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1. Omfang af leverance
OnRobot 10 Converter-kit indeholder fglgende:

10 Converter

Strgmforsyning (24V)

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

Ruller af Velcro-tape (4 x 0,5 m)

vk wNe

Kun B/C/D/E/F/G/H/1/I/K-kit:

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



2. Robotintegration

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

OnRobot-veerktgj

Understgttede robottyper RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN MO0609 / 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 / 07
NACHI /04/0 e o 4 o
Cz10 v v v v
Techman | TM5/12/14 v]iv]v ] v |
GP7/8/12 v v v v
YASKAWA
HC-10 v v v v

Fglgende afsnit indeholder en detaljeret integrationsvejledning til de understgttede robotter.



DOOSAN-robotter

2.1. DOOSAN-robotter

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen
Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning

IV. Opseetning af robot

2.1.1. Montering

Robottens vaerktgjsflange er direkte kompatibel med OnRobot-griberne.

1. Griberen monteres pa robotten.

VG10-griber:




DOOSAN-robotter

2.1.2.

2.

Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere oplysninger om montering.)

Kabelfgring

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

Diriger kablet (bla) til 10 Converter, og anvend den medfglgende
Velcro-tape (sort) til at fastggre kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra lengde, der kan bruges ved sammenfgjninger,
sa der ikke kan traekkes i kablet, nar robotten bevaeger sig.

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

ekstra leengde /

bgjningsradius

Robot-

kontrol-
=== enhed

Stil OnRobot 10 Converter taet pa robotkontrolenheden.



2.1.3. Elektrisk tilslutning

DOOSAN-robotter

Til Doosan-robotter kan I/0-graensefladen (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) i kontrolkabinettet
anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Den interne
strgmforsyning pa 24V (TBPWR) kan anvendes til at stremforsyne konverteringsenhed og

griber.
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Fglgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsatning af OnRobot-

gribere:

Se¢rg for, at 10 Converter er konfigureret til griberen i henhold til vejledningen nedenfor:

PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever |
fglgende lusindstillinger (markeret i [
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

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

RG2/RG6-griber (P1)




DOOSAN-robotter

RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
e . T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | iper GND (rod) | Griber GND (rod)
(red)
3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bla) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gu) (qu) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(grgn) (gron) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (grd)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

@robot

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

5. Segrg for, at robot og kontrolenhed er helt slukket.

6. Abn robotkontrolenhedens kabinet, hvor du finder 10-konnektorerne.

10



7.

DOOSAN-robotter

Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet som beskrevet i tabellen nedenfor med de

medfglgende 30 cm ledninger.

DOOSAN- I0 Converter

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

102 R6 R6 R6

103 Ubenyttet Ubenyttet R7

104 Ubenyttet Ubenyttet R8

105 Ubenyttet Ubenyttet R9

001 R3 R3 R3

002 R4 R4 R4

All 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, hvis du har
brug for yderligere oplysninger.

Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:

RG2/RG6 (P1)-gribere:
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DOOSAN-robotter

VG10-griber:

Gecko-griber:

2.1.4. Konfiguration af robotsoftware

12
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Nar robotten er taendt, kan 10’erne anvendes til at styre griberen og fa feedback i
henhold til tabellen nedenfor:

1/0 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
All Ubenyttet CHA-vakuumniveau Ubenyttet
Al2 Griberbredde CHB-vakuumniveau Ubenyttet

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

g828e

g§28



X Status

Input/Output Test

Controller Digital Input

Controller Analog Input

Current ¥ | om0 2000 0mA Current ¥ 000
Controller Digital Output | Reset

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 1 13 14 15 16
e N o e =AY AT e f (o ¥ o T o W
on ‘ On||Onf|On||On| On||On|| On ‘ on | |On||oOn [on]||oOn ‘ On||On||oOn
off | ! off | | off | | off | [ off || off | | off | | off | | off | | ot | | off | | off | | off | off | | off | | off
Controller Analog Output

Current v . 0 mA Current v

000 0.00

A

Home

=

Workcell Manager

=

Task Writer

00
(]

Task Builder

DOOSAN-robotter

Ready
2018.06.05 4:42:23 PM

Flange Digital Input

0.0 0mA
| Flange Digital Output Reset
1 2 3 4 5 6
On | ‘ On || On On On On
off ‘ off | | Off | | Off | | Off | | Off
0 mA
0.0
2 [
o° 3 O

Setting Power

10. Under programmering vaelges kommandoen Set pa fanen Property til styring af

OnRobot-griberen.

Task Command

Globalvariables Set

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

If  (get_digital_input(4)==0N) @® Direction

Else

- End If

EndMainSub

Digital_out[1]

Property Simulator

ON

Se robottens brugervejledning, hvis du har brug for yderligere oplysninger.

