenseur réhenseur
interne 0 V) P P P
Canal A Engager les
R3 097 Al Force 5/40N ON/OFF tampons
R4 099 A2 Fermer/ouvrir Canal B Désengager
ON/OFF les tampons
Pas de Dépression
R5 198 B5 préhension CHA OK Ultrasons OK
Préhenseur Dépression Piece
R6 1103 B4 occupé CHB OK présente
R7 1101 B3 Précharge OK
Entretien
R8 199 B2 tampon
nécessaire
R9 197 Bl Erreur

NOTE : Toute broche inutilisée peut étre utilisée pour les informations d'état de
préhenseur et toute sortie inutilisée peut permettre de contrdler le préhenseur.
Veuillez noter quelle broche vous avez utilisée lors du cablage. Vous en aurez besoin
ultérieurement lors du mappage.

En cas de mini carte E/S de type Relais, les broches CNIN suivantes doivent étre
cablées ensemble pour alimenter les relais :

Broches CNIN Signal NACHI
B12 a A10 (ou B10) | PR (alimentation + du relais) a P1 (alimentation interne 24 V)

A12 a Al11 (ouB11) | MR (alimentation - du relais) a M1 (alimentation interne 0 V)

De plus, afin de paramétrer la mini carte E/S de type Relais a la configuration NPN ou
PNP, les broches CNIN suivantes doivent étre cablées ensemble :

Pour la configuration NPN

Broches CNIN Signal NACHI
A9 a All (ou B11) Sortie commune a M1 (alimentation interne 0 V)
B9 a A10 (ou B10) Entrée commune a P1 (alimentation interne 24 V)

Pour la configuration PNP
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Broches CNIN Signal NACHI
A9 a A10 (ou B10) Sortie commune a P1 (alimentation interne 24 V)
B9 a A1l (ou B11) Entrée commune a M1 (alimentation interne 0 V)

10. Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous :

Mini carte d'E/S de type Relais a configuration PNP

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

/\
ErkE s L5555,

???B‘D??DDDB

32222222212

Préhenseur VG10 :

/\
EEEESLESESEE,

FRPFoCoggooos
o/

T

Préhenseur Gecko :

(I8 OO AR e £ U
Ol daskasdinds ta sy

aiie=

w%

ggeseeaRee
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Mini carte d'E/S de type Relais a configuration NPN

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

I

Préhenseur VG10 :

i::<

Préhenseur Gecko :

23 T} CAENUNNRCENCIEN 2 O

\ A

ggegeeeees

BhRESLEEESBE,
T?GDD??DDDB
J

?\:’/J

EERESSESESEN,
S

—

aiie=

HIddINO B

ggee8e8Reg
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Mini carte d'E/S de type Transistor a configuration PNP

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

o | BEBEEIEZZIEE,

C]DDDC]D:I??D:I:IB O

J

Préhenseur VG10 :

ij:< ?

Préhenseur Gecko :

O 2ERSEELESSESBE.

\:]I:l:ll:ll:]\:l:l??l:l:l:lﬂ O

J

A} DA LN N NN o U

—

aiie=

ggegeeapRee
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Mini carte d'E/S de type Transistor a configuration NPN

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

-

Préhenseur VG10 :

-

Préhenseur Gecko :

O ) ) L N N ) U

DDDDC}DD??DDDB O

J

ggegeeeees

u34aiio BB

o | BEBEEIEZEZEE,

DDDDC}DD??DDDB O

J

ZEESSLESSSEY,

—

afie:

ggQeeesReg
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2.3.1.4. Configuration logicielle du robot

11. Utilisez le pendant d'apprentissage NACHI pour tester l'installation :

Appuyez sur le bouton Monitor2 de I'écran tactile

Step

7/29/2011 10:06

13

[1:NB4-02

Service
Ultilities

ﬂ
<
Setting

onstant linn19 o012

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

100
100
100
1 100
12 100
100 2

0031 0032 0033 0034 0035

JOINT A1 T

Manusl Speed

L H

m
T
m
T
Tl

v
™= ‘3% Teach/Play

Condition

0014
0016 0017 0018 0019
0021 0024 0025

b [k

Smooth

Robots NACHI

Accédez a votre signal de sortie mappé (par ex. 097) au moyen des touches
fléchées

Appuyez et maintenez enfoncé le bouton Enable en haut a gauche du
pendant d'apprentissage, puis pressez 1 (ON) ou 2 (OFF) sur le clavier

ln-m
nBEE ®
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12. Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme du robot.
Pour controdler le préhenseur :

e Enfoncez la touche OUT au niveau de la ligne de programmation désirée
e Sélectionnez Set output
e Saisissez le numéro de la sortie (par ex. 097) et appuyez sur Enter

e Saisissez la valeur (0 ou 1) et appuyez sur Enter

Pour obtenir le statut du préhenseur :

e Enfoncez la touche IN au niveau de la ligne de programmation désirée
e Sélectionnez Wait for input

e Saisissez le numéro de I'entrée (par ex. 1104) et appuyez sur Enter

13. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.4. Robots KAWASAKI
2.4.1. Modeles de la série R

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

I.  montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable

lll.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.4.1.1. Montage

1. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :

Pour les modeles RSO03N, RSO05L, RSO05N, RS007L, RSO07N

1 Vis M5x8 (1S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(1SO 9409-1-50-4-M6)

3 Goujon @5x6 (1SO02338)

4 Bride d'outil de robot (ISO
9409-1-31.5-4-M5)

Appliquez un couple de serrage
de 5 Nm.

\ Type C

1 Vis M6x8 (IS014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Goujon @6x10 (1SO2338)

4 Bride d'outil de robot (ISO
9409-1-40-4-M6)

Appliquez un couple de serrage
de 6 Nm.
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Pour les modéles RS0010L, RSO20N, RS015X

Type D

1 Vis M6x8 (15014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Goujon @6x10 (1S02338)

4 Bride d'outil de robot (ISO
9409-1-63-4-M6)

Appliquez un couple de serrage
de 6 Nm.

Type E

Vis M8x10 (1S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Goujon @8x10 (1S02338)

4  Bride d'outil de robot
(ISO 9409-1-80-6-M8)

Appliquez un couple de serrage de 8
Nm.

2. Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre
montés directement.

Préhenseur VG10 :

* Click!

