Benutzerhandbuch

10 Converter
fir RG2/6, VG10, Gecko Greifer

Version 1.1



Die hierin enthaltenen Informationen sind Eigentum von OnRobot A/S und diirfen
ohne vorherige schriftliche Genehmigung durch OnRobot A/S weder vollstandig noch
auszugsweise reproduziert werden. Diese Informationen unterliegen Anderungen
ohne Vorankiindigung und stellen unverbindliche Angaben der OnRobot A/S dar.
Dieses Handbuch wird regelmaRig gepriift und iberarbeitet.

Fir Fehler oder Auslassungen in diesem Dokument ibernimmt OnRobot A/S keinerlei
Haftung.

Copyright © 2015-2019 OnRobot A/S.
Das OnRobot A/S Logo ist eine Handelsmarke von OnRobot A/S




Inhalt

1. Lieferumfang 5

2. Roboter-Integration

2.1. DOOSAN RODOEET ...ttt sttt sstse st e st s astssassst s sstsasssssssssassnes 6
2 I TR Y/ o 1= T RO 6
2.1.2. KADEIFURTUNG .ottt se s ess s ssse s sesssnasebessasnenen 7
2.1.3. ELeKErO@NSCRLUSS......ceeeceeceeecerectrieeirecreciseee ettt sseeaesseaesseaesees 7
2.1.4. Konfiguration der RODOLEr-SOFEWAre........ceeevveeeeeeeeeeeerceeercreeee e enenene 11

2.2. FANUGC RODOLEET ...ttt iseesstsessssesesstessasassseacssesenssssasssensssasasssencs 13
2.2.1. LR Mate 200 und Modelle der CR SETIE ......cc.veurirererereerinerineeereeeseensesesesenes 13

2 T I 1Y/ o L =T OO 13
2.2.1.2. KAD@IFURTUNG ...eveeeecteetctctce ettt s sese s s sssnsesenes 14
2.2.1.3. ELeKErO@NSCRLUSS «....eeeeeecereciiecirecirecsieeeeeieeeneeesseesseese e sseaeseeseaees 15
2.2.1.4.1/0O-Steuerung mit dem Fanuc Programmierhandgerat ..........ccoeeveuneee. 19

2.3. KAWASAKI RODOEET ......cuueiuienciricreieeiseesseesstsesesesessaessaseassseesseseusassasssessssassassseacs 20

2.3.1. MOAELLE O R SEII..c.ieeieereeeerecirtee ettt sttt e s s s st sasassassseaas 20
2.3.1.1. MONEQGE. ..ttt teceesreste st e s sressae s s e saesssessassessassaasssasssessaessasnsessaanns 20
2.3.1.2. KAbDIFUNTUNG ....cveeeeveteteeeeeeeeeeeee et sere v en s sesesesesenesesesesenes 22
2.3.1.3. ELeKErO@NSCRLUSS ...ttt sseeaees 23
2.3.1.4.1/0-Steuerung mit dem Kawasaki Programmierhandgerit.................... 27

2.4, KUKA RODOEET ...ttt sttt essaseassstasssaseasastasssessssensassneacs 29

2.4.1. Modelle mit Steuerung KR C4 COMPACE ....c.cerererereereereeeeeeeseesenesenesesesesenes 29
24,710, MONEQGE. ...ttt sresste st s e e s ssessae st e ssesssessasssessasssasssasssessaessesssessaanns 29
2.4.1.2. KAD@IFUNTUNG ....eveveeeeeteteeeeeeeereeeee et veve e es s sesesesesenesesesesenes 30
2.4.1.3. ELeKErO@NSCRLUSS «....eeeeieciricieiecrecisecrieetciseessaeeeseesseeseaseae s sseeaees 31
2.4.1.4. Konfiguration der RObOLEr-SOFEWAre ........cucveveveveeeveeeeeeeeeeeeseeereresesenes 34

2.4.2. LBR iiwa Modelle mit SUNTiSe CabINEL .......cccruveurereeereceneenreneeeneeeseenseneaeesenes 35
2.4.2.1. MONEQQE. ... ieeeteeetecteetectesteste e se s e s e s e s e s st e e et e stesaesaeseessessassassessassssasssaaneanes 35
2.4.2.2. KADEIFURIUNG.....ooveeeeeerereereteeecteerercerercreee s eesesesnesesessanesessanesosenns 36
2.4.2.3. ELeKETOGNSCRLUSS ...ttt ssenaes 36
2.4.2.4. Konfiguration der RODOEEr-SOFEWAre ........ucveveeeeevereeererereerereererenenenens 39

2.5. TECNMAN RODOEET ...ttt ettt ettt e sestteaenes 40

2.5.1. MONEQGE ..ttt te ettt e sre s e e s e s se s sae s s e s saesaesbe s s essassaasssesseasasnsesssenseanses 40



2.5.2. KADEIFURTUNG .ottt sesssesesnssebe s sesessssesess s sesennasens 41

2.5.3. ELeKErO@NSCRLUSS....cecueeceeeeeecrecirieieterecrece et esseessesesesseaessesesseseasesencs 41
2.5.4. Konfiguration der RODOLEr-SOFEWAre........cvvvveeemeeeveeecrceeereseeeese e esnenene 45

3. Anlage - Technische Zeichnungen 46
3.1, 1O CONVETER ...ttt et etss ettt et s st b sbesestosssensasssenn 46

3.2. Aufnahmeflansche



@robot

1. Lieferumfang

Zum Lieferumfang des OnRobot IO Converter gehoren:

IO Converter

Netzgerdt (24 V)

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

nhwnN =

Nur fir Kits Typ B/C/D/E:

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

2. Roboter-Integration

Mit dem OnRobot I0 Converter-Kit lassen sich die OnRobot Werkzeuge in viele
Industrieroboter integrieren. Die kompatiblen Robotertypen sind in nachstehender
Tabelle genannt:

.. OnRobot Werkzeuge
Unterstiitzte Robotertypen RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN | M0609/1509/M1013 /0617 v v v v
LR Mate 200 v v v v
FANUC CR-4iA /-TiA v v v v
RSO03N /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 |

Eine ausfihrliche Integrationsanleitung fiir die unterstiitzten Robotertypen finden Sie
in den folgenden Abschnitten.
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Roboter-Integration

2.1. DOOSAN Roboter

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschlieRen — Roboter einrichten.