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

13



FANUC-robotter @ ro bOt

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

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen
Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning
IV. Opseetning af robot

2.2.1.1. Montering

1. Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:

1 M5x8 skruer (I1SO14580)

2 OnRobot-adapterflange (ISO
9409-1-50-4-M6)
Styretap @5x6 (I1SO2338)

4 Robottens veerktgjsflange
(I1SO 9409-1-31.5-4-M5)

Brug et tilspaendingsmoment pa
5Nm.

2. Nu errobotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres direkte.

’ Click!

VG10-griber:

14



FANUC-robotter

Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere 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. Diriger kablet (bl3) til 10 Converter, og anvend den medfglgende
Velcro-tape (sort) til at fastggre kablet.

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

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

Robot-
kontrol-
— enhed

Stil OnRobot 10 Converter teet pa robotkontrolenheden.

15



FANUC-robotter

2.2.1.3. Elektrisk tilslutning

@robot

Til FANUC R-30iA/iB-kontrolenheder kan CRMA58/CRMA59-konnektoren pa

konverteringstavlen anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden.

Den medfglgende strgmforsyning pa 24V kan anvendes til at strgmforsyne

konverteringsenhed og griber.

NB: Det anbefales STARKT at kgbe passende stik og sele, fgr griber og
1/0 Converter installeres. Der er ingen skrueterminaler til I/O-terminalen pa

kontrolenheden. I/O-stikbenene pa R-30iA/iB-kontrolenheden kan loddes, men
loddepunkterne er meget sma. Tabellen nedenfor viser de pakraevede stikdele og den

pageeldende forhandler.

Dele til Fanuc I/O Connector
Beskrivelse Delnummer Forhandler
Honda MR-50M-hanstik MR-50M Misumi
Honda MR-stikhus MR-50L+ Misumi

Fglgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsaetning af OnRobot-gribere:

5.
vaeggen.

6. Fegrst skal du finde MR50-F-konnektoren pa forsiden af dgren

(maerket CRMAS58/ CRMAS59). Klarggr MR50-M-stikket.

16

Serg for, at robotten er helt slukket, og afbryd kontrolenheden fra stikkontakt i




FANUC-robotter

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

OnRobot IO Converter i henhold til det:

PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

NPN-konfigurationer af OnRobot IO-
konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

I NPNe-PNP 18]

"] nenspre [0

RG2/RG6-griber (P1)

A3ddiRIO

NPN <PNP

NPN4PNP e
PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN

A3ddIRIO

] NPNe-PNP 1]

——
——
BT O

14

] NPNR-PNP
] NPN» PNP
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FANUC-robotter @ ro bOt

(Se FANUC's brugervejledning for at kontrollere, om det er en NPN- eller PNP-type.)

18



8.

Tilslut griberkablet til IO Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
e . T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND Griber GND (rgd) | Griber GND (rad)
(r@d)
3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(blg) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gu) (gu) (gren)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(gran) (grgn) (qul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (grd)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

FANUC-robotter

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

9.

Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet som beskrevet i tabellen nedenfor med de

medfglgende 30 cm ledninger.

19



FANUC-robotter

@robot

1/0 Fanuc- MR-50M- | RG2/RG6 (P1)- . .
Converter signal stikben griber UL (L3 O
RO
R1 DOSRC1 31 Griber 24V Griber 24V Griber 24V
R2 se PNP/NPN Griber GND Griber GND Griber GND
nedenfor
R3 ouT_101 33 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
R4 OUT_102 34 Luk/abn Kanal B On/Off | Deaktiver puder
RS IN_101 1 Ikke grebet CHA"(’)aKk““m Ultrasonisk OK
R6 IN_102 2 Griber optaget CHB-\(/)aKkuum Emne tilstede
R7 IN 103 3 Forudindlaesning
- OK
RS IN_104 4 Pude har pehov
for service
R9 IN_105 5 Fejl

Hvis FANUC I/O er type PNP, skal fglgende stik forbindes:

MR-50M-stikben Fanuc-signal
19til 30 SDICOM1 til oV
R2 til 49 Griber GND til 24F

Hvis FANUC I/0 er type NPN, skal fglgende stik forbindes:

MR-50M-stikben
19 til 49
R2 til 18

Fanuc-signal
SDICOML1 til 24F
Griber GND til OV

NB: Standard Fanuc-kontrolenheden understgtter ikke robotanaloginput (dvs. RG2-
griberleengde, VG10-vakuumniveau).