Préhenseurs RG2/RG6 :

o

40



Robots KAWASAKI

Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.4.1.2. Acheminement des cables
3. Branchez le cdble M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

4. Faites passer le cable (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cable n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).

rayon de
courbure

surplus de
longueur —— -

‘_ controleur
(% =™ derobot

B

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.
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2.4.1.3. Branchement électrique

Pour les robots KAWASAKI, les deux contrdleurs les plus récents sont : |a série F qui utilise un
connecteur DX40-50P pour l'interface E/S et la série E qui utilise un connecteur D-Sub (M/F) 37
broches. La carte GPIO de I'armoire de commande peut étre utilisée pour connecter le

convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot. L'alimentation 24 V fournie peut étre utilisée
pour alimenter le convertisseur et le préhenseur.

NOTE : Il est VIVEMENT conseillé d'acheter les piéces de connexion et de cablage
appropriées avant d'installer le préhenseur et le convertisseur d'E/S. Le contrdleur ne
contient pas de bornes a vis pour la borne d'E/S. Les connexions d'E/S du contrdleur
série F peuvent étre soudées, mais les points de soudure sont tres petits. Les

connexions d'E/S du contréleur série E ne peuvent pas étre soudées et nécessitent
d'utiliser un connecteur DB37.

Piéces de connexion d'E/S Kawasaki

Contréleur Description Vendeur
d'échantillons

Connecteur DX40-50P HIROSE

Série F (carte 2AB/AE) Digikey, Mouser
Capot de connecteur DX-50-CV
Série E (carte 1TW) Connecteur (M/F) DB37 Amazon, Digikey
e
| N

-

j\ e & I _l=c

- - g
'—b — a———1

Ty |
:':-_/ E-Series: 37-pin D-Sub (M/F) BE Kovmoakip
=== F-Series: DX4D-50P

Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des
préhenseurs OnRobot :

5. Assurez-vous que le robot est hors tension et débranchez le contréleur de la prise
secteur.
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Cherchez d'abord le connecteur DB37 pour la série E sur l'arriere de I'armoire ou le
connecteur DX40-50P pour la série F sur le c6té de I'armoire. Préparez les

connecteurs correspondants.

Vérifiez votre module d'E/S numérique installé dans I'armoire de commande et

configurez le convertisseur d'E/S OnRobot en conséquence :

NOTE : Le contréleur de robot Kawasaki comporte une carte XGPIO qui détermine si le
robot est configuré pour PNP ou NPN. Pour la série F, la carte XGPIO (2AB/AE) est
configurée pour PNP par défaut. Elle peut étre modifiée en paramétrant le cavalier JP8 sur
la carte (se reporter au manuel d'E/S externe du contréleur F pour plus d'informations).
Pour la série E, la configuration PNP/NPN du robot est déterminée par la carte XGPI1O
(1TW) ; pour modifier les configurations, la carte XGPIO du contrdleur doit étre permutée.

Les configurations PNP du convertisseur
d'E/S OnRobot

nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

U S =
v PNP» NPN

m

PNP <«NPN
PNP <«NPN

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

NPN<PNP
NPN4PNP o

e
\ NPN» PNP
i O

] NPNB-PNP
] NPN»PNP

I O

] NPNR-PNP

] NPNB-PNP
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Veuillez vous reporter au manuel de Kawasaki pour vérifier si son type est NPN ou

PNP.

Préhenseurs RG2/RG6
et VG10

d3ddiRO

Préhenseur Gecko

d3ddibO

Faites passer le cable du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
G1 préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir | Canal B ON/OFF Desengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
IIJas de. CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piéce présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;:;e;;in
G8 préhenseur dépression B R .
(blanc) (blanc) nécessaire
(rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée

d'une virole.
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9. Connectez le convertisseur d'E/S a I'armoire de contréleur, comme décrit dans le
tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

Broche Broche
Convertisseur Signal série F série E Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S Kawasaki (DX40- RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
(DB37)
50P)
RO
VIN Préhenseur Préhenseur Préhenseur
R1 ‘(serle E CN2-18 24V 24V Y
uniquement)
OUT-COM1 & CN2 - 36 Masse du Masse du Masse du
R2 30&6 . . .
IN-COM1 CN4 -18 préhenseur préhenseur préhenseur
Canal A Engager les
R T 1 1 N2-1 F 40N
3 OUT. 3 ¢ orce 5/40 ON/OFF tampons
. Canal B Désengager
R4 OuT_2 32 CN2-2 Fermer/ouvrir ON/OFF les tampons
Pas de Dépression
R5 IN_1 7 CN4-1 préhension CHA OK Ultrasons OK
RG IN 2 3 CN4 -2 Préhenseur Dépression Piece
- occupé CHB OK présente
Précharge
R7 IN_3 9 CN4 -3 oK
Entretien
R8 IN_4 10 CN4 -4 tampon
nécessaire
R9 IN_5 11 CN4 -5 Erreur

NOTE : Le contrdéleur Kawasaki standard ne prend pas en charge les entrées
analogiques du robot (a savoir largeur du préhenseur RG2, niveau de dépression
VG10).

10. Cablez les lignes d'E/S numériques (R3-R9) du convertisseur d'E/S OnRobot au connecteur
DX40-50P pour la série F ou au connecteur DB37 pour la série E.

La disposition des broches du connecteur DX40-50P pour la série F est illustrée ci-
dessous :

La disposition des broches du connecteur DB37 pour la série E est illustrée
ci-dessous.
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Vue arriére du connecteur male sub-d 37 broches :

WOWD®WEO@WEOOOOOOOOOOOO
OEORORORONCIORORONOJORONORORORONORO

Vue arriére du connecteur femelle sub-d 37 broches :

DOOOOOLOLOEOHWEE®E®®WO®®E®
DO @E@EEOEOOOO@E@®E®®E®

11. Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous.
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PNP série F Kawasaki

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

Préhenseur VG10 :

I

Préhenseur Gecko :
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Robots KAWASAKI

NPN série F Kawasaki

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

Préhenseur VG10 :

i::<|‘

Préhenseur Gecko :

-

ol
@
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PNP série E Kawasaki

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

\ O@O@O@O@@OOOO@Q%%
PPNEEEERNEEREREEE @ E
REAR VIEW OF MALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

OOOOERCHOOOEOEOO®®E \‘?
PEEEEEEEEE®OE6®E @
REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

Préhenseur VG10 :

@O@O@O@O@@OOOO@kﬂﬁ
IPEEEEAEEREEIEEE® @G
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)

Préhenseur Gecko :

@O@O@O@O@@OOOO@kﬁy
IPEEEEAEEREEEEE®®EE

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

@@@" [OXORCROIOACROICACRCACICAY) \?
EER®EEEe 6 @@

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)
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NPN série E Kawasaki

