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1. Leveringsomfang
OnRobot I0 Converter-kit indeholder fglgende:

I/O Converter

Stregmforsyning (24V)

M8-kabel med lgse ledninger i den ene ende (1 x 5 m)
Tilslutningskabler til robotside (9 x 0,3 m)
Velcro-taperuller (4 x 0,5 m)

nhwnN =

Kun B/C/D/E-kits:

6. Adapterflange
7. Skruer og styretap til adapterflange
8. Vaerktgj til tilspaending af skruer

2. Robotintegration

OnRobot 10 Converter-kit kan anvendes til at integrere OnRobot-varktgj med en lang
reekke industrirobotter. Fglgende tabel viser en liste over kompatible robottyper:

OnRobot-vaerktgj
Understgttede robottyper RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN | M0609 /1509 /M1013 /0617 v v v v
LR Mate 200 v v v v
FANUC I erain /-TiA v | v v v
RSOO3N /005L /005N /006L /010N /
KAWASAKI | 0010L /020N /015X /030N /050N / v v v v
080N
KR 3 Agilus

KR 6 R1820 /1820 HP / 700(-2) / 900(-2)
KR 8 R1620 /1620 HP / R2010
KUKA KR 10 R1420 / 1420 HP / 900(-2) /

1100(-2)

KR 12 R1810

LBR iiwa 7 R800 / 14 R820 v v | v v
Techman | TM5/12/14 v | v ] x| x |

Felgende afsnit indeholder en detaljeret integrationsvejledning til de understgttede
robotter.
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Robotintegration

2.1. DOOSAN-robotter

I den fglgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder
OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsatning af robotten.

2.1.1. Montering

Robottens vaerktgjsflange er direkte kompatibel med OnRobot-griberne.

1. Griberen monteres pa robotten.

VG10-griber:
£ —3 T

RG2/RG6-gribere:

’ Klik!

Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).
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Robotintegration @ rObOt

2.1.2. Kabelfgring

2. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

3. Farkablet (bl3) til IO Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape
(sort) til at Fastgere kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra la&angde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke traekkes i kablet, nar robotton bevager sig.

Serg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-
griberen er det 70 mm).

ekstra Iaengdel

bgjnings
radius

Robotkontrol-

J— enhed

Stil OnRobot IO Converter tet pa robotkontrolenheden.
2.1.3. Elektrisk tilslutning

Til Doosan-robotter kan 1/O-graensefladen (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) i kontrolkabinettet
anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Den interne
streamforsyning pa 24V (TBPWR) kan anvendes til at stramforsyne konverteringsenhed
og griber.
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Robotintegration

Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere:

4. Sgrg for, at 10 Converter er konfigureret til griberen i henhold til vejledningen
nedenfor:

5. Tilslut griberkablet til 1O Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

Grey
Red
Blue
Pink GIN
Yellow G OUT

24V

Yellow G OUT| Gé
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

A3ddINO
A3ddibO

Til Gecko-griberen skal M12-kablet, som falger med griberen, tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet med
terminalrer.
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Robotintegration

@robot

RG2/RG6 VG10-griber Gecko-griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bla)
G2/R2 | Griber GND (rgd) Griber GND (rgd) Griber GND (rgd)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bld) Kanal A On/Off (bld) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | lkke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (gran)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (grgn) | Emne tilstede (gul)
(gron)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlasning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

6. Serg for, at robot og kontrolenhed er helt slukket.

7. Abn robotkontrolenhedens kabinet, hvor du finder I0-konnektorerne.

8. Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet med de medfalgende 30 cm ledninger

som beskrevet i tabellen nedenfor.

Robot I0 Converter

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 Ubenyttet Ubenyttet R7
104 Ubenyttet Ubenyttet R8
105 Ubenyttet Ubenyttet R9
001 R3 R3 R3
002 R4 R4 R4
Al1 Ubenyttet R7 Ubenyttet
Al2 R8 R8 Ubenyttet

Andre digitale indgange/udgange kan anvendes, hvis de angivne digitale
indgange/udgange anvendes til andre formal. Se robottens brugervejledning

for yderligere oplysninger.
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Robotintegration

9. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:

RG2/RG6 (P1)-gribere:

2.1.4. Konfiguration af robotsoftware
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10. Nar robotten er taendt, kan I0’erne anvendes til at styre griberen og fa
feedback i henhold til tabellen nedenfor:

I/O Funktion
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
101 Intet greb CHA>60% Ultrasonisk OK
102 Optaget CHB>60% Emne tilstede
103 Ubenyttet Ubenyttet Forudindlaesning
OK
104 Ubenyttet Ubenyttet Pude har behov for
service
105 Ubenyttet Ubenyttet Fejl
001 | Lav/hgj kraft CHA-greb/slip Aktiver puder
002 | Abn/luk CHB-greb/slip Deaktiver puder
Al Ubenyttet CHA- Ubenyttet
vakuumniveau
Al2 Griberbredde CHB- Ubenyttet
vakuumniveau
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Robotintegration @ rObOt

Naviger til skaermen Status for at kontrollere, at enheden fungerer korrekt.