NB: Vaer opmaerksom pa tilslutningen af stikket SDICOM1 (stikben 19) og Griber GND
(1/0 Converter R2). Tilslutningen afhaenger af, om Fanuc er konfigureret til PNP
(sourcing) eller NPN (sinking).

Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot |0 Converter til MR50-M-
konnektoren. Stikket pa Honda MR50-M til Fanuc I/O vises nedenfor.

POIPIPIIPIPIOOIIIS
|?' E@ a(f';’ Eg> PP zg’ 2@" E$ E& z% ;i% N
ﬁ:'.s:" PPISH &&i%1$'$l$1&'l%l%1& P

10. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:

O

20



FANUC-robotter

Fanuc-robottens PNP-konfiguration

RG2/RG6 (P1)-gribere:

Ol s229999058 ﬁ@ ronts
'_5?3%_4%55 ™8Y 8¥) ..&3*3’ Y

¥ WMW.%W.W/.&

VG10-griber:

Ol s229599058 ﬁ@?_; ronts
rz?wse 7Y a¥) ..&-W Y

¥ Wm#ﬁ.ﬁm.ﬁﬁ

Gecko-griber:

2$Z$2?2$2% 2??$ J$g%§
E?ﬁ!}!?!!lll\%ﬁll!

PSP S e wmw/z%
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FANUC-robotter @ ro bOt

Fanuc-robottens NPN-konfiguration

RG2/RG6 (P1)-gribere:

¥ MMMAWWMA s J
ol %g zs-;;»zmamﬁgﬁb#@g% ©)

117

VG10-griber:

z*z?z?z?z?#
?%&5 D4l A1 .4t 4 a$$&|$ﬁ

wa ﬁmﬁlﬁmlﬁl 5
O i

Gecko-griber:

B WMM.%W&#A :
PSP PIIDDPDS ;
?]?|$]ﬁ

z‘?ﬁ”?%ov'-suus’
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FANUC-robotter

11. Tilslut stremforsyningen pa OnRobot til strgmforsyningsledningerne (R1, R2) pa
OnRobot 10 Converter:

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

——

2.2.1.4. Konfiguration af robotsoftware

Styring af 1/0 vha. Fanuc-programmeringskonsollen

Robotudgange udggr griberindgange (kommandoer) og griberudgange udggr robotindgange
(de fleste svarer til gribersensorer). Digitale 1/O-udgange vises pa robottens
programmeringskonsol ved at fglge trinene nedenfor. Digital 1/O-tildeling afhaenger af
permanent tilslutning til Honda-konnektoren med 50 stikben.

11. Tryk pa knappen 1/0 i bunden af programmeringskonsollen for at navigere til
skaermen I/O-celleudgange.

12. Tryk pa knappen Menu for at vise en skaermmenu, og brug pilene op/ned til at
navigere til 1/O og pilen venstre til at vaelge den og abne en sekundaer menu. Velg

Digital pa den sekundzere I/0O-menu, og tryk derefter pa knappen Enter.

Dette viser de digitale I/O-udgange efter portnummer:
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13. Skift imellem visning af input og output ved at trykke pa F3 (In/Out). Teend og sluk
for robottens outputsignaler ved at rulle til output med pilene og trykke pa F4
(On) eller F5 (Off).

14. Anvend griberens funktionaliteter i Fanuc-programmet.
(Det antages, at griberens lukkefunktion er kortlagt til OUT_102.)

DO[102] = ON; Luk griber

15. |Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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2.3. NACHI-robotter
2.3.1. CZ- og MZ-modeller

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen
Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning

IV. Opseetning af robot

2.3.1.1. Montering

1. Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:

Til modeller CZ10, MZ03EL, MZ07

1 M5x8 skruer (I1SO14580)
2 OnRobot-adapterflange
(IS09409-1-50-4-M6)

Styretap @6x8 (ISO2338)

4 Robottens vaerktgjsflange

Brug et tilspaendingsmoment pa 5
Nm.

1 M5x8 skruer (1SO014580)

2 OnRobot-adapterflange
(1S0940-1-50-4-M6)
3 Styretap @6x8 (I1SO2338)

4 Robottens vaerktgjsflange

Brug et tilspaendingsmoment pa 5
Nm.

2. Nu er robotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres direkte.
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VG10-griber:
(S
£ —3 T

RG2/RG6-gribere:

Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere 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. Diriger kablet (bl3) til 10 Converter, og anvend den medfglgende
Velcro-tape (sort) til at fastggre kablet.

S¢rg for, at kabelfgringen har ekstra laengde, der kan bruges ved sammenfgjninger, sa
der ikke kan traekkes i kablet, nar robotten bevaeger sig.
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S¢rg ogsa for, at kablets bgjningsradius er minimum 40 mm
(til Gecko-griberen er det 70 mm).