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

®®@@@®®®®°®®@®®®lﬁﬁ
PPEEERNINEIRDEEEEE EE

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

OOOOEEIEOIERPEEEE®®®E
PPREREAEOREEEE OO 6 @
j REAR VIEW OF FEMALE 37 J
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

=

Préhenseur VG10 :

@@@@@@@@@0@@@@@®qfu
PPNEEEEPEEREPNEEE ®HE

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

OOOOELOONPIEEEERO®®
EEEEEREEE®EEE®E @
REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

e

i]:<

Préhenseur Gecko :

@@@@@@@@@0@@@@@®afu
PPN OO EE

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

OOOOORLOOEEPEEEE®®®®
RPEREEEEEEEEE e @@

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

12. Connectez l'alimentation OnRobot aux lignes d'alimentation (R1, R2) du convertisseur
d'E/S OnRobot :

Broche | Virole | Description
R1 jaune 24V (1 A)
R2 cyan MASSE

2.4.1.4. Configuration logicielle du robot

Contréle des E/S en utilisant le pendant d'apprentissage Kawasaki

——

Une fois le faisceau d'E/S externe install¢, les E/S du préhenseur peuvent étre affichées sur le
pendant d'apprentissage Kawasaki en suivant les étapes ci-dessous. L'affectation des E/S

numériques est déterminée par le mode de cablage a la carte GPIO.

13. Touchez le centre de I'écran tactile du pendant d'apprentissage, puis appuyez sur le
bouton Menu du pendant d'apprentissage et sélectionnez un moniteur (Monitorl ou
Monitor2) et appuyez sur Enter.

i i

]
i

il

14. Sélectionnez Output Signal et appuyez sur Enter. Une liste des sorties de robot

s'affiche alors au bas de I'écran du moniteur.

15. Testez les sorties du robot en activant et en désactivant les signaux.

Pour ce faire, appuyez sur A + ON/OFF.
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Emplacements des boutons A et ON et OFF du pendant d'apprentissage.

16. Pour afficher les entrées du robot, répétez les étapes 1-3, mais sélectionnez Digital
Inputs. Vous pouvez aussi afficher les entrées et les sorties sur des moniteurs
distincts afin de les visualiser cote a cote.

Affichage du pendant d'apprentissage avec le Monitorl présentant les signaux d'entrée
(11-135) et le Monitor?2 les signaux de sortie (01-035).
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17. Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme Kawasaki.
(En supposant un mappage de fonction de fermeture du préhenseur sur OUT_102.)

SIG 2 ; Fermer le préhenseur en activant le signal 02
SIG -2 ; Ouvrir le préhenseur en désactivant le signal 02

18. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.5. Robots KUKA
2.5.1. Modeles équipés de I'armoire compacte KR C4

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable
lll.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.5.1.1. Montage

14. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :
(Le type A ne requiert pas de bride d'adaptateur.)

1 Vis M5x8 (1S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(1SO 9409-1-50-4-M6)
Goujon @5x6 (1S02338)

4 Bride d'outil de robot (ISO
9409-1-31.5-4-M5)

Appliquez un couple de serrage
de 5 Nm.

15. Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre
montés directement.

Préhenseur VG10 :
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Préhenseurs RG2/RG6 :

ot

Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.5.1.2. Acheminement des cables
16. Branchez le cable M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

17. Faites passer le cble (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cable n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).
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controleur

de robot

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.5.1.3. Branchement électrique

Pour les robots Agilus, l'interface E/S en option X12 a l'intérieur de I'armoire de commande
peut étre utilisée pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot.
L'alimentation 24 V fournie peut étre utilisée pour alimenter le convertisseur et le préhenseur.

Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des

préhenseurs OnRobot :

18. Assurez-vous que le robot est complétement hors tension.

19. Cherchez d'abord le connecteur X12 a I'arriere de I'armoire compacte KRC4. Préparez
les connecteurs X12 (D-SUB 50) correspondants de rechange fourni avec le robot.
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20. Vérifiez votre module d'E/S numérique installé dans I'armoire de commande et
configurez le convertisseur d'E/S OnRobot en conséquence :

Les modules Beckhoff EL1809 et EL2809 sont de type PNP.
Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations PNP du convertisseur

d'E/S OnRobot |
nécessitent les parametres de cavalier [ PNP<NPN
suivants (marqués en rouge) pour les S —
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

] Nenp-prp 04
] NPN»PNP

Les modules Beckhoff EL1889 et EL2889 sont de type NPN.

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier | B o l
suivants (marqués en rouge) pour les SOESITIT O
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

UN [{e]e]e)

NPN4PNP o
] NPN»PNP
BT 00
TN O
Ju—p— T
BN o2
_ ] NPN®PNP

Si un autre module est installé, veuillez vous reporter a son manuel pour vérifier si
son type est NPN ou PNP.

21. Faites passer le connecteur du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).
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et VG10

J3ddIRO

Préhenseur Gecko

d3ddiRO

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
Gl préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
G3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir Canal B ON/OFF Désengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Ill’as de. CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piece présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de Iicr;tr]:e;;in
G8 préhenseur dépression B R .
(blanc) (blanc) nécessaire
(rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Robots KUKA

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée

d'une virole.
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22. Cablez les lignes d'E/S numériques (R3-R9) du convertisseur d'E/S OnRobot au
connecteur X12.

Liste des broches importantes du connecteur X12 : (vues c6té connexion)

Iinnnnncncnnnnnnnnn1] w
O f1Boooooooooooooooolill {:-jJ

400000000000 00O00O0 0K
| - —_

Broche | Description Broche Description

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

Toute broche inutilisée peut étre utilisée pour les informations d'état de préhenseur
et toute sortie inutilisée peut permettre de controler le préhenseur.

Veuillez noter quelle broche vous avez utilisée lors du cablage. Vous en aurez besoin
ultérieurement lors du mappage.

23. Connectez l'alimentation OnRobot aux lignes d'alimentation (R1, R2) du convertisseur
d'E/S OnRobot :

Broche | Virole | Description
R1 jaune 24V (1 A)
R2 cyan MASSE

2.5.1.4. Configuration logicielle du robot

24. Mettez le robot sous tension et modifiez la configuration du robot dans WorkVisual
par le biais de l'interface KLI. (Pour des étapes détaillées, reportez-vous aux manuels.)

Pour utiliser les E/S numériques du robot, les broches physiques de I'interface doivent
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26.

27.

Robots KUKA

étre mappées sur les variables dans le logiciel WorkVisual.
Les numéros des broches X12 suivent les numéros de canaux listés dans WorkVisual
(onglet de bus de terrain de mappage des E/S : EL1809 Input et EL2809 Output).