X Status Ready
2018.06.05 4:42:23 PM
Input/Output Test
Controller Digital Input Flange Digital Input

Controller Analog Input

Current ¥ | g0 200¢ 0mA Current v .00 0.0 0mA
Controller Digital Output Reset | Flange Digital Output Reset
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 1 2 3 4 5 6
on ‘ On |Onf|On||On| On||On | On ‘ On||Onf|On||On||On ‘ On||oOn| ‘ On On ‘ On||/On||On||On||On
off ‘ Off | | Off | | Off | | Off | | Off ‘ off | | Off ‘ Off | | Off ‘ off [ off | | Off ‘ off | | Off ‘ ‘ off off ‘ Off | | Off | | Off | | Off | | Off
( J ( J J = l | (

Controller Analog Output

curent v | @ 0| mA Current ¥ og 0| mA

@ T =z B Q@ < B O

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power

11. Under programmering valges kommandoen Set pa fanen Property til styring
af OnRobot-griberen.

Task Command Property Simulator

" Globalvariables Set
002

MainSub (TaskVel. 250.0, Acc. 1000.0, Joint Vel, 60.0, A...

If (get_digital_input(4)==0N) ® Direction
0t Else
) Digital_out[1] v | | ON v
U5 Endif

EndMainSub

Se robottens brugervejledning for yderligere oplysninger.

12. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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Robotintegration

2.2. FANUC-robotter
2.2.1. LR Mate 200 og CR-seriens modeller

I den falgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder
OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsaetning af robotten.

2.2.1.1. Montering

1. Faerst monteres den robotspecifikke adapterflange:

1 M5x8 skruer
(1SO14580)

2 OnRobot-
adapterflange
(1SO 9409-1-50-4-M6)

3 Styretap (ISO2338-5x6)

Robottens

varktgjsflange

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Brug et
tilspaendingsmoment pa
S5Nm.

2. Nuerrobotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres
direkte.

VG10-griber:
[ - T

RG2/RG6-gribere:
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Robotintegration @ rObOt

Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).

2.2.1.2. Kabelfgring

3. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

4. Farkablet (bl3) til IO Converter, og anvend den medfalgende Velcro-tape (sort)
til at fastgare kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra la&engde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke trakkes i kablet, nar robotton bevaeger sig.

Serg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-griberen
er det 70 mm).

Robotkontrol- |
— enhed |~

Stil OnRobot IO Converter tet pa robotkontrolenheden.

Side 13



Robotintegration

2.2.1.3. Elektrisk tilslutning

Til FANUC R-30iA/iB-kontrolenheder kan CRMA58/CRMA59-konnektoren pa
konverteringstavlen anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til
robotkontrolenheden. Den medfalgende stramforsyning pa 24V kan anvendes til at
stremforsyne konverteringsenhed og griber.

=

()L It lf—‘]
A NA)

FANUC

Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere:

5. Sarg for, at robotten er helt slukket, og at kontrolenheden er afbrudt fra
stikkontakt i vaeggen.

6. Farst skal du finde MR50-F-konnektoren pa forsiden af dgren (maerket
CRMA58/CRMAS59). Klarger den ekstra MR50-M-konnektor, der fulgte med
robotten.

IRl
|’

o-i;tj_lg!bgns.unnda—f/o-kon nekt"dr

Placering af I/O-konnektorer i R-30iA-kontrolenheden
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Robotintegration

@robot

Kontroller dit digitale I/O-modul, der er installeret i kontrolkabinettet, og

konfigurer OnRobot 10 Converter i henhold til det:

. Til PNP-konfiguration.

PNP-konfigurationer af OnRobot
IO Converter kraever fglgende
kabelindstillinger (markeret i
redt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

PNP «NPN
PNP «NPN

II.  Til NPN-konFfiguration.

NPN-konfigurationer af OnRobot
IO Converter kraever fglgende
kabelindstillinger (markeret i
redt) til de forskellige gribere:

[ PNP <NPN
(2} pnp<neN | S

A

PNPHNPN [
B enes Non

m

| NPN>PNP
"] neNe-pNp fa]
] Nene PP @]
"] nenwpnp 04
] NPN>PNP

(Se FANUC-brugervejledningen for at kontrollere, om det er type NPN eller

PNP).
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8. Tilslut griberkonnektoren til IO Converter (G1-G9).

Side 16

RG2/RG6- og VG10-gribere

White| G AN

Gecko-griber

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| G7
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

Robotintegration

Til Gecko-griberen skal M12-kablet (som falger med griberen) tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet
med terminalrgr.

RG2/RG6 (P1)- VG10-griber Gecko-griber
griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bla)
G2/R2 | Griber GND (red) Griber GND (rad) Griber GND (rad)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bld) Kanal A On/Off (bld) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | Ikke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (grgn)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (gren) | Emne tilstede (gul)
(gren)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlaesning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot IO Converter til MR50-M-

konnektoren.
#ﬁﬁmw&% PESSSSS
O ? a#a?@z?z%es ?&!&I&jl J% — O
Y
50&
50 Contacts

Liste over vigtige stikben pa MR50-M-konnektoren: (set fra tilslutningssiden)