Robot-
kontrol-
enhed

Stil OnRobot I0 Converter taet pa robotkontrolenheden.

2.3.1.3. Elektrisk tilslutning

| kontrolkabinettet kan CNIN 1/O-graensefladen pa Mini I/O-tavlen (den mest almindelige 1/0-
tavle) anvendes til at tilslutte OnRobot 10 converter til robotkontrolenheden. Den interne
strgmforsyning pa 24V kan anvendes til at strgmforsyne konverteringsenhed og griber.

(@)

@robnt

(65550500001 ©)

@ 000000000

©)

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

5. Segrg for, at robotten er helt slukket.

6. Fgrst skal du finde CNIN-stikket inde i robotkontrolenheden
(kraever Mini I/O-tavle).
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Derefter skal det overskydende CNIN-stik (FCN-36J024-AU Fujitsu-komponent), der fulgte
med Mini I/O-tavlen, klarggres.

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

Hvis Mini I/O-tavlen er transistortype PNP eller Mini |/O-tavlen er relatype og
konfigureret som PNP-type:

RG2/RG6-griber (P1)

PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

Hvis Mini I/O-tavlen er transistortype NPN eller Mini I/O-tavlen er relaetype og
konfigureret som NPN-type.
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RG2/RG6-griber (P1)

NPN-konfigurationer af OnRobot 10-
konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

NPN4PNP jomm
[adPNPr NPN |
U ST

BIEEE O
] neNe-pNp faa]

—_— 3
BN O
"] nenepap 04
] NPN» PNP

Hvis et andet modul er installeret, skal du se robottens brugervejledning for at
kontrollere, om det skal vaere NPN eller PNP.

Hvis du er i tvivl om, hvordan relaetype Mini I/O-tavlen er konfigureret, skal du se
robotvejledningen.

Tilslut griberkonnektoren til IO Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

d3ddibO
d3ddibO
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1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
T T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | i or GND (rgd) | Griber GND (rgd)
(rad)
G3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bla) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gul (qu) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(grgn) (gren) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (gré)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

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

tabellen nedenfor med de medfglgende 30 cm ledninger.

Tilslut 10 Converter (R1-R9) til kontrolkabinettet via CNIN-stikket som beskrevet i

Her vises kabelsiden, hvor CNIN-stikket ses fra den loddede overflade:

O

12 11 10 9

7 6 5 4
OOCOOOOCOOOOCOCOOOCacdA

I sy s s s s o -

3 2 1

O

Stiktype: FCN-361J024-AU loddetype hunstik (Fujitsu-komponent)



1/0 NACHI- CNIN- RG2/RG6 (P1)- . "
Converter signal stikben griber SIS (L3 O
RO
. Al10
R1 P1(intern eller Griber 24V Griber 24V Griber 24V
strgm 24V)
B10
. All
R2 M1 (intern eller Griber GND Griber GND Griber GND
strgm 0V)
B11
R3 097 Al Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
R4 099 A2 Luk/abn Kanal B On/Off | Deaktiver puder
HA-vak
RS 198 BS Ikke grebet ¢ ‘éaK YU  Ultrasonisk OK
R6 1103 B4 Griber optaget CHB-\(/)aKkuum Emne tilstede
R7 1101 B3 Forudindlaesning
OK
RS 199 B2 Pude har pehov
for service
RS 197 B1 Fejl

NB: 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 ledningsfgringen. Dette er nemlig vigtigt pa en
senere tidspunkt under kortlaegningen.

| tilfelde af en Relay type Mini I/O-tavle, skal fglgende CNIN-stikben tilsluttes for at

stromforsyne releerne:

CNIN-stikben

NACHI-signal

B12 til A10 (eller B10)

PR (relaestrgm +) til P1 (intern strgm 24V)

A12 til A11 (eller B11)

MR (relaestrgm -) til M1 (intern strgm 0V)

Derudover skal fglgende CNIN-stikben tilsluttes for at indstille releetype Mini I/O-tavle
til NPN- eller PNP-konfiguration:

Til NPN-konfiguration

CNIN-stikben

NACHI-signal

A9 til A11 (eller B11)

Output til M1 (intern strgm 0V)

B9 til A10 (eller B10)

Input til P1 (intern strgm 24V)
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Til PNP-konfiguration

CNIN-stikben NACHI-signal
A9 til A10 (eller B10) Output til P1 (intern strgm 24V)
B9 til A11 (eller B11) Input til M1 (intern strgm 0V)

10. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:

Relaetype Mini I/O-tavle konfigureret som PNP

RG2/RG6 (P1)-gribere:

(3N GO o e £
??fiiiij?ﬂﬂﬂﬂ

¥3ddRio BE

VG10-griber:

(5 TN O8O NCER 8 U
N/

Gecko-griber:

(£ I8 OO AN R £ U
???iiiij????ﬂ

aliez

ggegeeaRee
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Relaetype Mini I/O-tavlen konfigureret som NPN

RG2/RG6 (P1)-gribere:

2} ) TAURCNE RO NUREN ZA U
??GDD??DDDB
J

-

VG10-griber:

?ijziﬁﬁj

¥3ddio BB

ggegeeeees

BLEES IS EIEET
:<“ g N
Gecko-griber:
fz¥iyoys 8 78 5 & 3N,
O ijmmm?????so

afie:

—

FEFFIGE: &

ggQeeesReg
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Transistortype Mini I/O-tavlen konfigureret som PNP

RG2/RG6 (P1)-gribere:

O 2ERSEELESESBE,

C!DDDC]D:I??D:IDB O

J

VG10-griber:

i::< f

Gecko-griber:

O 2ERSEELESSESBE.

\:!I:l:ll:ll:]\:l:l??l:l:l:lﬂ O

J

ZEESELESSSEN,

—

aiie:

geegppeapes
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Transistortype Mini I/O-tavle konfigureret som NPN

RG2/RG6 (P1)-gribere:

"

VG10-griber:

i::<

Gecko-griber:

aiie:

ggegeeeees

u34aiio BB

ggQeeesReg

NACHI-robotter

o BEBEEIEEEZEE,

DDDDC}DD??DDDB

J

o | BEBEEIEZEZEE,

DDDDC}DD??DDDB

J

ZEBLSIL LY,

—
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2.3.1.4. Konfiguration af robotsoftware

@robot

11. Brug NACHI-programmeringskonsollen til at afprgve installationen:

Tryk pa knappen Monitor2 pa bergringsskaarmen

Step

7/29/2011 10:06 &

13

[1:NB4-02

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

100
100
" 100
100
100 2

2] Input Signal Monitor
Constant| 11 0012
Settin
9 Mooie oo17 oo1a

Service
Ultilities

0031 0032 0033 0034 0035

m
T
m
T
Tl

JOINT A1 T

™= ‘3% Teach/Play

Manusl Speed

L H

Condition

0011 0012 0013
0016 M? 0018
0021
0026 MT

Naviger til dit kortlagte outputsignal (f.eks. 097) med piletasterne

Tryk pa knappen Enable gverst til venstre pa programmeringskonsollen og

b [k

Smooth

hold den inde, og tryk pa 1 (ON) eller 2 (OFF) pa tastaturet

12. Anvend griberens funktionaliteter i robotprogrammet.
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Sadan kontrolleres griberen:

e Tryk pa tasten OUT pa den gnskede programlinje

e Velg Set output

e Indtast outputnummer (f.eks. 097), og tryk pa Enter
e Indtast veerdi (0 eller 1), og tryk pa Enter

Griberens status kan fas ved at udfgre fglgende:

e Tryk pa tasten IN pa den gnskede programlinje
e Vzlg Wait for input
e Indtast inputnummer (f.eks. 1104), og tryk pa Enter

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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2.4. KAWASAKI-robotter
2.4.1. R-seriens modeller

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen

II.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning

IV. Opseatning af robot

2.4.1.1. Montering

1. Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:

Til modellerne RSO03N, RSO05L, RSO05N, RS007L, RSO07N

1 M5x8 skruer (1SO14580)

2 OnRobot-adapterflange (ISO
9409-1-50-4-M6)
Styretap @5x6 (1SO2338)

4 Robottens veerktgjsflange
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)

Brug et tilspaendingsmoment pa
5Nm.

Type C
1 M6x8 skruer (1SO014580)

2 OnRobot-adapterflange (ISO
9409-1-50-4-M6)
3 Styretap @6x10 (1SO2338)

4 Robottens vaerktgjsflange
(ISO 9409-1-40-4-M6)

Brug et tilspaendingsmoment pa
6 Nm.
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Til modeller RS0010L, RS020N, RS015X

Type D

1 M6x8 skruer (1S014580)

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

3 Styretap @6x10 (ISO2338)

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

Brug et tilspaendingsmoment pa
6 Nm.

Type E

M8x10 skruer (1SO14580)

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

3 Styretap @¥8x10 (1SO2338)

4 Robottens varktgjsflange
(1SO 9409-1-80-6-M8)

Brug et tilspaendingsmoment pa 8
Nm.