2.1.1. Montage

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

1. Bringen Sie den Greifer am Roboter an.

VG10 Greifer:
£ —3 T

RG2/RG6 Greifer:

’ Klick!

Gecko Greifer:

(Ausfiihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbiichern der Greifer.)
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Roboter-Integration @ rObOt

2.1.2. KabelFiihrung

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

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

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

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

Zusatzléngy

Biegeradius

Roboter-
s Steuerung

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

2.1.3. Elektroanschluss

Bei Doosan Robotern kann die I/O-Schnittstelle (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) im
Steuerschrank fir den Anschluss des OnRobot I0 Converter an der Robotersteuerung
verwendet werden. Zur Stromversorgung des Konverters und des Greifers lasst sich die
interne 24 V Stromversorgung (TBPWR) verwenden.

sge
£8g

o
o W oo
N o

EEEEEEEE
a

gegesge
82828

TBENL  TBEN2

4 EEEEEEEN
ZSESES3S

g
4.
2
a
~

TBCI3  TBCI4 TBCO1 TBCO2 TBCO3

o

BCO4

Seite 7



Roboter-Integration

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

4. Vergewissern Sie sich, dass der IO Converter gemaf nachstehender Anweisung fiir
den Greifer konfiguriert ist:
RG2/RG6 Greifer (P1)

VG10 Greifer

5. Verdrahten Sie das Greifer-Kabel mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer Gecko Greifer

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

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

@robot

RG2/RG6 VG10 Greifer Gecko Greifer
GO/RO | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rot) Greifer GND (rot) Greifer GND (rot)
G3/R3 | Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weifs)
G4/R4 | SchlieRen/Offnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
(rosa)
G5/R5 | Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK (griin)
(gelb) (gelb)
G6/R6 | Greifer aktiv (grin) | Kanal A Vakuum OK Bauteil vorhanden
(griin) (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhohe A (braun) | Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weiff) | Vakuumhéhe B (weifs) Pad erfordert Wartung
(rosa)
G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

6. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter und die Steuerung vollstdndig stromlos

geschaltet sind.

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

8. SchlieRen Sie den 10 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm
langen Drahten gemal} nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.

Roboter IO 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 Nicht belegt Nicht belegt R7
104 Nicht belegt Nicht belegt R8
105 Nicht belegt Nicht belegt R9
001 R3 R3 R3
002 R4 R4 R4
All Nicht belegt R7 Nicht belegt
Al2 R8 R8 Nicht belegt
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Roboter-Integration

Falls die aufgefiihrten digitalen Ein-/Ausgange fiir andere Zwecke belegt sind,
kénnen andere digitale Ein-/Ausgdnge verwendet werden. Weitere Details
finden Sie im Benutzerhandbuch des Roboters.

Uberpriifen Sie den Anschluss und die Konfiguration anhand nachstehender
Diagramme:

RG2/RG6 (P1) Greifer:
[T

TBSFT
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E3SIRIRE
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VG10 Greifer:

dkkhkadd
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Gecko Greifer:

Adkhbhkn

TBSFT
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WMws Wy Moo Meo Moo M Go
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Muo Myt Moo Moo Moo MGo
Mve Zwvo Mco Mo Mou Mo
Wil Mus Mos Moo Moo Moo
Mvs Mvo Moo Mo Mou M ow
2 Mus Mox Moo Moo Mo
TBCI3  TBCI4 TBCO1 TBCO2 TBCO3 TBCO4
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@robot

2.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

10. Nach dem Einschalten des Roboters kénnen die Ein-/Ausgdnge gemaf}

nachstehender Tabelle zur Steuerung des Greifers und fiir Rickmeldungen

verwendet werden:
I/0 Funktion
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
101 Kein Greifen KanalA>60% Ultraschall OK
102 Aktiv Kanal B> 60 % Bauteil vorhanden
103 Nicht belegt Nicht belegt Vorlast OK
104 Nicht belegt Nicht belegt Pad erfordert Wartung
105 Nicht belegt Nicht belegt Fehler
001 | Geringe/hohe Kanal A Pads einriicken
Kraft greifen/freigeben
002 | Offnen/schlieRen | Kanal B Pads ausriicken
greifen/freigeben
Al Nicht belegt Kanal A Nicht belegt
Vakuumhohe
Al2 Greiferbreite Kanal B Nicht belegt
Vakuumhohe

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

X Status

Input/Output Test

Ready

2018.06.05 4:42:23 PM

Flange Digital Input

Controller Digital Input

Controller Analog Input

Current ¥

0mA

Current v

Controller Digital Output Reset Flange Digital Output Reset

10 11 12 13 14 15 16 1 2 3 4

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

Controller Analog Output

. 0| mA Current ¥

Current ¥

0o =

Task Write Status Jog

R
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Roboter-Integration
11. Um den OnRobot Greifer zu steuern, wahlen Sie wahrend des
Programmierens aus dem Menilpunkt Property den Befehl Set aus.