Robotintegration @ fObOt

Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse

1 Digital indgang 101 | 26

2 Digital indgang 102 | 27

3 Digitalindgang 103 | 28

4 Digitalindgang 104 | 29 ov

5 Digital indgang 105 | 30 ov

6 Digitalindgang 106 | 31 DOSRC1

7 Digital indgang 107 | 32 DOSRC1

8 Digitalindgang 108 | 33 Digital udgang 101
9 Digital indgang 109 | 34 Digital udgang 102
10 Digital indgang 110 | 35 Digital udgang 103
11 Digitalindgang 111 | 36 Digital udgang 104
12 Digital indgang 112 | 37 Digital udgang 105
13 Digitalindgang 113 | 38 Digital udgang 106
14 Digitalindgang 114 | 39 Digital udgang 107
15 Digital indgang 115 | 40 Digital udgang 108
16 Digitalindgang 116 | 41

17 oV 42

18 ov 43

19 SDICOM1 44

20 SDICOM2 45

21 46

22 Digitalindgang 117 | 47

23 Digital indgang 118 | 48

24 Digitalindgang 119 | 49 24F

25 Digitalindgang 120 | 50 24F

Enhver ubenyttet indgang kan anvendes til oplysninger om griberstatus, og
enhver ubenyttet udgang kan anvendes til at styre griberen.

Bemaerk, hvilket stikben du anvender i ledningsfaringen. Dette er nemlig
vigtigt pa et senere tidspunkt under kortlaegningen.

10. Tilslut stremforsyningen pd OnRobot til stremforsyningsledningerne (R1,R2) pa
OnRobot IO Converter:

Stikben | Terminalrer | Beskrivelse
R1 qul 24V (1A)
R2 cyan GND

| 4PNP
| 4PNP L

2.2.1.4. Styring af 1/O vha. Fanuc-programmeringskonsollen
Robotudgange udger griberindgange (kommandoer), og griberudgange udger
robotindgange (de fleste svarer til gribersensorer). Digitale I/O-udgange vises pa
robottens programmeringskonsol ved at fglge trinene nedenfor. Digital I/O-tildeling
konstateres ved permanent tilslutning til Honda-konnektoren med 50 stikben.
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Robotintegration

11. Tryk pa knappen I/O ved bunden af programmeringskonsollen for at
navigere til skaermen I/O-celleudgange.

12. Tryk pa knappen Menu for at vise en skaarmmenu, og brug pilene op/ned til
at navigere til I/O og pilen venstre til at vaelge den og abne en sekundaer
menu. Valg Digital pa den sekundaere I/O-menu, og tryk derefter pa
knappen Enter.

Dette viser de digitale I/O-udgange efter portnummer:

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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Robotintegration @ rObOt

2.3. KAWASAKI-robotter
2.3.1. R-seriens modeller

I den falgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder
OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsaetning af robotten.

2.3.1.1. Montering

1. Farst monteres den robotspecifikke adapterflange:
Til Kawasaki RSO03N-, RS005L-, RSO05N-robotter

\ Type B

1 M5x8 skruer (ISO714580)

2 OnRobot-
adapterflange
(ISO 9409-1-50-4-M6)
Styretap (ISO2338-5x6)

Robottens

vaerktgjsflange

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Brug et
tilspaendingsmoment pa
5 Nm.

Til Kawasaki RS006L-, RSO10N-robotter
/ Type C

1 M6x8 skruer (ISO14580)

2 OnRobot-
adapterflange
(ISO 9409-1-50-4-M6)
3 Styretap (/ISO2338-

6x10)
4 Robottens

vaerktgjsflange

(ISO 9409-1-40-4-Mé6)
Brug et
tilspeendingsmoment pa
6 Nm.
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Side 20

Til Kawasaki RS0010L-, RS020N-, RS015X-robotter

1
2

Robotintegration

Type D

M6x8 skruer (ISO14580)

OnRobot-
adapterflange

(ISO 9409-1-50-4-M6)
Styretap (1S02338-
6x10)

Robottens
vaerktgjsflange

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

Brug et

tilspeendingsmoment pa
6 Nm.

Til Kawasaki RS030N-, RSO50N-, RS080N-robotter

Type E

M8x10 skruer (1SO714580)
OnRobot-adapterflange
(ISO 9409-1-50-4-M6)

Styretap (1SO2338-8x10)

Robottens
vaerktgjsflange
(ISO 9409-1-80-6-M8)

Brug et tilspaendingsmoment

pd 8 Nm.

Nu er robotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres

direkte.

VG10-griber:

€3 T

RG2/RG6-gribere:




Robotintegration @ rObOt

Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).

2.3.1.2. Kabelfgring

3. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

4. Fearkablet (bl3) til IO Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape (sort)
til at fastgere kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra laengde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke traakkes i kablet, nar robotton bevager sig.

Serg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-griberen
erdet 70 mm).

Robotkontrol-
— enhed

Stil OnRobot 10 Converter taet pa robotkontrolenheden.
2.3.1.3. Elektrisk tilslutning

For KAWASAKI-robotter er de to nyeste kontrolenheder: E-Serien, som anvender en 37-
stikbens D-Sub (M/F)-konnektor til I/O-graensefladen, og F-Serien, som anvender en
DX40-50P-konnektor. GP1O-tavlen i kontrolkabinettet kan anvendes til at tilslutte
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OnRobot |0 Converter til robotkontrolenheden. Den medfglgende stremforsyning pa
24V kan anvendes til at stremforsyne konverteringsenhed og griber.

o E-Series: 37-pin D-5ub [M/F)
=T F-Series: DXA0-50P

Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere:

5. Serg for, at robotten er helt slukket, og at kontrolenheden er afbrudt fra
stikkontakt i vaeggen.

6. Farst skal du finde DB37-konnektoren til E-Serien bag pa kabinettet eller DX40-
50P-konnektoren til F-Serien pa siden af kabinettet. Klarger de ekstra
konnektorer, der fulgte med robotten.