2. Nu er robotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres direkte.

VG10-griber:

* Click!
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RG2/RG6-gribere:

Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere 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. Diriger kablet (bla) til IO Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape (sort) til
at fastggre kablet.

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

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

Robot-
kontrol-
enhed

Stil OnRobot 10 Converter teet pa robotkontrolenheden.

2.4.1.3. Elektrisk tilslutning

For KAWASAKI-robotter er de to nyeste kontrolenheder: F-Serien, som anvender DX40-50P-
konnektor til I/O-graensefladen, og E-Serien, som anvender en 37-stikbens D-Sub (M/F)-

konnektor. GPIO-tavlen i kontrolkabinettet kan anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter
til robotkontrolenheden. Den medfglgende stremforsyning pa 24V kan anvendes til at
strgmforsyne konverteringsenhed og griber.

NB: Det anbefales STARKT at kgbe passende stik og sele, fgr griber og /O Converter

installeres. Der er ingen skrueterminaler til I/O-terminalen pa kontrolenheden. |/0O-
stikbenene pa F-Seriens kontrolenhed kan loddes, men loddepunkterne er meget
sma. I/O-stikbenene pa E-Seriens kontrolenhed kan ikke loddes og kraever et DB37-

stik.

Dele til Kawasaki I/O-konverteringsenhed

Kontrolenhed

Beskrivelse

Eksempel pa
forhandler

F-Serien (2AB/AE-kort)

HIROSE DX40-50P-stik

DX-50-CV Connector Backshell

Digikey, Mouser

E-Serien (1TW-kort)

DB37 han- og hunstik

Amazon, Digikey
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Fglgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsaetning af OnRobot-gribere:

5. Sgrg for, at robotten er helt slukket, og afbryd kontrolenheden fra stikkontakt i
vaeggen.

6. Fgrst skal du finde DB37-konnektoren til E-Serien bag pa kabinettet eller DX40-50P-
konnektoren til F-Serien pa siden af kabinettet. Klarggr stikkene.

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

NB: Kawasaki-robotkontrolenheden har et XGPIO-kort, der afggr, om robotten er
konfigureret til PNP eller NPN. Til F-Serien er XGPIO-kortet (2AB/AE) i PNP-
konfiguration som standard og kan andres ved at indstille jumper JP8 pa kortet (se
vejledningen for F-kontrolenhedens eksterne 10, hvis du har brug for yderligere
oplysninger). Til E-Serien afggres robottens PNP/NPN af XGPIO-kortet (1TW);
konfigurationen kan sendres ved at udskifte kontrolenhedens XGPIO-kort.
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PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

I T 00

NPN-konfigurationer af OnRobot I0-
konverteringsenheden kraever
folgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

NPN4PNP e

I T 00

KAWASAKI-robotter

RG2/RG6-griber (P1)

PNP <«NPN
o PNP <«NPN

A

NPN <PNP e
] NPNB-PNP

L \ NPN» PNP

] NPN» PNP o
] NPNR-PNP
] NPN»PNP

Se Kawasaki-brugervejledningen for at kontrollere, om det skal veere NPN eller PNP.

8. Tilslut griberkablet til 10 Converter (G1-G9).
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RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
e . T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | iper GND (rod) | Griber GND (rod)
(red)
3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bla) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gu) (qu) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(grgn) (gron) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (grd)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

@robot

Til Gecko-griberen skal M12-kablet, som fglger med griberen, tilskaeres og afisoleres. Til
andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet med terminalrgr.
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9. Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet som beskrevet i tabellen nedenfor med de
medfglgende 30 cm ledninger.
I/0 Kawasaki F-Seriens | ceriens | RG2/RG6 (P1)
. stik (DX40- k . VG10-griber Gecko-griber
Converter signal 50P) stik (DB37) griber
RO
VIN . . .
R1 . CN2-18 Griber 24V Griber 24V Griber 24V
(Kun E-Serien)
OUT-COM1 og CN2-36 . . .
R2 IN-COM1 300g6 CN4 - 18 Griber GND Griber GND Griber GND
R3 OuUT 1 31 CN2-1 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
R4 OouT 2 32 CN2-2 Luk/abn Kanal B On/Off Deaktiver puder
R5 IN_1 7 CN4-1 Ikke grebet CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
R6 IN_2 8 CN4 -2 Griber optaget | CHB-vakuum OK Emne tilstede
R7 IN 3 9 CN4 -3 Forudindlaesning
- OK
RS IN_4 10 CN4 -4 Pude har behov
for
R9 IN_5 11 CN4-5 Fejl

10. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot 10 Converter til DX40-50P-

konnektoren pa F Serien eller DB37-konnektoren pa E-Serien.