LR AN o X eRllale o Dogi s biliad o ep s XROGR LS SEY O

(] Project Structure - * X 5 Cell onfigurstion | 3410 Mapping ~ %  [catalogs - 3 X%
= Hardre oy [ KRC1/0s KRCVariables PLC  Ficldbusses ~ KRCI/Os PLC  Fieldbusses 5 Cptions 55 KukaRobots230V | *
i Cell WINDOWS IQBKTDN. Hardwa 20 KUKA Power Pack sr (KPPOT1 =1 Py iad o

Bt WINDOWS-BTAGAIS (KNCH cor

BB Controller companents

- K KR 6 R900 sixx

- B Bus structure

EE- KUKA Cortroller Bus (KCB)

E- KUKA System Bus (SYS-%48)
B 5 EtherCAT

E- KUKA Extension Bus (SY5-X44)
- EtherCAT

) Resalver Digtal Converter (RDC)
~{2) Bectronic Mastering Device (EMD)
~2) EM8305-1001 1/0-Mocl
=13 KUKA System Bus (SYS-X48)
-2 CIB SR Safety Module (SIONCIB-SR)
=15 KUKA Extension Bus {5Y5-X44)
-3 EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus)
] EL 1803 16Ch. Dig. Input 24V, 3ms
~{22) EL2803 16Ch. Dig. Output 24V, 0.5A

- EK1100 EtherCAT Couple v
N~
Ea-'gf:;mwmwu\g LA k= 5 LlE|Fm@a 2
L2809 16Ch. Dic | [Myzme « Type D. O 10 Name Type  Addess A
&) Safety control -
B[] Options
Unassigned Active Devices SIN[Z] BOOL 4 4EE Channel 2Input BOOL 321
SIN[3] B0OL 4 amm Channel 3nput B0OL 32
SINE4] BOOL 4= amm Channel 4 nput BOOL n
SINES] BOOL 4= amm Channel 5.nput BOOL 324
SIN[E] BOOL 4= 4mE Channel 6.nput BOOL 125 - 7 x
SIN7] BOOL 4 amm Channel 7nput BOOL 3% v
Name « Tpe 10 Al[ 10 Neme o Type  Addess | [ Balasmesicnr 6 .
: SupplyVoliage 230
SIN[Z] BOOL  ¢mm || 4mm Channel 2nput BOOL 321 SupportedSupph 230
SINE3) BOOL  ¢mm || «mm Channel 3input BOOL P Name WINDOWS-BTAD
SINj4] BOOL 4= || 4Em Channel 4nput BOOL a7 L Vesion Y
SIN[E] BOOL  <mm 4Em Channel 5.Input BOOL 324 BallastResi:
INIE] BOOI Phd | PT=0IaY LB oo BOOI a5 ¥ Gets or sets the value of the maximal
< > | & / & 1bitls)in1signalfs) sele.. (@] <, @ @ 1bit(s) in 1 signal(s) selected FE: ey

\ IC]

Une fois la configuration terminée et appliquée au robot, utilisez le KUKA smartPAD
pour tester l'installation :

Dans le menu principal, sélectionnez Display > Inputs/outputs > Digital I/0

Pour afficher une entrée/sortie spécifique a laquelle le préhenseur est mappé :
e Appuyez sur le bouton Go to.
e Saisissez le numéro et confirmez au moyen de la touche Enter.

Dyivo : . . -
NoJ vaiue | state [Name <

133 O Eingang
|y

I| 40 O svs Eingang

‘ (@) Go

‘ 1 Engang -
492 @ sm engang Vahe
| .|

143 O Bngang

14 () 500300

Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme KRL.
(En supposant un mappage de fonction de fermeture du préhenseur sur SOUT[2].)

SOUT[2]=TRUE ; Fermer le préhenseur

L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.5.2. Modeles LBR iiwa avec armoire Sunrise

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable
lll.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.5.2.1. Montage

La bride d'outil du robot est directement compatible avec les préhenseurs OnRobot.

1. Montez le préhenseur sur le robot.

Préhenseur VG10 :

Préhenseur Gecko :
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(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.5.2.2. Acheminement des cables

2.

Branchez le cable M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

Branchez le connecteur M12-17 broches Media Flange (fourni par KUKA) a la bride
Media Flange du robot (veillez a ce que le cable soit assez long).

Acheminez le cable de préhenseur (ligne bleue) et le cable Media Flange (ligne rouge)
au convertisseur d'E/S.

Utilisez la bande Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cdble n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).

surplus de
longueur

rayon de
courbure

contréleur
de robot

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.5.2.3. Branchement électrique

Pour les robots KUKA LBR, I'interface E/S Media Flange sur le bras du robot peut étre utilisée
pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contrdleur de robot. La Media Flange
alimente aussi le préhenseur qui y est connecté. La bride Media Flange du robot doit disposer
de I'une des connexions suivantes : X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93. Si votre
modele de Media Flange ne possede pas ces interfaces, contactez votre fournisseur KUKA.
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Les étapes suivantes vous guideront dans la configuration électrique des préhenseurs OnRobot
pour le type de connecteur X3 (M12 - 17 broches). (Ces étapes sont identiques pour tous les types
d'interface, mais les types de connecteur et les numéros de broches varient) :

6. Assurez-vous que le robot est complétement hors tension.

7. Cherchez d'abord le connecteur X3 sur le c6té de la bride Media Flange. Préparez les
connecteurs X3 (M12 - 17 broches) correspondants de rechange fourni avec le robot.

8. Pour tous les types Media Flange, configurez le convertisseur comme suit :
X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93 sont de type PNP.

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations PNP du convertisseur
d'E/S OnRobot

nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Q__

Préhenseur VG10

=gJrobo

NPN <PNP

NPN 4PNP e

e denes NPN BT 0

I ] NeN>PNP 14
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9. Faites passer le connecteur du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).

Préhenseurs RG2/RG6
et VG10

d3ddIRO

Préhenseur Gecko

d3ddibO

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
G1 préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir Canal B ON/OFF Désengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Il>as de'e CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piéce présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;t;e;;n
G8 préhenseur dépression B i .
(blanc) (blanc) nécessaire
(rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Robots KUKA

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les

autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée

d'une virole.
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10. Cablez les lignes d'E/S numériques (R3-R9) du convertisseur d'E/S OnRobot au
connecteur X3.

Liste des broches importantes du connecteur X3 : (vues cOté robot)

Broche | Description Broche | Description

1 Sortie MF O 9 24 Vc.c.

2 Sortie MF 3 10 Entrée MF 0
3 Entrée MF 3 11 Sortie MF 1

4 Entrée MF 4 12 Sortie MF 2

5 Masse 24 V 13 Entrée MF 2
6 Masse 24 V 14 Masse 24 V

7 24 Vc.c. 15 24 Vc.c.