7. Kontroller dit digitale I/O-modul, der er installeret i kontrolkabinettet, og
konfigurer OnRobot 10 Converter i henhold til det:

I.  Til PNP-konfiguration.

PNP-konfigurationer af
OnRobot IO Converter kraever
felgende kabelindstillinger
(markeret i radt) til de
forskellige gribere:
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PNP «NPN

G’? PNP<NPN

] NPNB-PNP
] NPNB-PNP

] NPN» PNP

II.  Til NPN-konfiguration.

NPN-konfigurationer af
OnRobot IO Converter kraever
felgende kabelindstillinger
(markeret i radt) til de
forskellige gribere:

| I | NPN <PNP
) | NPN<PNP

T 00

j nenspp 14

Se Kawasaki-brugervejledningen for at kontrollere, om det er type NPN
eller PNP.

8. Tilslut griberkonnektoren til 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

Grey 24V
Red
Blue
Pink GIN
Yellow G OUT

Yellow G OUT| G6
Grey GOUT| 67
Pink G OUT|G8
Orange G OUT| G9

d3ddINO
d3ddibO

White| G AN
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Til Gecko-griberen skal M12-kablet (som falger med griberen) tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet

med terminalrar.

RG2/RG6 (P1)- VG10-griber Gecko-griber
griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bla)
G2/R2 | Griber GND (red) Griber GND (rad) Griber GND (rad)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bld) Kanal A On/Off (bld) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | Ikke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (grgn)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (gren) | Emne tilstede (gul)
(gron)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlaesning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot 10 Converter til DB37-
konnektoren pa E-Serien eller DX40-50P-konnektoren pa F-Serien.

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR

Liste over vigtige stikben pa DB37-konnektoren: (set fra tilslutningssiden)

Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse
CN2 - Robotudgange CN2 - Robotudgange
CN4 - Robotindgange CN4 - Robotindgange

1 UD1|IND 1 20 UD 17 |IND 17

2 UD2|IND?2 21 UD 18 |IND 18

3 UD3|IND 3 22 UD19|IND 19

4 UD4|IND 4 23 UD 20| IND 20

5 UD5|IND 5 24 UD 21| IND 21

6 UDG6|IND 6 25 UD 22| IND 22

7 UD7|IND7 26 UD 23| IND 23

8 UD8|IND 8 27 UD 24 |IND 24

9 UD9|IND9 28 UD 25| IND 25

10 UD 10| IND 10 29 UD 26 | IND 26

11 UD 11| IND 11 30 UD 27| IND 27

12 UD12|IND 12 31 UD 28| IND 28

13 UD13|IND 13 32 UD 29| IND 29

14 UD 14| IND 14 33 UD 30| IND 30

15 UD 15| IND 15 34 UD 31| IND 31
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16 UD 16 | IND 16 35 UD 32| IND 32
17 NC | NC 36 COM1 (OUT1-16) | NC
18 VIN (OUT1-16) [COM1 | 37 COM2 (OUT17-32) | NC
(IN1-16)
19 VIN (OUT17-32) | COM2
(IN17-32)

e e TS
il P\ L TR IRTLSTLSTTL s ™l

Liste over vigtige stikben pa DX40-50P-konnektoren: (set fra tilslutningssiden)

Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse
1 Intern 24V til I/O 26 24 G Intern
2 Intern 24V til I/O 27 24 G Intern
3 Intern 24V til 1/O 28 24 G Intern
4 24 GIntern 29 24 G Intern
5 24 G Intern 30 UD-COM1
6 IND-COM1 31 UD 1

7 IND 1 32 uUbD 2

8 IND 2 33 uD 3

9 IND 3 34 ubD 4

10 IND 4 35 UD-COM?2
11 IND 5 36 ubD 5

12 IND 6 37 ub 6

13 IND 7 38 ub7

14 IND 8 39 uUbD 8

15 IND-COM?2 40 UD-COM3
16 IND 9 141 ub 9

17 IND 10 42 UbD 10

18 IND 11 43 uD 11

19 IND 12 44 uUD 12

20 IND 13 45 UD-COM4
21 IND 14 46 uD 13

22 IND 15 47 uD 14

23 IND 16 48 uD 15

24 Intern 24V til 1/O 49 UD 16

25 Intern 24V til I/O 50 Intern 24 V til 1/O

Enhver ubenyttet indgang kan anvendes til oplysninger om griberstatus, og
enhver ubenyttet udgang kan anvendes til at styre griberen.