Task Command Property Simulator

' lototvanates set [ contm |

Mainsub (Task Vel. 250.0, Acc. 1000.0, Joint Vel. 60.0, A...

If  (get_digjtal_input(4)==0N) @ Direction
A Else
Digital_Out[1 A ON v
End If
(06 Set
T EndMainsub

Weitere Anweisungen hierzu finden Sie im Handbuch des Roboters.

12. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie konnen jetzt den Greifer mit Ihrem
Roboter verwenden.
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Roboter-Integration @ rObOt

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

In der folgenden Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschliefien — Roboter einrichten.

2.2.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunachst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

1 Schrauben M5x8
(1ISO14580)

2 OnRobot
Aufnahmeflansch
(1SO 9409-1-50-4-M6)
Passstift (1ISO2338-5x6)

Roboter-

Werkzeugflansch

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

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

VG10 Greifer:
E—3p T

RG2/RG6 Greifer:

Seite 13



Roboter-Integration

Gecko Greifer:

(Ausfihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbichern der Greifer.)

2.2.1.2. Kabelfihrung

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

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

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

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

Roboter- |
== steuerung |

Bringen Sie den OnRobot 10 Converter nahe an der Robotersteuerung an.
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Roboter-Integration @ rObOt

2.2.1.3. Elektroanschluss

Bei FANUC R-30iA/iB Steuerungen ldsst sich der Stecker CRMA58/CRMA59 auf der
Umsetzerplatine fiir den Anschluss des OnRobot 10 Converter an der
Robotersteuerung verwenden. Zur Stromversorgung des Konverters und des Greifers
kann das im Lieferumfang enthaltene 24 V Netzgerat verwendet werden.

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

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

6. Machen Sie zunachst den MR50-F Stecker auf der Vorderseite der Tir
(Beschriftung: CRMA58 / CRMA59) ausfindig. Bereiten Sie den MR50-M
Gegenstecker vor, der als Reserve mit dem Roboter geliefert wurde.

Lage der I/O-Stecker in der R-30iA Steuerung
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Roboter-Integration

7. Konfigurieren Sie den OnRobot 10 Converter entsprechend dem in Ihrem
Steuerschrank verbauten 1/O-Modul:

I Fiir PNP-Konfiguration.

Fiir PNP-Konfigurationen des )
OnRobot IO Converter sind fir PNP <NPN
die verschiedenen Greifer il
folgende Jumper-Einstellungen
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

NPN<PNP e
BITEEE O
] nene-prp o]

TEE O
"] nenepap 04
] NPN»PNP

_ ] NPN®PNP

Il.  Fiir NPN-Konfiguration. A RG2/RG6 Greifer (P1

Fr NPN-Konfigurationen des
OnRobot I0 Converter sind fir
die verschiedenen Greifer
folgende Jumper-Einstellungen : ] NeNwPNP
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

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

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

RG2/RG6 und VG10 Greifer

Grey 24V

White| G AN

Gecko Greifer

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

Beim Gecko Greifer muss das Kabel M12 (im Lieferumfang des Greifers

enthalten) geschnitten und abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht

das vorbereitete Kabel M8 mit Aderendhiilse zur Verfiigung.

RG2/RG6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Greifer
GO/RO | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rof) Greifer GND (rof) Greifer GND (rot)
G3/R3 | Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weif3)
G4/R4 | SchlieBen/Offnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
(rosa)
G5/R5 | Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK (griin)
(gelb) (gelb)
G6/R6 | Greifer aktiv (griin) | Kanal A Vakuum OK Bauteil vorhanden
(griin) (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhohe A (braun) | Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weif) | Vakuumhohe B (weif3) Pad erfordert Wartung
(rosa)
G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

9. Verdrahten Sie die digitalen I/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot 10 Converter

mit dem MR50-M Stecker.

FPIPIFIIPIPISOIPSS

o 2 !%i%i?i?i&i& $2%1$!%3\§1? ot

$§&ﬁ&&$&&%$9$$?%$%

Verzeichnis der wichtigen Pins des MR50-M Steckers: (von der Anschlussseite

508
50 Contacts

aus gesehen)
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Roboter-Integration

Pin Beschreibung Pin Beschreibung

1 Digitaleingang 101 | 26

2 Digitaleingang 102 | 27

3 Digitaleingang 103 | 28

4 Digitaleingang 104 | 29 oV

5 Digitaleingang 105 | 30 oV

6 Digitaleingang 106 | 31 DOSRC1

7 Digitaleingang 107 | 32 DOSRC1

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

17 oV 42

18 oV 43

19 SDICOM1 44

20 SDICOM2 45

21 46

22 Digitaleingang 117 | 47

23 Digitaleingang 118 | 48

24 Digitaleingang 119 | 49 24F

25 Digitaleingang 120 | 50 24F

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

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

10. Schliel3en Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des
OnRobot IO Converter an:

Pin Aderendhiilse | Beschreibung
R1 Gelb 24V (1 A)
R2 Cyan GND
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Roboter-Integration @ rObOt

2.2.1.4. 1/O-Steuerung mit dem Fanuc

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

11. Driicken Sie die I/O-Taste nahe der Unterseite des Programmierhandgerats,
um zum Bildschirm der I/O-Zellausgénge zu navigieren.

12. Offnen Sie mit der Taste Menu ein Bildschirm-Meni und navigieren Sie mit
den Pfeiltasten Aufwérts/Abwarts zum 1/0. Zur Auswahl und zum Offnen
eines Zweitmenis verwenden Sie die linken Pfeile. In dem I/O-Zweitmeni
wahlen Sie Digital und driicken dann die Taste Enter.