8 24 Vc.c. 16 Entrée MF 1

Toute broche inutilisée peut étre utilisée pour les informations d'état de préhenseur
et toute sortie inutilisée peut permettre de controler le préhenseur.

Veuillez noter quelle broche vous avez utilisée lors du cablage. Vous en aurez besoin
ultérieurement lors du mappage.

11. Connectez les sorties d'alimentation X3 (R1, R2) du convertisseur d'E/S OnRobot :

Broche | Broche X3 Description
R1 7,8,9,15 24V (1 A)
R2 5,6,14,17 MASSE
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2.5.2.4. Configuration logicielle du robot

Votre bride KUKA Media Flange est configurée sur des groupes d'E/S, qui seront exportés dans
votre projet KUKA Sunrise Workbench. Si ce n'est pas le cas, consultez le manuel KUKA Sunrise
0OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx, Section 11.

12. Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme Java. Pour plus détails
reportez-vous au : Manuel KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx,
Section 15.11

13. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.6. Robots Techman

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

. montez le préhenseur
Il.  acheminez le cable

Ill.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.6.1. Montage

68

12. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :
Type K

1 Vis M6x10 (/S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(compatible 1ISO9409-1-50-
4-M6)

3 Goujon @6x8 (1S02338)*

4 Bride d'outil de robot

Appliquez un couple de serrage
de 6 Nm.

*N'est pas présent dans les
premiers kits.

13. Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre
montés directement.

Préhenseur VG10 :

’ Click!




2.6.2.

Robots Techman

Préhenseurs RG2/RG6 :

Préhenseur Gecko :

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

Acheminement des cables

Branchez le cable M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

Faites passer le cable jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande Velcro fournie
pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cable n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).
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Surplus de Iongueur

) @ “bo't ’

controleur
de robot

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.6.3. Branchement électrique

Pour les robots Techman, l'interface E/S au bas de I'armoire de commande peut étre utilisée
pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot. L'alimentation 24 V
fournie peut étre utilisée (connectée aux entrées d'alimentation au contrdleur) pour alimenter

le convertisseur et le préhenseur.
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Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des
préhenseurs OnRobot :

4. Assurez-vous que le convertisseur d'E/S est configuré pour le préhenseur,
conformément aux instructions ci-dessous :

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10 Préhenseur Gecko

NPN<PNP
NPN4PNP e

_ | J
T 00 ] NPNe-PNP [0

~ p——
s O

. u——
S 02 ] NPN>PNP 04

1 D—— :

] NPN»PNP
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@robot

5. Faites passer le cable du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).

Préhenseurs RG2/RG6
et VG10

Préhenseur Gecko

d3ddibO

Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V , .
. 24V préhenseur | 24V préhenseur
Gl préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
G3 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir | Canal B ON/OFF Desengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
IIDas de:' CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piece présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de ,
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;;:e;;in
G8 préhenseur dépression B A .
blanc) (blanc) nécessaire
( (rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)

Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui I'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée
d'une virole.

6. Assurez-vous que le robot et le contréleur sont compléetement hors tension.
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Accédez au bas de I'armoire du controleur de robot, ol se trouvent les connecteurs

d'E/S.

Connectez le convertisseur d'E/S a I'armoire de contrdleur, comme décrit dans le

tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

Signal Convertisseur d'E/S
TECHMAN | RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
EXT_GND Inutilisé Inutilisé PSU GND
EXT_24V Inutilisé Inutilisé PSU 24V
GND_EX R2 / Masse R2 / Masse R2 / Masse
24V_EX R1/24V R1/24V R1/24V
DI_O R5 R5 R5
DI_1 R6 R6 R6
DI_2 Inutilisé Inutilisé R7
DI_3 Inutilisé Inutilisé R8
DI_4 Inutilisé Inutilisé R9
DO_0 R3 R3 R3
DO_1 R4 R4 R4
AIN_OP R7 R7 Inutilisé
AIN_OGND | R2 / Masse R2 / Masse Inutilisé
AIN_1P R8 R8 Inutilisé
AIN_1GND | R2 / Masse R2 / Masse Inutilisé
ADC_GND | R2 / Masse R2 / Masse Inutilisé

D'autres entrées/sorties numériques peuvent étre utilisées, si celles listées sont
utilisées a d'autres fins. Notez que AIN_OGND, AIN_1GND et ADC_GND doivent tous
étre connectés a la masse commune (R2 sur le convertisseur d'E/S ou GND_EX sur le
robot) pour que fonctionnent les circuits d'entrée de robot. Veuillez vous reporter au
manuel du robot pour plus de détails.

Branchez I'alimentation OnRobot fournie aux lignes d'alimentation fournies sur le
contrdleur (24V_EX et GND_EX respectivement), lorsque vous utilisez un préhenseur
Gecko.

Broche | Virole | Description
EX_24V | jaune 24V (1 A)
EX_GND | cyan MASSE

10. Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous :



Robots Techman

Préhenseurs RG2/RG6 (P1) :

¥
]

\

Wlzzzzozaota

Préhenseur VG10 :
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Préhenseur Gecko :

ol

0000BGC

el

ape e o il 0 [ || oac_ane

2.6.4. Configuration logicielle du robot

11. Aprés avoir mis le robot sous tension, les entrées/sorties peuvent permettre de
commander le préhenseur et d'obtenir un feedback, en fonction du tableau ci-

dessous :
Signal Fonction
TECHMAN | RG2/RG6 (P1) | VG10 Gecko
DIO Pas de CHA > 60 % Ultrasons OK
préhension
DIl Occupé CHB > 60 % Piéce présente
DI 2 Inutilisé Inutilisé Précharge OK
DI 3 Inutilisé Inutilisé Entretien
tampon
nécessaire
DI 4 Inutilisé Inutilisé Erreur
DO O Force faible/ Préhension/ Engager les
élevée Relachement tampons
CHA
DO 1 Ouvrir/Fermer Préhension/ Désengager les
Relachement tampons
CHB
AINO Inutilisé Niveau de Inutilisé
dépression CHA
AIN 1 Largeur de Niveau de Inutilisé
préhenseur dépression CHB
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12. Il est recommandé de configurer le bouton PREHENSEUR des robots pour commuter
les E/S adéquates, afin de faciliter I'apprentissage par démonstration. Veuillez vous
reporter au manuel d'utilisation du robot pour les instructions nécessaires.

13. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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2.7. Robots YASKAWA
2.7.1. Modeles GP12, GP8, GP7, HC10/DT

Dans le guide suivant - via quatre étapes d'installation — nous allons vous montrer comment
vous préparer a utiliser les préhenseurs OnRobot avec votre robot. Les étapes d'installation sont
les suivantes :

I.  montez le préhenseur
II. acheminez le cable
Ill.  connectez les fils

IV. et configurez le robot.

2.7.1.1. Montage

1. Commencez par monter la bride d'adaptateur spécifique au robot :

Pour les modeles GP7, GP8

Type F

1 Vis M5x10 (IS014580)

2 Bride d'adaptateur
OnRobot
(1509409-1-31.5-4-M6)

3 Goujon @5x6 (I1SO2338)

4 Bride d'outil de robot (/SO
9409-1-60-4-M5)

Appliquez un couple de serrage
de 5 Nm.

N CON AN T Type G

Vis M4x10 (15014580)

Bride d'adaptateur
OnRobot
(/1SO9409-1-31.5-8-M4)
Goujon @4x6 (1SO02338)

Bride d'outil OnRobot
(1S09409-1-62-8-M4)

Appliquez un couple de serrage
‘,44 ppliq P g
de 3 Nm.
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Pour les modéles HC10/DT
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Type H

1 Vis M6x8 (1S014580)

2 Bride d'adaptateur OnRobot
(1S09409-1-31.5-4-M6)

3 Goujon @6x8 (I1SO2338)
4 Bride d'outil de robot (/SO
9409-1-80-4-M6)

Appliquez un couple de serrage
de 6 Nm.

Maintenant, la bride de robot est compatible avec les préhenseurs, ils peuvent étre
montés directement.

Préhenseur VG10 :

* Click!

Préhenseurs RG2/RG6 :

ot

Préhenseur Gecko :




Robots YASKAWA

(Pour un guide de montage détaillé, reportez-vous aux manuels du préhenseur.)

2.7.1.2. Acheminement des cables

3.

Branchez le cable M8 du préhenseur de 5 m (pour le préhenseur Gecko, le cable est
M12) au préhenseur.

Faites passer le cable (ligne bleue) jusqu'au convertisseur d'E/S et utilisez la bande
Velcro fournie (noire) pour le fixer.

Veillez durant I'acheminement a utiliser un surplus de longueur au niveau des
raccords pour garantir que le cdble n'est pas tiré quand le robot bouge.

Veillez aussi a ce que le rayon de courbure de cable soit d'au moins 40 mm (70 mm
pour le préhenseur Gecko).

rayon de
courbure

surplus de
longueur

controleur
%, g™ de robot

Note : Si vous utilisez le bras Yaskawa HC10 avec la fonctionnalité E/S de l'outil, les
connecteurs au bout du bras peuvent étre connectés directement au préhenseur, plutét
que d'acheminer le cable M8/M12 le long du bras du robot.

Placez le convertisseur d'E/S OnRobot prés du contréleur de robot.

2.7.1.3. Branchement électrique

Les controleurs Yaskawa les plus courants sont le contréleur YRC1000 standard et le
contréleur YRC1000micro. Pour le contrdleur YRC1000, le connecteur CN308 du circuit
imprimé E/S (numéro de piece 178669-1) a l'intérieur de I'armoire de commande peut étre
utilisé pour connecter le convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot. Pour le
contrdleur YRC1000micro, utilisez le connecteur CN4 du circuit imprimé E/S pour connecter le
convertisseur d'E/S OnRobot au contréleur de robot. L'alimentation 24 V fournie peut étre
utilisée pour alimenter le convertisseur et le préhenseur.
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YRC1000 :

YRC1000micro :

Les étapes suivantes vous guideront tout au long de la configuration électrique des
préhenseurs OnRobot :

5. Assurez-vous que le robot est hors tension et débranchez le contréleur de la prise
secteur.
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6. Vérifiez votre module d'E/S numérique installé dans I'armoire de commande et
configurez le convertisseur d'E/S OnRobot en conséquence :
La plupart des controleurs Yaskawa ont une configuration NPN.

Préhenseur RG2/RG6 (P1)

Les configurations NPN du
convertisseur d'E/S OnRobot
nécessitent les parametres de cavalier
suivants (marqués en rouge) pour les
différents préhenseurs :

Préhenseur VG10

[adPNPY NPN | >
e dPnee PN [

)

i \ NPN» PNP

] NPN»PNP O
] NPNR-PNP
JNPNDPNP

Veuillez vous reporter au manuel de Yaskawa pour vérifier si son type est NPN ou
PNP.

7. Faites passer le connecteur du préhenseur jusqu'au convertisseur d'E/S (G1-G9).

Préhenseurs RG2/RG6 Préhenseur Gecko
et VG10

A3ddIRO
d3ddibO
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Convertisseur Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
GO Inutilisé Inutilisé Inutilisé
24V . .
, 24V préhenseur | 24V préhenseur
Gl préhenseur .
(gris) (gris) (bleu)
Masse Masse Masse
G2 préhenseur préhenseur préhenseur
(rouge) (rouge) (rouge)
63 Force 5/40N Canal A ON/OFF Engager
(bleu) (bleu) tampons (blanc)
Fermer/ouvrir | Canal B ON/OFF Desengager
G4 (rose) (rose) tampons
(marron)
Pas de . .
. . CHA dépression Ultrasons OK
G5 préhension OK (jaune) (vert)
(jaune)
G6 Préhenseur CHB dépression Piéce présente
occupé (vert) OK (vert) (jaune)
Niveau de .
G7 Inutilisé dépression A Prechar'ge oK
(marron) (gris)
Largeur de Niveau de ir;t;e;;in
G8 préhenseur dépression B . .
blanc) (blanc) nécessaire
( (rose)
G9 Inutilisé Inutilisé Erreur (orange)
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Pour le préhenseur Gecko, le cable M12 qui lI'accompagne doit étre coupé et dénudé. Les
autres préhenseurs sont fournis avec un cable M8 préparé avec une extrémité dotée

d'une virole.

NOTE : Le controleur Yaskawa standard ne prend pas en charge les entrées analogiques
du robot (a savoir largeur du préhenseur RG2, niveau de dépression VG10).

tableau ci-dessous avec les fils de 30 cm fournis.