Bemeerk, hvilket stikben du anvender i ledningsfgringen. Dette er nemlig
vigtigt pa et senere tidspunkt under kortlaegningen.
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10. Tilslut stremforsyningen pa OnRobot til streamforsyningsledningerne (R1,R2) pa
OnRobot IO Converter:

Stikben | Terminalrar | Beskrivelse
R1 gul 24V (1A)
R2 cyan GND

—

| 4PNP
|4PNP L

2.3.1.4. Styring af 1/0 med Kawasaki-

programmeringskonsollen

Efter at det eksterne I/O-kabel er installeret, kan griberens 1/O vises pa Kawasaki-
programmeringskonsollen ved at fglge trinene nedenfor. Digital I/O-tildeling afhanger
af, hvordan kablet er tilsluttet GP1O-tavlen.

11. Tryk pa midten af programmeringskonsollens bergringsskaerm. Tryk derefter pa
knappen Menu pa programmeringskonsollen og valg en skaerm (Monitor1 eller
Monitor2). Tryk pa Enter.

12. Valg Output Signal, og tryk pa Enter. Dette viser en liste over robotudgange i
bunden af skaermen.
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13. Afprgv robottens udgange ved at teende/slukke for signalerne. Du ggr dette
ved at holde A + ON/OFF.

O.0 23 °
ooe =
O

(soa ) (for)

o
Kawasaki

O.WRTE
/4 BE8
CONTROLLER| @ @ @
o8 (o s

Placering af knapperne A og ON og OFF pd programmeringskonsollen.

14. Duviser robottens indgange ved at gentage trinene 1-3, men valge Digital Inputs.
Du kan ogsa satte ud- og indgange pa hver sin monitor, sa du ser dem side om side.

Programmeringskonsollens display med Monitor1 viser indgangssignaler (11-135) og
Monitor2 viser udgangssignaler (O1-035).
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15. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.

2.4. KUKA-robotter
2.4.1. Modeller med kompakt kabinet KR C4
I den falgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder

OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsatning af robotten.

2.4.1.1. Montering

1. Farst monteres den robotspecifikke adapterflange:
(Der kraeves ingen adapterflange til type A).

1 M5x8 skruer (ISO14580)

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

3 Styretap (/SO2338-5x6)

Robottens

vaerktgjsflange (/SO

9409-1-31.5-4-M5)
Brug et
tilspaendingsmoment pa
5 Nm.

2. Nuerrobotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres
direkte.

VG10-griber:

* Klik!
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Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).

2.4.1.2. Kabelfgring

3. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

4. Fearkablet (bl3) til IO Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape (sort)
til at Fastgere kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra laengde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke traekkes i kablet, nar robotton bevaeger sig.

Serg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-griberen
erdet 70 mm).

Robotkontrol- |
— enhed |/

Stil OnRobot 10 Converter taet pa robotkontrolenheden.
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2.4.1.3. Elektrisk tilslutning

Til Agilus-robotter kan den valgfri X12 I/O-graenseflade i kontrolkabinet anvendes til at
tilslutte OnRobot IO Converter til robotkontrolenheden. Den medfglgende
stremforsyning pa 24V kan anvendes til at stremforsyne konverteringsenhed og griber.

OQO0

L3z )

Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere:

5. Serg for, at robotten er helt slukket.

6. Farst skal du finde X12-konnektoren pa bagsiden af det kompakte kabinet
KRC4. Klarggr de ekstra X12-konnektorer (D-SUB 50), der fulgte med robotten.

7. Kontroller dit digitale I/O-modul, der er installeret i kontrolkabinettet, og
konfigurer OnRobot 10 Converter i henhold til det:

I. Modulerne Beckhoff EL1809 og
EL2809 er type PNP.

PNP-konfigurationer af OnRobot 10 I -
Converter kraever fglgende
kabelindstillinger (markeret i radt)
til de forskellige gribere:
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PNP «NPN

G’? PNP<NPN

] NPNB-PNP
] NPNB-PNP

II. Modulerne Beckhoff EL1889 og
EL2889 er type NPN.

NPN-konfigurationer af OnRobot
IO Converter kraever fglgende
kabelindstillinger (markeret i redt)
til de forskellige gribere:

| I | NPN <PNP
) | NPN<PNP

Hvis et andet modul er installeret, skal du se brugervejledningen for at
kontrollere, om det er type NPN eller PNP.
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8. Tilslut griberkonnektoren til IO Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

Til Gecko-griberen skal M12-kablet (som falger med griberen) tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet
med terminalrgr.

RG2/RG6 (P1)- VG10-griber Gecko-griber
griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bla)
G2/R2 | Griber GND (red) Griber GND (rad) Griber GND (rad)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bld) Kanal A On/Off (bld) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | Ikke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (grgn)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (gren) | Emne tilstede (gul)
(gren)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlaesning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

9. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot IO Converter til X12-
konnektoren.

Liste over vigtige stikben pa X12-konnektoren: (set fra tilslutningssiden)

I1nnnnnr:nnr:r1r‘.nnnnnr:'|;l

O 'I1Ror}cr;r:L:cucrjcr:uur:uaalu {-Fji
JMo0o00000000000O00O0O05) |
L - —

— g

Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse

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

Enhver ubenyttet indgang kan anvendes til oplysninger om griberstatus, og
enhver ubenyttet udgang kan anvendes til at styre griberen.

Bemaerk, hvilket stikben du anvender i ledningsfaringen. Dette er nemlig
vigtigt pa et senere tidspunkt under kortlaegningen.