Damit werden die I/O-Digitalausgdnge, geordnet nach Portnummern
angezeigt:

13. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie konnen jetzt den Greifer mit
Ihrem Roboter verwenden.
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2.3. KAWASAKI Roboter
2.3.1. Modelle der R Serie

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschlieRen — Roboter einrichten.

2.3.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunachst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:

Fur Kawasaki RSO03N, RSO05L und RSO05N Roboter
TypB

1 Schrauben M5x8
(ISO14580)

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

3 Passstift (1502338-5x6)

Roboter-

Werkzeugflansch

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

TypC

1 Schrauben M6x8
(ISO14580)

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

3 Passstift
(1S02338-6x10)

4 Roboter-
Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-40-4-Mé6)

Anzugsdrehmoment 6 Nm

verwenden.
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Fir Kawasaki RS0010L, RS020N und RS015X Roboter
i TypD

1 Schrauben M6x8
(ISO14580)

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

3  Passstift
(1S02338-6x10)

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

Anzugsdrehmoment 6 Nm
verwenden.
Fir Kawasaki RSO30N, RSO50N und RSO80N Roboter

TypE

1 Schrauben M8x10
(1SO14580)

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

3 Passstift (1S02338-8x10)

4 Roboter-
Werkzeugflansch
(ISO 9409-1-80-6-M8)
Anzugsdrehmoment 8 Nm
verwenden.

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

VG10 Greifer:
—
€E—3 T

RG2/RG6 Greifer:
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Gecko Greifer:

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

2.3.1.2. Kabelfiihrung

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

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

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

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

Roboter- !
= steuerung |~

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

Die zwei neuesten Steuerungen flir KAWASAKI Roboter sind: E-Serie mit einem 37-Pin
D-Sub (M/F) Stecker fiir I/O-Schnittstelle, und die F-Serie mit einem DX40-50P Stecker.
Zum Anschluss des OnRobot 10 Converter an der Robotersteuerung kann die GPIO-
Platine im Steuerschrank verwendet werden. Zur Stromversorgung des Konverters und
des Greifers kann das im Lieferumfang enthaltene 24 V Netzgerat verwendet werden.

e
L
\

L]

B - ) : =
'_., ! PR

L I Kﬂm i
,‘:,.,._f" E-Series: 37-pin D-5ub [M/F) mE Ly
:Eﬁ F-Series: DX40-50F

Die folgenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot

Greifer:

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

6. Machen Sie bei Modellen der E-Serie zundchst den DB37 Stecker auf der
Riickseite des Steuerschranks ausfindig, beziehungsweise bei der F-Serie den
DX40-50P Stecker auf der Seite des Steuerschranks. Bereiten Sie die
Gegenstecker vor, die als Reserve mit dem Roboter geliefert wurden.

7. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend dem in Ihrem
Steuerschrank verbauten I/0O-Modul:

Fiir PNP-KonFfiguration.

Fir PNP-Konfigurationen des —
OnRobot IO Converter sind fir 1 [EERES
die verschiedenen Greifer ) sklule]
folgende Jumper-Einstellungen I
(rot markiert) notwendig:
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VG10 Greifer Gecko Greifer

Il Fiir NPN-Konfiguration.

Fiir NPN-Konfigurationen des —
OnRobot IO Converter sind fir DEERS| - <\
die verschiedenen Greifer NENENE =
folgende Jumper-Einstellungen
(rot markiert) notwendig:

VG10 Greifer

NPN <PNP
v h
IEEEEd O
I LT 00
>
——
PNP» NPN
PNP»NPN
PNP»>NPN

I ] NPN»PNP (17
——

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

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

RG2/RG6 und VG10 Greifer Gecko Greifer

Red
Blue
Pink

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

d3ddibO
A3ddIRO
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Beim Gecko Greifer muss das Kabel M12 (im Lieferumfang des Greifers

enthalten) geschnitten und abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht

das vorbereitete Kabel M8 mit Aderendhiilse zur Verfiigung.

RG2/RG6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Greifer
GO/RO | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rof) Greifer GND (rot) Greifer GND (rot)
G3/R3 | Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weif3)
G4/R4 | SchlieBen/Offnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
(rosa)
G5/R5 | Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK (griin)
(gelb) (gelb)
G6/R6 | Greifer aktiv (griin) | Kanal A Vakuum OK Bauteil vorhanden
(griin) (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhohe A (braun) | Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weifd) | Vakuumhéhe B (weifs) Pad erfordert Wartung
(rosa)
G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

9. Verdrahten Sie die digitalen I/O-Leitungen (R3-R9) des OnRobot IO Converter
mit dem DB37 Stecker bei Modellen der E-Serie, beziehungsweise mit dem
DX40-50P Stecker bei der F-Serie.

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
5UB-D CONNECTOR

Verzeichnis der wichtigen Pins des DB37 Steckers: (von der Anschlussseite aus

gesehen)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung
CN2 - Roboterausgdnge CN2 - Roboterausgdnge
CN4 - Robotereingange CN4 - Robotereingange