Pinout for DX40-50P-stikket til F-Serien vises nedenfor:

NB: Standard Kawasaki-kontrolenheden understgtter ikke robotanaloginput (dvs.
RG2-griberleengde, VG10-vakuumniveau).

Pinout for DB37-stikket til E-Serien vises nedenfor.

37 stikbens D-Sub hanstik bagfra:

®W@H®E®E

e oooIcIor

/'\./ Q'

WOOOOG
() @ @ @ @ @ @ @

OOOO

® ®
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37 stikbens D-Sub hunstik bagfra:

DOOOOOLOLOEOHWEE®E®®WO®®E®
DO @O @@®E®E®

11. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor.
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Kawasaki F-Serien PNP

RG2/RG6 (P1)-gribere:

VG10-griber:

Gecko-griber:
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Kawasaki F-Serien NPN

RG2/RG6 (P1)-gribere:

VG10-griber:

Gecko-griber:
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Kawasaki E-Serien PNP

RG2/RG6 (P1)-gribere:

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

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

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

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

@@C.OOOUO.OOOOOOKﬂy
ORI E G

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

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

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
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Kawasaki E-Serien NPN

RG2/RG6 (P1)-gribere:
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Gecko-griber:
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12. Tilslut strgmforsyningen pa OnRobot til strgmforsyningsledningerne (R1, R2) pa
OnRobot 10 Converter:

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

2.4.1.4. Konfiguration af robotsoftware
Styring af 1/0 vha. Kawasaki-programmeringskonsollen

——

Efter at det eksterne |/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.

13. Tryk pa midten af programmeringskonsollens bergringsskaerm, og tryk derefter pa
knappen Menu pa programmeringskonsollen, og vaelg en skeerm (Monitorl eller
Monitor2), og tryk pa Enter.

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

CLOSE § SPEED ACC TIMER TOOL
Ea)(7 o) (8 (0 o
CLAUX § WORK

Placering af knapperne A og ON og OFF pG programmeringskonsollen.

16. Du viser robottens indgange ved at gentage trinene 1-3, men ved at vaelge Digital
Inputs. Du kan ogsa satte udgange og indgange pa hver sin monitor, sa du kan se
dem side om side.
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Programmeringskonsollens display med Monitor1 viser indgangssignaler (11-135) og
Monitor2 viser udgangssignaler (01-035).

17. Anvend griberens funktionaliteter i Kawasaki-programmet.
(Det antages, at griberens lukkefunktion er kortlagt til OUT_102)

SIG 2; Luk griber ved at taende for signal 02
SIG -2; Abn griber ved at slukke for signal 02

18. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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2.5. KUKA-robotter
2.5.1. Modeller med kompakt kabinet KR C4

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen
Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning

IV. Opseetning af robot

2.5.1.1. Montering

14. Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:
(Der kraeves ingen adapterflange til type A.)

1 M5x8 skruer (I1SO14580)

2 OnRobot-adapterflange (I1SO
9409-1-50-4-M6)
Styretap @5x6 (1SO2338)

4 Robottens veerktgjsflange
(I1SO 9409-1-31.5-4-M5)

Brug et tilspaendingsmoment pa
5Nm.

15. Nu er robotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres direkte.

VG10-griber:
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Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere oplysninger om montering.)

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

17. Diriger kablet (bla) til 10 Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape (sort) til
at fastggre kablet.

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

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

Robot-
kontrol-
" enhed

Stil OnRobot 10 Converter teet pa robotkontrolenheden.
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2.5.1.3. Elektrisk tilslutning

Til Agilus-robotter kan den valgfri X12 1/0-graenseflade i kontrolkabinet anvendes til at tilslutte
OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Den medfglgende strgmforsyning pa 24V kan
anvendes til at stremforsyne konverteringsenhed og griber.

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

18. Sgrg for, at robotten er helt slukket.

19. Fgrst skal du finde X12-konnektoren pa bagsiden af det kompakte kabinet KRCA4.
Klarggr de ekstra X12-konnektorer (D-SUB 50), der fulgte med robotten.

20. Kontroller dit digitale I/0-modul, der er installeret i kontrolkabinettet, og konfigurer
OnRobot |0 Converter i henhold til det:

Modulerne Beckhoff EL1809 og EL2809 er type PNP.
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PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

PNP» NPN
PNP» NPN

NPN-konfigurationer af OnRobot I0-
konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber

M| NPN <PNP
TR O

] nenspne 5]

U SN
v PNP» NPN

m

I N o2

KUKA-robotter

RG2/RG6-griber (P1)

PNP <«NPN
o PNP <«NPN

A

RG2/RG6-griber (P1)

{ \NPN»PNP
i JNPN»PNP

Hvis et andet modul er installeret, skal du se brugervejledningen for at kontrollere,

om det skal veere type NPN eller PNP.