Connectez le convertisseur d'E/S a I'armoire de contrdleur, comme décrit dans le



Affectation de la broche YRC1000 :

Robots YASKAWA

Convertisseur Signal Brc;(;h;r(;l:;% Préhenseur Préhenseur Préhenseur
d'E/S Yaskawa i ., RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
imprimé
RO
R1 B18 Préhenseur 24V | Préhenseur 24V | Préhenseur 24V
R2 AL6 Masse du I\/I,asse du Masse du
préhenseur préhenseur préhenseur
R3 OUT_09 B8 Force 5/40N | Canal A ON/OFF Engager les
tampons
R4 OUT 10 A8 Fermer/ouvrir | Canal BON/OFF | DeSensagerles
tampons
RS IN_09 B1 Pas de Depression CHA |11 2s0ns OK
préhension OK
RG IN_10 Al Prehens?ur Dépression CHB Piece présente
occupé OK
R7 IN_11 B2 Niveau de Précharge OK
dépression A
Largeur de Niveau de Entretien
RS IN_12 A2 '8 ~veau tampon
préhenseur dépression B , .
nécessaire
R9 IN_13 B3 Erreur
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Affectation de la broche YRC1000micro :

@robot

Convertisseur Signal Broche de Broc‘:fcﬁli\? de Préhenseur Préhenseur | Préhenseur
d'E/S Yaskawa | connexion S L, RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
imprimé
RO
Préhenseur Préhenseur | Préhenseur
R1 12 5 24V 24V 24V
R2 1 23 Masse du Masse du Masse du
préhenseur préhenseur | préhenseur
Canal A Engager les
R3 OUT_05 10 16 Force 5/40N ON/OFF tampons
R4 ouT 07 9 17 Fermer/ouvrir | C2NalB | Désengager
- ON/OFF les tampons
Pas de Dépression Ultrasons
RS IN_04 1 25 préhension CHA OK OK
Préhenseur Dépression Piece
R6 IN_05 2 26 occupé CHB OK présente
Précharge
R7 IN_06 3 9 oK
Entretien
R8 IN_07 4 10 tampon
nécessaire
R9 IN_08 5 27 Erreur
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De plus, le tableau ci-dessous répertorie les codes de couleurs pour I'E/S de I'outil
YRC1000micro Yaskawa qui va de la bride de I'outil au préhenseur. S1 se référe aux
entrées du robot et couvre les broches 1-8 du connecteur S. S2 se référe aux sorties du
robot et couvre les broches 9-16 du connecteur S.

Codes de couleurs du connecteur E/S de I'outil HC10

Cable 1 2 3 4 5 6 7 8
S1 Jaune Blanc Orange Bleu Vert Marron Gris Noir
S2 Blanc Orange Vert Noir Bleu Jaune Orange | Marron
9. Céablez les lignes d'E/S numériques (R3-R9) du convertisseur d'E/S OnRobot au module

E/S Yaskawa. Notez que l'interface E/S YRC1000 se trouve a l'intérieur du contrdleur
et que l'interface E/S YRC1000micro est un circuit imprimé externe au contréleur
(CN4). Voici la disposition des broches du circuit imprimé E/S pour le controleur

YRC1000micro.

YRC1000micro

YRC1000

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

Name

[sqa

GP Iput

IN

EachPoint & 20043 |42

GP Input
NI GP Input
N2 GP Irput

N
N
N

24VDC =
68mA(TYP) § 20044 165

N3 GP Input
IN14_GP Irput

6 (B¢ N5 GPInput

N
N
N

N6 GP Input

N

ouT|

Each Point ©

ouT|
out

24VDC

ouT|

S0mA (MAX) +

ouT
ouT

IS GP Output

out

116_GP Output

ouT

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

when the external power supply is used
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YRC1000micro

[s]

2000000000000
20000090000000000

\0000.00000000.000,

10. Vérifiez la connexion et la configuration avec les schémas ci-dessous :
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Robots YASKAWA

YRC1000

General-purpose 1/O board (.

24
BBMA(TYP)

N8

JANCD-AIO02-E)

Connector

Nameo

B1_[wo3

GP Input

AT_[ W10

GP input

B2 |t

GP input

™2

GP Input

™13

GP input

wie

GPinput

15

GP Input

Wi

GP Input

wil-

i::<

wil-

wiH-

-

wiH-

wrH-

wiH-

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-210 4
when the external power supply Is used.

68 L9[slvE T

i3

2a3z3za323

11

T

1

©200000000000000

00008000000000000

so00escs0oescnsoe

{

|

lo
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Préhenseur VG10 :

YRC1000

O

‘General-purpose VO board (JANCD-AIO02-E)
(CN306 Connector

Name

W03 GP Input

N0 GPInput

WGP irput

N2 GPInput

N3 GP Iput

W14 GPinput

N5 GPirput

NIE_GP nput

SRR

02w

026w

00103 GP Output

0UTI0 GP Output

OUTiT_GP Outpt

0UTI2_GP Output

0UT1S GP Output

30045 |A10 [0UTI4_GP Outpt

gegeeeees

_f ][00k e [oumis P owpat
i T {0047 [A11 [ouTie P Ot

. 816 |026w

T %6 [024w
24

Power Sty ¢ 817 024w
R e

. 818 [+20w

1 18 [ 1240

B i 819 | 1200

s L 19 [+2ew

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

when the external power supgly is used.

{14 tﬁfﬁhs giZl9lsIplE[Z|T

T
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Préhenseur Gecko :

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

§  ON308 Connector

W Namo s
NO3  GP input w -
“[N0 GPirput ™
NI GP iput w
W2 GPiput v H-
W3 GPrpu | M
Nt GPipa | W
W15 GPiput wH-
we_GPipt | N -
[ -
20

38 |0u109 GPOwt | ouTH -

ouTi0 GP Ot | ouTH -

[69_[outii GP Ot |ouTH-
\9_[0UT12 GP Output | 0uT|

ouTi4 GPout [T~
1_[OUTHS GP Outut | 0UT
{30047 [a1t |outie GPowet oo~

3zzzzz2zzza

¥3ddiRO B

ggegepasees

i 816 024w -
16 024w

=] ‘ R Juie [2ow
1:.2.‘ -4 24w - 19 [+2000
| GM4VE b— 22 oew ] L7 A9 |+260)

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-2to 4
when the external power supply Is used

(o]
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=

w|
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‘“

i[o

_\l
Em [e)
el e
'- = ete
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"o w h:.‘
= 0= Jfsss
~ = 3
. I B
" [+ ele
eos
e |[—
[ y

5
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[ [N

!g

n :E

Ity fgj

11. Connectez l'alimentation OnRobot aux lignes d'alimentation (R1, R2) du convertisseur
d'E/S OnRobot :

Broche | Virole | Description
R1 jaune 24V (1 A)
R2 cyan MASSE
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@robot

NOTE : Ne connectez pas directement la virole jaune 24 V au module E/S Yaskawa.
Connectez-la au convertisseur d'E/S a R1 (comme sur l'illustration ci-dessus) ou a G1.