1 OUT1]|IN1 20 OUT17|IN17

2 OUT2|IN2 21 OUT18|IN 18

3 OUT3|[IN3 22 OUT19[IN 19

4 OUT4|IN4 23 OUT20]IN 20

5 OUTS5]|INS 24 OUT21]|IN 21

6 OUT6|ING6 25 OUT22|IN22

7 OUT7]|IN7 26 OUT 23]IN 23

8 OUT8|INS8 27 OUT 24 |IN 24

9 OUT9]|IN9 28 OUT 25|IN 25

10 OUT10]IN 10 29 OUT 26 |IN 26

11 OUT 11]IN 11 30 OUT 27| IN 27

12 OUT12|IN 12 31 OUT 28| IN 28
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13 OUT13]IN 13 32 OUT 29| IN 29

14 OUT 14| IN 14 33 OUT 30| IN 30

15 OUT15|IN 15 34 OUT 31 IN 31

16 OUT 16| IN 16 35 OUT 32|IN 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)

T LTI TR T T
LT ey
Bttt

5 A+_m A I,‘

PSP P T TN Y T LTI [T TRET e
Pl P\ ST, AL PP TL ™ il

3

Verzeichnis der wichtigen Pins des DX40-50P Steckers: (von der Anschlussseite

aus gesehen)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 Interne 24 V fiir I/O 26 24 Gintern
2 Interne 24 V fiir I/O 27 24 Gintern
3 Interne 24 V fir I/O 28 24 Gintern
4 24 Gintern 29 24 Gintern
5 24 G intern 30 OUT-COM1
6 IN-COM1 31 OUT 1

7 IN 1 32 OuT 2

8 IN 2 33 OuT 3

9 IN3 34 OouT 4

10 IN 4 35 OUT-COM?2
11 IN 5 36 OUT 5

12 IN 6 37 OuUT 6

13 IN 7 38 ouT7

14 IN 8 39 ouT 8

15 IN-COM2 40 OUT-COM3
16 IN9 41 OouT9

17 IN10 42 ouT 10

18 IN 11 43 OuT 11

19 IN12 44 OuT 12

20 IN13 45 OuUT-COM4
21 IN 14 46 OuUT 13

22 IN 15 47 OuUT 14

23 IN16 48 OUT 15

24 Interne 24 V fur 1/O 49 OuUT 16

25 Interne 24 V fiir I/O 50 Interne 24 V fir I/O

Nicht belegte Eingange kdnnen fir Informationen zum Greiferstatus, nicht
belegte Ausgdnge zur Steuerung des Greifers verwendet werden.
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@robot

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

10. SchlieRen Sie das OnRobot Netzgerdt an den Stromleitungen (R1, R2) des

OnRobot 10 Converter an:

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

| 4PNP
| 4PNP L

2.3.1.4. 1/O-Steuerung mit dem Kawasaki

Programmierhandgerat
Nach der Installation des externen I/O-Kabelbaums lassen sich die Ein-/Ausgédnge des
Greifers auf dem Kawasaki Programmierhandgerdt gemaR den nachstehend genannten
Schritten anzeigen. Die Zuweisung der digitalen 1/O bestimmt sich durch die Art der
Festverdrahtung des Kabelbaums auf der GPIO-Platine.

11. Berlihren Sie am Programmierhandgerat die Mitte des Touch-Bildschirms, dann
driicken Sie auf die Taste Menu des Programmierhandgerats und wdhlen einen
Monitor aus (Monitor1 oder Monitor2) und driicken Enter.

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

Seite 27



Roboter-Integration

13. Testen Sie die Roboterausgange, indem Sie die Signale auf ON/OFF schalten.
Dazu halten Sie A + ON/OFF gedrickt.

Lage der Tasten A sowie ON und OFF auf dem Programmierhandgerdit.

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

Progran  [Conment, bmﬂ
b [ ]

Display des Programmierhandgerdits mit Monitor1 zur Anzeige der Eingangssignale
(11-135) und Monitor2 zur Anzeige der Ausgangssignale (O1-035).

15. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie kénnen jetzt den Greifer mit Ihrem
Roboter verwenden.
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2.4. KUKA Roboter
2.4.1. Modelle mit Steuerung KR C4 Compact

In der folgenden Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschliefien — Roboter einrichten.

2.4.1.1. Montage

1. Montieren Sie zunachst den roboterspezifischen Aufnahmeflansch:
(Fr den Typ A wird kein Aufnahmeflansch bendtigt.)

1 Schrauben M5x8
(ISO14580)

2 OnRobot
Aufnahmeflansch
(ISO 9409-1-50-4-M6)
Passstift (1ISO2338-5x6)

Roboter-

Werkzeugflansch

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Anzugsdrehmoment 5 Nm
verwenden.

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

VG10 Greifer:
€3 T

RG2/RG6 Greifer:
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Gecko Greifer:

(Ausfihrliche Montagehinweise finden Sie in den Handbichern der Greifer.)

2.4.1.2. Kabelfiihrung

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

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

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

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

Roboter- |
== steuerung |

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

Bei Agilus Robotern kann die optionale I/O-Schnittstelle X12 im Steuerschrank fiir den
Anschluss des OnRobot 10 Converter an der Robotersteuerung verwendet werden. Zur
Stromversorgung des Konverters und des Greifers kann das im Lieferumfang
enthaltene 24 V Netzgerdt verwendet werden.

©

@robot

[OO00000000)

©

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

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

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

7. Konfigurieren Sie den OnRobot IO Converter entsprechend dem in Ihrem
Steuerschrank verbauten I/O-Modul:

|. Die Module Beckhoff EL1809 und
EL2809 sind Typ PNP.

Fiir PNP-Konfigurationen des
OnRobot IO Converter sind fir die
verschiedenen Greifer folgende
Jumper-Einstellungen (rot markiert)
notwendig:
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VG10 Greifer Gecko Greifer

NPN «PNP
NPN <PNP

Il. Die Module Beckhoff EL1889 und
EL2889 sind Typ NPN.

Fiir NPN-Konfigurationen des DEEEE| \F <P
OnRobot IO Converter sind fir die NN AENE =
verschiedenen Greifer folgende
Jumper-Einstellungen (rot
markiert) notwendig:

VG10 Greifer

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

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

RG2/RG6 und VG10 Greifer Gecko Greifer

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

A3ddIRO

d3ddibO
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Beim Gecko Greifer muss das Kabel M12 (im Lieferumfang des Greifers
enthalten) geschnitten und abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht
das vorbereitete Kabel M8 mit Aderendhiilse zur Verfiigung.