10. Tilslut stremforsyningen pa OnRobot til stremforsyningsledningerne (R1,R2) pa
OnRobot IO Converter:

Stikben | Terminalrar | Beskrivelse
R1 qul 24V (1A)
R2 cyan GND

| 4PNP
| 4PNP L

2.4.1.4. Konfiguration af robotsoftware

11. Teaend for robotten, og skift robotkonfigurationen i WorkVisual i KLI-
graensefladen. (Se vejledninger for detaljerede oplysninger om trinene).

For at kunne anvende de digitale I/O’er pa robotten, skal de fysiske stikben
vaere kortlagt som variabler i WorkVisual.

X12-stikbenets nummerering falger de kanalnumre, der findes i WorkVisual
(Fanen 10 Mapping Fieldbus: EL1809 Input og EL2809 Output).
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LB A e s o X aRBlla0 o 0 giaAP il a0 s ep 4K HORALEN SEY O
| “IProject Structure >~ 2 X ) Cell configuration | $410 Mapping = ¥ |l catalogs - 3 x
a8 Hadware [ Geamety 3 Fies KRC1/0s KRC\Varables PLC Fielbussss  KRCl/Os PLC  Feldbusses 2 Oplions |3 KukeRobeta230V ¢ [
B cel "rh’gowqq"'%?m'{m e BB s 0 KUKA Power Pack sr (<PPOT sr) Al [ o
BB Gl o {2 Analog Inputs ‘2D Resolver Digital Converter (RDC)
'K KRERMDG 2D Analog Outputs {2 Bectronic Mastering Device (EMD)
) s cure {2 Dignal Inputs 2D EME305-1001 1/0-Madul
: -4 Digtal Outputs KUKA System Bus (SY5-X48)
~ KUKA Controller Bus (KCB) 3.2 CIB SR Safety Module (SION-CIB-SR)
KA System Bus (SYS-X48) P
T BT =3 KUKA Extension Bus (SY5-X44)
g gl (=3 EK1100 EtherCAT Coupler (2A E-Bus)
- KUKA Extension Bus (SYS-X44) BN L 05 16ch B o =
B 15 BherCAT ] = Elle
1 EK1100 BtherCAT Couple -+ EL2809 16Ch. Dig. Output v
B %5 EBus
~ EL1809 16Ch. Dig
~ EL2809 16Ch. Dig
&) Safety control
] Options
Unassigned Adtive Devices = Channel 2 Input
SIN[3] BOOL 4= 4Em Channel 3.Input
SINE BOOL == amm Channel 4.nput
SINS] BOOL 4= amm Channel 5nput
SINES] BOOL 4= 4EE Channel 6 Input Properties - 3 %
SIN[7] BOOL ¢mm qEm Channel 7Input AvL | =
Z
Name - Type 11O~ Name BallastResistorh 6 ~
Channel 1.Input C SupplyVeltage 230
SINZJ BOOL  ¢=m Channel ZInput
SINGI BOOL 4= || <mm Channel 3nput
SIN[4] BOOL  <mm <Em Channel 4 Input
SIN[5] BOOL  <m=m <EE Channel 5 Input Ball mm ‘
INIE] BOOL <om || gwm cn, d £ looud or s value maximal
< > | & 7 & 1bitls)inTsignalis) sele.. (@ & @ @ 1bit(s) in 1 signal(s) selected & # s |oounofbaliast resistors ofthe confroller

I [

12. Anvend griberens funktionaliteter i KRL-programmet.
(Det antages, at griberens lukkefunktion er kortlagt til $OUT[2])

SOUT[2]=TRUE Close gripper

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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2.4.2. Modellerne LBR iiwa med Sunrise-kabinet

| den fglgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder
OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsaetning af robotten.

2.4.2.1. Montering

Robottens vaerktgjsflange er direkte kompatibel med OnRobot-griberne.

1. Griberen monteres pa robotten.

VG10-griber:

Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).
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2.4.2.2. Kabelfgring

2. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

3. Tilslut M12-17-stikbenet til Media Flange-konnektoren (leveret af KUKA) til
robottens Media Flange (sgrg for, at kablet er langt nok).

4. Far griberkablet (bld) og medieflangekablet (rgd) til 10 Converter.
5. Brug den medfglgende Velcro-tape (sort) til at fastgare dem.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra laengde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke traekkes i kablet, nar robotton bevager sig.

Sgrg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-griberen
er det 70 mm).

ekstra f

lengde

bgjningsradius

n

» \
|

§

Robotkontrol-
enhed

Stil OnRobot IO Converter taet pa robotkontrolenheden.

2.4.2.3. Elektrisk tilslutning

Til KUKA LBR iiwa-robotter kan Media Flange 1/O-graensefladen pa robotarmen
anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Media Flange
stremforsyner ogsa den tilsluttede griber. Robottens Media Flange skal have en af
felgende tilslutninger: X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93. Hvis din model
af Media Flange ikke har disse graenseflader, skal du kontakte din KUKA-forhandler.
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Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere til X3-konnektorer (M12-17-stikben) (trinene er ens for alle graensefladetyper,
men konnektortypen og stikbensnummereringen kan variere):

6. Searg for, at robotten er helt slukket.

7. Farst skal du finde X3-konnektoren pa siden af Media Flange. Klarger de ekstra
X3-konnektorer (M12-17-stikben), der fulgte med robotten.