2.7.1.4. Configuration logicielle du robot

Les E/S du préhenseur peuvent étre affichées sur le pendant intelligent Yaskawa en suivant les
étapes ci-dessous. L'affectation des E/S numériques est déterminée par le mode de céblage du

connecteur de préhenseur au module E/S Yaskawa.

Les étapes suivantes décrivent comment controler les E/S depuis le pendant standard Yaskawa :

12. Accédez a Main Menu, puis sélectionnez IN/OUT.

ATA ]

108

[ }

GENERAL

ERIT

e | svtiaessisi
DESRLAY LIS{RE RS

EXTERNAL INFUT

A

i o

AEGISTER

'S POMER STATUS

VARIARLE

{8001

S

ROBOT

7/

EXTERMAL OUTRUT

AUXTLTARY. RELAY

T LADDER EDITOR

GENERAL PURPUSE
DIPUT:
RPO

SPECIFIL NFUT

NTERNAL
CONTROL STATUS

TERHINAL

PSEUOY: 1PUT:
318

10 SEMULATION
LIST

NETHORE THPUT

R ST0p FACTOR
Mt 1 TOR

SYSTEN INFA
=

. >

90

SPECIFIC DUTPU!

NETWORK | DUTRUT

USER: GROIIP
NP

AN

ANALOE 0UTRUT

USER GROUP
AUTRUT
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13. Ici, vous pouvez choisir de visualiser les entrées ou les sorties du robot. Les sorties peuvent
facilement étre basculées en cliquant sur le bouton Enable toggle.

Les étapes suivantes décrivent comment contrdler les E/S depuis le pendant intelligent
Yaskawa :

14. Accédez au Menu, puis sélectionnez IN/OUT.

Job List

sevo  0TO

= Current Job
Program/Operate ¥
New Job
170
Block I/0
Variables
Variable and I/0 Watch

Move Robot

F° Robot Settings »

@ Safety Settings *
X ity >
/\ Alamms
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15. Ici, vous pouvez choisir de visualiser les entrées ou les sorties du robot. Les sorties peuvent
facilement étre basculées en cliquant sur le bouton Enable toggle.

761-758

769775

T84

TRE=aT

40000 ¢
DO
S

QOO

16. Utilisez les fonctionnalités de préhenseur dans le programme Yaskawa.
(En supposant un mappage de fonction de fermeture du préhenseur sur [2].)

DOUT[2]=ON ; Fermer le préhenseur en activant le signal 02
DOUT([2]=0FF ; Ouvrir le préhenseur en désactivant le signal 02

17. L'installation est terminée, vous étes prét a utiliser le préhenseur avec votre robot.
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3. Annexe - Schémas mécaniques
3.1. Convertisseur d'E/S

——

—

———

24,5
29

75

4x @3

O

Fan
(R

44
©O00000000]

FanY
I

O

5,5

@

Ok

FREERREEED ¢

&
¥

A

7,

w

60

Toutes les dimensions sont en mm.

Convertisseur d'E/S
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Brides d'adaptateur @ rObOt

3.2. Brides d'adaptateur

Type B

14
12
6,2(0,2)
= 2]
: g8 S0
& o2 L
% ® 2 T
3 | 2
[sp]
8 © 8
) H7 +0,012
@5 0 T3
4x @ 5,5 THRU ALL SECTION A-A
LI®9T 10
Type C
e
14,5
12,5
6,2(£0,2)
- ) 4‘ (\lﬁ_\
5 S © So
=) og|oo B
o~ ~— 1 ~
& 2 2 — =
™ [Te] w
~0 o~ 5
S ﬁ‘
G 1)
’ +0,012
X P6H7\ O V8

4x @ 6,5THRU ALL

L 1®105% 10,5 SECTION A-A
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Brides d'adaptateur

Type D

6,2(x0,2)
-
o~ 6 3 179
o« =} =
o5 ;/ 05
| 7 B s
g 2 g
AT
6 (+0,012)
12,5 4x P6H7L O U5
4x @ 6,5THRU ALL 18,5
L 11057 105
SECTION A-A
Type E
A
__I (+o,012)
@6H7\ 0
4xM6-6H T 6 62002

)

(+g,025)

@50 h81-0,039,
031,5 H7

6x @ 8,5THRU ALL g
L I1®137V 6 15
21

SECTION A-A
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Brides d'adaptateur

Type F
4x@5V6 9
M6-6HT5
v 6.5x90°, Near Side 4x@5.5 THRU ALL 3
2 s 0.5x45°

0.5x45"

90°

31.5h7 (+0.025/-0)

[=}—<
i
= g
12 h8 (+0/-0.027)

D122, 12
4 L [0.02[8]

Type G
4xXP5T 6
M6-6HT 5
. ©6.5x90°, Near Side
©lo2[als[c]

—— X

+0.01

H7
[c]q | 26000 (*5:000 |
$0.04/A[B] <

< ) ¥\
/ N\ SN 050 2 v
/ Vs - {O)X ; [ £
/ 1 g8
O .. | SE
) - ~

[1o®1 - %

4x90° -

8 5

(S

-

=15

|

T exoaatrUALL L)t
L) p8¥7s ¢ _+ 0.5x45°
7

%LOT

.00 ] H7(+0.012,-0)T7 3

-~
o
=
o~
o
i)
L JH
—— =—4.00

SECTION X-X
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Type H

@57
M6 - 6HV 6

\@6.5 x 90°, Near Side

900

Type |

4 x90°
—

®

o

A\/ﬁ 50

4x @ 55THRU ALL
L] @107 18

E

4x@ 6.5 THRU ALL
L _110.578.5

D6 H7 (+8'0]2)

_T

AN
W2

4xM6E-6H T 6

4,\,900

225

Brides d'adaptateur

@34
h8 (-0.039/+0)

6,2(+0,2)

(+8, 062)
(+8‘025)

@72

45 H?

P63

@31.5H7

+0,012
4x P5H7 0 T7
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Brides d'adaptateur @ rObOt

Type J
A
+0,012
D6 H?( 0 )
4xM6-6H T 6 6,240,2

/

+0,062)

@45H9( 0

4% 90°

4% ¢ 55THRU ALL
L 1®107 85

Type K

BeH7\ 0 6XxM6-6HT 7 ¢43

D50 4x@ 6,5 THRU ALL

L 191057 7

|(+ 8,025)

$31.5H7

2,5

Toutes les dimensions sont en mm.
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