RG2/RG6 (P1) Greifer  [VG10 Greifer Gecko Greifer
GO/R0O | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rot) Greifer GND (rot) Greifer GND (rot)
G3/R3 |Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weif3)
G4/R4 | SchlieRen/Offnen (rosa) | Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5/R5 | Nicht gegriffen (gelb) Kanal A Vakuum OK (gelb) | Ultraschall OK (griin)
G6/R6 | Greifer aktiv (griin) Kanal A Vakuum OK (griin) | Bauteil vorhanden (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhdohe A (braun) Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weifi) Vakuumhohe B (weifs) Pad erfordert Wartung

(rosa)

G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

9. Verdrahten Sie die digitalen E/A-Leitungen (R3-R9) des OnRobot 10 Converter
mit dem X12 Anschluss.

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

= —_—— = = - - |
floococoooo a17))

|~

(_—) N18oooooooo »o o000 o3l f\J‘

MooO00OO0O0OO0O0O0DO0O0D00O00O0OR)
. S— —

S eSS )

Pin Beschreibung Pin Beschreibung

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

Nicht belegte Eingdnge kdnnen fir Informationen zum Greiferstatus, nicht
belegte Ausgange zur Steuerung des Greifers verwendet werden.

Notieren Sie sich die zum Verdrahten verwendeten Pins, weil Sie dies in einem
spateren Schritt beim Verschalten benétigen.
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10. Schliel3en Sie das OnRobot Netzgerat an den Stromleitungen (R1, R2) des
OnRobot IO Converter an:

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

—

2.4.1.4. Konfiguration der Roboter-Software

11. Schalten Sie den Roboter ein und dndern Sie die Roboter-Konfiguration Giber
die KLI-Schnittstelle in WorkVisual. (Ausfihrliche Hinweise finden Sie in den
Handbichern.)

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

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

BNk nx s Bla 0 et mis il bos el XX R ALGESEE O

| I Project Structure > 3 X % Cell configuration | 34 10 Mapping = X |[l]Catalogs - 4
;b Has;::” ';;0 iveg‘é';ﬁ;"“ﬁ‘“ KRC1/0s KRC\Varables PLC Fielbussss  KRCl/Os PLC  Feldbusses 2 Oplions |3 KukeRobeta230V ¢ [
: Hardwa —= - Search o
o 580110 10 KUKA Power Pack sr (KPPOT1 0 -
SN AN R 2 Analog Inputs i -2 Resolver Digtal Canverter (RDC)
B8 Cortroller comporents . : - p
5 KR R0 5 Analog Outputs (2 Bectroic Masterng Device (EMD)
) s e 4D Digtal Inputs (2 EM2905-1001 1/0-Modul
5. KUKA Cotraler Bus (4CE) {2 Digtal Outputs KUKA System Bus (STSX48)
: i3 CIB SR Safety Module (SIONCIB-SR)
- KUKA System Bus (5Y5-X48) [ h
T 253 KUKA Extension Bus (SYS-X44)
|15 BhercAT - =
: ) 553 EK1100 BtherCAT Coupler (24 E-Bus)
- KUKA Extension Bus (SY5-X44) .
5K BhaCAT =YL 1909 16Ch. Dig. Input 24V. ams
2 EK1100 EherCAT Couple {23 EL2805 16Ch. Dig. Output 24V, 0.5A -
B4 EBus = ) o
- EL1803 16Ch. yy| (& & T & o5 &¥Fw a2
& Sefetycot "ELZ“D”SC“ Gt [ Name Type D. /0 1O  Name Tipe  Addess A
- cortrol —
B s i Jsoo | = 1~ cnamet i
) Unsssigne Actve Devices SINZ] BOOL ¢ 4Em Chanel 2Input BOOL 321
SN BOOL ¢ amm Chanel 3put BOOL 2
SIN4) BOOL ¢ amm Channel 4input BOOL 3
SING] BOOL = 4Em Channel Sipit BOOL 24
SINEE] BOOL 4= 4Em Chanel 6lnput BOOL 325 | | =) properties - 2 x
SINT BOOL = 4Em Channel Zinput BOOL 326 v | 5=y | |
W Z
Name Type 10 A|[ 10 Name Type  Address  A| [ palaeinesison 6 .
SINT] 6ooL || « Bl = |Channel Linput SupplyVolizge 230
SIN2) BOOL  ¢=m || <mm Channel 2Input BOOL 321 SuppertedSupph 230
SING3] BOOL 4= || <mm Channel 3 nput BoOL 22 Name WINDOWS-BTAD
SINE] BOOL ¢ || <mm Channel 4 Input BOOL 323 Version e
SIN[S] BOOL = <4EE Channel 5 Input BOOL 324 BallastRes::
nrar Bonl éom || amm Channelflo oAl 25 ¥ | | Gets or sete the value cf the maximal |
< > | & /& 1bit(s)in1signal(s) sele.. (@ & @ @ 1bit(s)in 1 signal(s) selected & o g |countotbeliestreaisiors olfhe controller

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

SOUT[2]=TRUE Close gripper

13. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie kénnen jetzt den Greifer mit lhrem
Roboter verwenden.
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2.4.2. LBR iiwa Modelle mit Sunrise Cabinet

In der folgenden Anleitung zeigen wir lhnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschlieBen - Roboter einrichten.

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

1. Bringen Sie den Greifer am Roboter an.

VG10 Greifer:

’ Klick!

Gecko Greifer:

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

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

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

4, Flhren Sie das Greifer-Kabel (blaue Linie) und das Kabel des Medienflansches
(rote Linie) zum 10 Konverter.