8. For alle typer Media Flange skal Converter skal konfigureres som falger:

X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43,
X91, X92, X93 er type PNP.

PNP-konfigurationer af OnRobot 10
Converter kraever fglgende
kabelindstillinger (markeret i redt)
til de forskellige gribere:

PNP «NPN

@ PNP <NPN

A _ ] NPN®PNP

"] nenw-pnp i)
R d O

BTN o
] NPN>PNP
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9. Tilslut griberkonnektoren til 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| G7
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

White| G AN

Til Gecko-griberen skal M12-kablet (som falger med griberen) tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet
med terminalrgr.

RG2/RG6 (P1)- VG10-griber Gecko-griber
griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bla)
G2/R2 | Griber GND (red) Griber GND (rad) Griber GND (rad)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bld) Kanal A On/Off (bld) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | Ikke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (grgn)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (gren) | Emne tilstede (gul)
(gren)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlaesning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

10. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot 10 Converter til X3-
konnektoren.

Liste over vigtige stikben pa X3-konnektoren: (set fra robotsiden)
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Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse

1 MF udgang 0 9 VCC 24V

2 MF udgang 3 10 MF indgang 0
3 MF indgang 3 11 MF udgang 1
4 MF indgang 4 12 MF udgang 2
5 GND 24V 13 MF indgang 2
6 GND 24V 14 GND 24V

7 VCC 24V 15 VCC 24V

8 VCC 24V 16 MF indgang 1

Enhver ubenyttet indgang kan anvendes til oplysninger om griberstatus, og
enhver ubenyttet udgang kan anvendes til at styre griberen.

Bemeerk, hvilket stikben du anvender i ledningsfgringen. Dette er nemlig
vigtigt pa et senere tidspunkt under kortlaegningen.

11. Tilslut en hvilken som helst X3-stremudgang til stremforsyningsledningerne
(R1,R2) pa OnRobot 10 Converter:

Stikben | X3-stikben | Beskrivelse
R1 7,8,9,15 24V (1A)
R2 5,6,14,17 GND

2.4.2.4. Konfiguration af robotsoftware

Din KUKA Media Flange er konfigureret fra fabrikken til I/O-grupper, og dit KUKA
Sunrise Workbench-projekt bgr have disse 1/O-grupper eksporteret. Hvis dette ikke er
tilfeeldet, skal du se KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx Manual,
afsnit 11.

12. Anvend griberens funktionaliteter i Java-programmet. Yderligere oplysninger
finder du her: KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx Manual,
afsnit 15.11

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot
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2.5. Techman-robotter

I den fglgende vejledning — pa fire installationstrin — viser vi dig, hvordan du forbereder
OnRobot-griberne til brug med din robot. Installationstrinene er: montering af griber,
kabelfgring, tilslutning af kabler og opsatning af robotten.

2.5.1. Montering

Robottens vaerktgjsflange er direkte kompatibel med OnRobot-griberne.

1. Griberen monteres pa robotten.

VG10-griber:
€3 T

RG2/RG6-gribere:

* Klik!

Gecko-griber:

(Se griberens vejledninger for detaljerede oplysninger om montering).
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2.5.2. Kabelfgring

2. Tilslut det 5 meter lange M8-griberkabel (til Gecko-griberen er kablet M12) til
griberen.

3. Farkablet til 10 Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape til at
fastgere kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra laangde, der skal bruges ved
sammenfgjninger, sa der ikke traekkes i kablet, nar robotton bevager sig.

Sgrg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm (til Gecko-griberen
erdet 70 mm).

Ekstra lengde

SN

Robotkontrol-

R % %/ enhed

Stil OnRobot IO Converter tet pa robotkontrolenheden.
2.5.3. Elektrisk tilslutning

Til Techman-robotter kan I/O-graensefladen pa undersiden af kontrolkabinet anvendes
til at tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Den medfalgende
streamforsyning pa 24V kan - nar den tilsluttes stremindgangene pa kontrolenheden -

anvendes til at stremforsyne konverteringsenhed og griber.
’_I—A

=t

hor
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Felgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-
gribere:

4. Segrg for, at 10 Converter er konfigureret til griberen i henhold til vejledningen
nedenfor:

5. Tilslut griberkablet til 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

Grey
Red
Blue
Pink GIN
Yellow G OUT

24V

Yellow G OUT| Gé
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

A3ddINO
A3ddibO

Til Gecko-griberen skal M12-kablet, som falger med griberen, tilskaeres og
afisoleres. Til andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet
med terminalrer.
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RG2/RG6 (P1)- VG10-griber Gecko-griber
griber
GO/RO | Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1/R1 | Griber 24V (gra) Griber 24V (grd) Griber 24V (bld)
G2/R2 | Griber GND (ragd) Griber GND (rgd) Griber GND (rad)
G3/R3 | Kraft 5/40N (bla) Kanal A On/Off (bla) Aktiver puder (hvid)
G4/R4 | Luk/abn (pink) Kanal B On/Off (pink) Deaktiver puder (brun)
G5/R5 | Ikke grebet (gul) CHA-vakuum OK (gul) Ultrasonisk OK (gran)
G6/R6 | Griber optaget CHB-vakuum OK (gren) | Emne tilstede (gul)
(gron)
G7/R7 | Ubenyttet Vakuumniveau A (brun) | Forudindlasning OK
(grd)
G8/R8 | Griberbredde (hvid) | Vakuumniveau B (hvid) | Pude har behov for
service (pink)
G9/R9 | Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

Serg for, at robot og kontrolenhed er helt slukket.