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

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

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

Zusatzlange t

Biegeradius

Roboter-
steuerung

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

2.4.2.3. Elektroanschluss

Bei KUKA LBR iiwa Robotern kann die Medienflansch I/O-Schnittstelle am Roboterarm
fGr den Anschluss des OnRobot 10 Converter an der Robotersteuerung verwendet
werden. Der Medienflansch versorgt den angebrachten Greifer auch mit Strom. Der
Medienflansch des Roboters muss einen der folgenden Anschliisse besitzen: X11, X12,
X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93. Falls Ihr spezifischer Medienflansch ein Modell
ist, das keine dieser Schnittstellen besitzt, missen Sie sich an Ihren KUKA-Lieferanten
wenden.
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Die nachstehenden Schritte fiihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot
Greifer fiir den Steckertyp X3 (M12 - 17 Pin) (diese Schritte sind fir alle

Schnittstellentypen gleich, nur die Steckertypen und die Belegung der Pins sind
unterschiedlich):

6. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter vollstandig stromlos geschaltet ist.
7. Machen Sie zunachst den X3 Stecker an der Seite des Medienflansches

ausfindig. Bereiten Sie die X3 Gegenstecker (M12 — 17 Pin) vor, die als Reserve
mit dem Roboter geliefert wurden.

8. Fur alle Medienflansch-Typen wird der Konverter wie folgt konfiguriert:

X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43,
X91, X92 und X93 sind Typ PNP.

Fiir PNP-Konfigurationen des
OnRobot IO Converter sind fir die
verschiedenen Greifer folgende
Jumper-Einstellungen (rot markiert)
notwendig:

VG10 Greifer

PNP «NPN
PNP <«NPN

PNP» NPN
PNP» NPN
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9. Verdrahten Sie den Greiferstecker mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer

White| G AN

Gecko Greifer

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

Beim Gecko Greifer muss das Kabel M12 (im Lieferumfang des Greifers
enthalten) geschnitten und abisoliert werden. Bei den Gbrigen Greifern steht
das vorbereitete Kabel M8 mit Aderendhiilse zur Verfiigung.

RG2/RG6 (P1) VG10 Greifer Gecko Greifer
Greifer
GO/RO | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rof) Greifer GND (rot) Greifer GND (rot)
G3/R3 | Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weifs)
G4/R4 | SchlieBen/Offnen Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
(rosa)
G5/R5 | Nicht gegriffen Kanal A Vakuum OK Ultraschall OK (griin)
(gelb) (gelb)
G6/R6 | Greifer aktiv (grin) | Kanal A Vakuum OK Bauteil vorhanden
(griin) (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhohe A (braun) | Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weif) | Vakuumhoéhe B (weifs) Pad erfordert Wartung
(rosa)
G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

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

gesehen)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung

1 MF-Ausgang 0 9 VCC24V

2 MF-Ausgang 3 10 MF-Eingang 0

3 MF-Eingang 3 11 MF-Ausgang 1
4 MF-Eingang 4 12 MF-Ausgang 2
5 GND 24V 13 MF-Eingang 2

6 GND 24V 14 GND 24V

7 VCC24V 15 VCC24V

8 VCC24V 16 MF-Eingang 1

Nicht belegte Eingdnge kdnnen fiir Informationen zum Greiferstatus, nicht

belegte Ausgange zur Steuerung des Greifers verwendet werden.

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

11. SchlieRen Sie die X3-Stromausgange an den Stromleitungen (R1, R2) des
OnRobot IO Converter an:

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

2.4.2.4. Konfiguration der Roboter-Software

Ihr KUKA Medienflansch ist werkseitig fir I/O-Gruppen konfiguriert, und Ihr KUKA
Sunrise Workbench Projekt sollte diese I/O-Gruppe exportiert haben. Sollte dies nicht

der Fall sein, sehen Sie im Handbuch KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise

Workbench 1.xx in Abschnitt 11 nach.

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

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

Roboter verwenden.
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2.5. Techman Roboter

In der folgenden Anleitung zeigen wir Ihnen, wie Sie in vier Einbauschritten die OnRobot
Greifer an Ihrem Roboter zum Einsatz vorbereiten. Die Einbauschritte sind: Greifer
montieren — Kabel verlegen — Drahte anschlieRen — Roboter einrichten.

2.5.1. Montage

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

2. Bringen Sie den Greifer am Roboter an.

VG10 Greifer:

* Klick!

Gecko Greifer:

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

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

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

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

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

Zusatzlange

SN

Roboter- i
=" steuerung

we;

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

2.5.3. Elektroanschluss

Bei Techman Robotern kann die I/O-Schnittstelle an der Unterseite des Steuerschranks fir
den Anschluss des OnRobot IO Converter an der Robotersteuerung verwendet werden. Zur
Stromversorgung des Konverters und des Greifers kann das im Lieferumfang enthaltene
24V Netzgerat (angeschlossen an die Stromeingdnge der Steuerung) verwendet werden.
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Die folgenden Schritte fihren Sie durch die elektrische Einrichtung der OnRobot
Greifer:

5. Vergewissern Sie sich, dass der IO Converter gemaf nachstehender Anweisung
fir den Greifer konfiguriert ist:
RG2/RG6 Greifer (P1)

NPN<PNP
NPN4PNP e

VG10 Greifer

6. Verdrahten Sie das Greifer-Kabel mit dem 10 Converter (G1-G9).

RG2/RG6 und VG10 Greifer Gecko Greifer

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

Beim Gecko Greifer muss das mit dem Greifer gelieferte Kabel M12 geschnitten
und abisoliert werden. Bei den ibrigen Greifern steht das vorbereitete Kabel
M8 mit Aderendhiilse zur Verfligung.
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|RG2/RG6 (P1) Greifer