Abn bunden af robotkontrolenhedens kabinet, hvor du finder 10-
konnektorerne.

Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet med de medfglgende 30 cm ledninger

som beskrevet i tabellen nedenfor.

Robot 10 Converter

RG2/RG6 (P1) | VG10 Gecko
EXT_GND | Ubenyttet Ubenyttet PSU GND
EXT 24V Ubenyttet Ubenyttet PSU 24V
GND_EX R2 /GND R2 / GND R2 /GND
24V _EX R1/24V R1/24V R1/24V
DI 0 R5 R5 R5
DI 1 R6 R6 R6
DI 2 Ubenyttet Ubenyttet R7
DI 3 Ubenyttet Ubenyttet R8
DI 4 Ubenyttet Ubenyttet R9
DO 0 R3 R3 R3
DO 1 R4 R4 R4
AIN_OP R7 R7 Ubenyttet
AIN OGND | R2 /GND R2 / GND Ubenyttet
AIN_1P R8 R8 Ubenyttet
AIN_1GND | R2 /GND R2 / GND Ubenyttet
ADC GND | R2 /GND R2 / GND Ubenyttet

Andre digitale indgange/udgange kan anvendes, hvis de angivne digitale
indgange/udgange anvendes til andre formal. Bemaerk, at AIN_OGND,

AIN_1GND og ADC_GND alle begr tilsluttes samme jordforbindelse (R2 pa IO
Converter eller GND_EX pa robotten), sa robottens indgangskredslgb fungerer.

Se robottens brugervejledning for yderligere oplysninger.




Robotintegration

9. Tilslut den medfglgende OnRobot-stremforsyning til de eksterne
streamledninger pa kontrolenheden (henholdsvis 24V_EX og GND_EX), nar du
anvender Gecko.

Stikben | Terminalrer | Beskrivelse
EX 24V | gqul 24V (1A)
EX _GND | cyan GND

10. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:
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RG2/RG6 (P1)-gribere:

VG10-griber:

CE

ol |[2ev.ex

20V_EX
20V_EX
26v_EX
24_EX

DAC_OUT




Robotintegration

Gecko-griber:

88888888888

2.5.4. Konfiguration af robotsoftware

11. Nar robotten er taendt, kan I0’erne anvendes til at styre griberen og fa

feedback i henhold til tabellen nedenfor:

I/0 Funktion
RG2/RG6 (P1) | VG10 Gecko
DI O Intet greb CHA>60% Ultrasonisk OK
DI1 Optaget CHB > 60 % Emne tilstede
DI 2 Ubenyttet Ubenyttet Forudindlaesning
OK
DI3 Ubenyttet Ubenyttet Pude har behov
for service
Dl 4 Ubenyttet Ubenyttet Fejl
DO 0 | Lav/hgj kraft CHA-greb/slip Aktiver puder
DO 1 Abn/luk CHB-greb/slip Deaktiver puder
AINO | Ubenyttet CHA- Ubenyttet
vakuumniveau
AIN1 | Griberbredde | CHB- Ubenyttet
vakuumniveau

12. Det anbefales at konfigurere robottens GRIBER-knap, sa der kan skiftes

imellem relevante I/O’er, sa der nemt kan programmeres ved demonstration. Se
robottens brugervejledning for yderligere oplysninger.

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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Bilag — Mekaniske tegninger

3. Bilag - Mekaniske tegninger
3.1. 10 Converter

é_o OF
ol il
< | o ol
o o
i%: ié%i
o) or:

Alle mal eri mm.
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3.2. Adapterflanger

Type B

4x @ 5,5THRU ALL
L I®9oV 10

J)

_oenr(8°7)

4xM&-6H T 6

6,2+0,2)

63h8 (-8.046)
@20 h8 8,033)

SECTION A-A

14,5

12,5

6,2(20,2)

4x @ 6,5THRU ALL
L 1 @105V 10.5

D63 h8 (-8,046)

0
%25 h81-0,033

)

+0,062

@31,5 H9( 0

+0,012
4x P6H7\ 0

V8

SECTION A-A
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Type D

0,
0

T
|
I
~0
S
. 970'0-|8U €9 o
5 o8) 3
9 ;
o Ammqmp Meiee
~0
el /ﬁ 0|y
Il | n/m _,D.
: —|
N A/ /

4xMé-6H T 6

H

4x @ 6,5 THRU ALL

L 1®105V 105

SECTION A-A

Type E

+0,012

@6H7\ 0

@100

@80

6,2(£0,2)

Qwo;m.v wcmoe
F 0 TI S1ed|

200+,

4xM6-6H T 6

HT

_‘Iq"/\ J,

A.+| | e

&Y

/

/.

LI1@I13T 6

6x @ 8,5THRU ALL

SECTION A-A

Alle mal eri mm.
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