VG10 Greifer

Gecko Greifer

GO/RO | Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt
G1/R1 | Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (grau) Greifer 24 V (blau)
G2/R2 | Greifer GND (rot) Greifer GND (rof) Greifer GND (rob)
G3/R3 | Kraft 5/40 N (blau) Kanal A Ein/Aus (blau) Pads einriicken (weifs)
G4/R4 | SchlieRen/Offnen (rosa) | Kanal B Ein/Aus (rosa) Pads ausriicken (braun)
G5/R5 | Nicht gegriffen (gelb) Kanal A Vakuum OK (gelb) | Ultraschall OK (griin)
G6/R6 | Greifer aktiv (griin) Kanal A Vakuum OK (griin) | Bauteil vorhanden (gelb)
G7/R7 | Nicht belegt Vakuumhohe A (braun) Vorlast OK (grau)
G8/R8 | Greiferbreite (weif3) Vakuumhohe B (weifd) Pad erfordert Wartung
(rosa)
G9/R9 | Nicht belegt Nicht belegt Fehler (orange)

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

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

Schlief3en Sie den 10 Converter mit den im Lieferumfang enthaltenen 30 cm
langen Drahten gemal} nachstehender Tabelle im Steuerschrank an.

Roboter 10 Converter

RG2/RG6 (P1) | VG10 Gecko
EXT GND | Nicht belegt Nicht belegt PSU GND
EXT 24V | Nicht belegt Nicht belegt PSU 24V
GND _EX R2 /GND R2 /GND R2 /GND
24V EX R1/24V R1/24V R1/24V
DI 0 R5 R5 R5
DI 1 R6 R6 R6
DI 2 Nicht belegt Nicht belegt R7
DI 3 Nicht belegt Nicht belegt R8
DI 4 Nicht belegt Nicht belegt R9
DO 0 R3 R3 R3
DO 1 R4 R4 R4
AIN_OP R7 R7 Nicht belegt
AIN_OGND | R2 /GND R2 /GND Nicht belegt
AIN_1P R8 R8 Nicht belegt
AIN_1GND | R2 /GND R2 / GND Nicht belegt
ADC_GND | R2 /GND R2 / GND Nicht belegt

Falls die aufgefiihrten digitalen Ein-/Ausgange fiir andere Zwecke belegt sind,
kénnen andere digitale Ein-/Ausgange verwendet werden. Beachten Sie, dass
AIN_OGND, AIN_1GND und ADC_GND alle an der gemeinsamen Erdung (R2 am
IO Converter oder GND_EX am Roboter) angeschlossen sein missen, damit der
Eingangsstromkreis des Roboters funktioniert. Weitere Details finden Sie im
Benutzerhandbuch des Roboters.
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10. Wenn Sie den Gecko Greifer verwenden, schlieBen Sie das im Lieferumfang
enthaltene OnRobot Netzgerat an den externen Stromleitungen der Steuerung
(24 V_EX und GND_EX) an.

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

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

RG2/RG6 (P1) Greifer:

ex 20y
10| 2ev.ex

20V
207
207X
247

VG10 Greifer:
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Gecko Greifer:

X 2
v
240 3
2006
208X
200 8x

REEEBERBEEABEAEE

2.5.4. Konfiguration der Roboter-Software

12. Nach dem Einschalten des Roboters konnen die Ein-/Ausgdnge gemaR
nachstehender Tabelle zur Steuerung des Greifers und fiir Rickmeldungen

verwendet werden:
1/0 Funktion
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko

DI0 | Kein Greifen Kanal A>60% Ultraschall OK

DI1 Aktiv Kanal B > 60 % Bauteil vorhanden

DI2 | Nicht belegt Nicht belegt Vorlast OK

DI 3 Nicht belegt Nicht belegt Pad erfordert Wartung

Dl 4 Nicht belegt Nicht belegt Fehler

DO 0 | Geringe/hohe Kraft | Kanal A Pads einriicken
greifen/freigeben

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

AIN O | Nicht belegt Kanal A Nicht belegt
Vakuumhohe

AIN 1 | Greiferbreite Kanal B Nicht belegt
Vakuumhohe

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

14. Die Installation ist abgeschlossen, und Sie konnen jetzt den Greifer mit Ihrem
Roboter verwenden.
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3. Anlage - Technische Zeichnungen
3.1. 10 Converter
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3.2. Aufnahmeflansche

TypB

6,2+0,2)

P63h8 (—8.046)
20 h8 8 033)

4x @ 5,5THRU ALL SECTION A-A

LI®9v 10

TypC
™
+0,012
_®6 H7( 0 ) 14,5
12,5
4XM6-6HT 6 6,2 (+0,2)

] s
) 0
3 8 6.8
° d | (ole]
& ooglog |
= 9 ] =
™ 0 2
8 g ﬁ ™
d s
- 4x D6 H7 +8'O]2vs
4x © 6,5THRU ALL SECTION Aa X

L 1 @105V 10.5

Seite 47



6,2(£0,2)

0,
0

4x D6 H7(+

12,5
18,5

4xMé-6H T 6

TypD

4x @ 6,5 THRU ALL

L 1®105V 105

SECTION A-A

TypE

@100

@80

6,2(£0,2)

+0,012

@6H7\ 0
4xM6-6H T 6

Jor

H

/
T

e N>

Sy

6x @ 8,5THRU ALL

LI1@I13T 6

SECTION A-A

Alle MaBangaben in mm.



Anlage - Technische Zeichnungen

OnRobot A/S
2019

Seite 49