21. Tilslut griberkonnektoren til IO Converter (G1-G9).
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RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
e . T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | i or GND (rgd) | Griber GND (rgd)
(red)
3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bla) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gu) (qul) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(grgn) (gron) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (grd)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

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

22. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot 10 Converter til X12-
konnektoren.

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

{ 1o n—n -r-r—r: :r-t':n-r—rn-n o9 J
O ||1E§ouour:uououcuuucr_133|| O

0000000000000 0O0O0 0K
e -




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 Digital indgang 4 20 Digital udgang 4
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 Digital indgang 12 28 Digital udgang 12
13 Digital indgang 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

KUKA-robotter

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 ledningsfgringen. Dette er nemlig vigtigt pa en
senere tidspunkt under kortlaegningen.

23. Tilslut stremforsyningen pa OnRobot til strgmforsyningsledningerne (R1, R2) pa
OnRobot 10 Converter:

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

2.5.1.4. Konfiguration af robotsoftware

24. Teend for robotten, og skift robotkonfigurationen i WorkVisual i
KLI-graensefladen. (Se vejledninger for at fa detaljerede oplysninger om trinene).

For at kunne anvende de digitale I/O’er pa robotten, skal de fysiske stikben vare

kortlagt som variabler i WorkVisual.

X12-stikbenets nummerering fglger de kanalnumre, der findes i WorkVisual (fanen 10
Mapping Fieldbus: EL1809 Input og EL2809 Output).
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LR nx Bl e Do g A bilitdooe e ROl A LB SEE O

| 7] Project Structure -~ B % 5 Cell configurstion | 3410 Mapping ~ X ([catalogs ~ 3 ox
'i;“w“ - Geomety | T Fles KRC1/0s KRCVariables PLC Feldbusses  KRCI/Os PLC  Fieldbusses 5 Opions | 53 FikaRobots230V [+ [
- Cell WINDOWS-IQ8K7DN: Hardwai Search £
B & WINDOWS BTAGAS (T o ) KUKA Power Pack sr (KPPOT1 1) P
SRR ST ACAL K ) Resalver Digtal Converter (RDC)
[ Controller components : =
- K KRG R30D s ~I) Blectronic Mastenng Device (EMD)
£ s sructure +-2) Digial Inputs ~2) EM8305-1001 1/0-Mocl
+-{2) Digital Outputs =13 KUKA System Bus (SYS-X48)
EE- KUKA Cortroller Bus (KCB) &
1 KUIKA Syetom Bus (5Y5.X43) -2 CIB SR Safety Module (SIONCIB-SR)
B BherCAT =15 KUKA Extension Bus {5Y5-X44)
g (=2 EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus)
E- KUKA Extension Bus (SY5-X44) P £ 1205 160 24V 3ms
51 BhaCAT ) EL1803 16Ch. Dig. Input 24V, 3ms
£ EK1100 EtherCAT Couple {2 EL2803 16Ch. Dig. Output 24. 0.5 v
&- ¥ EBus .
T EL1808 16Ch. Dig| & & TE 1@ 5 LlE|Fm@a 2
L2809 16Ch. Dic | [Myzme « Type D. O 10 Name Type  Addess A
&) Safety control -
= . Channel 1Input
B[] Options
Unassigned Active Devices SINEZ) BOOL 4w 4mm Channel 2nput BOOL 321
SINE] BOOL 4 4mm Channel 3Input BOOL 2
$INI] BOOL 4= amm Channel 4.nput BOOL EF:)
SINIS] BOOL 4= amm Channel 5nput BOOL 324
SINE] BOOL 4= 4mm Channel BInput BOOL 225 - 3 x
SIN[T] BOOL 4 4mm Channel 7.Input BOOL 326 v
Name ~ Type 1O Al 1O Name o Type  Addess A | [ palzamesisw 6 ~
e | Channel Tinput 00 SupplyVoltage 230
SINIZ] B00L @ || 4mm Channel 2input BOOL 321 SupportedSuppl 230
SINE] BOOL  ¢=m || <mm Channel 3rput BOOL 22 MName WINDOWS-BTAD
SIN[4] BOOL  4mm 4Em Channel 4nput BOOL 33 L Vesion ¥
SIN5] BOOL  <mm 4Em Channel 5.Input BOOL 324 BallastResistorMaxCount
cniel ot éom ¥ amm chennel Gl e 2 V| | Gets or seta the value cithe maximal |
< > | & 7 & 1bitls)in1signalls) sele.. @ & @ 1 bit(s) in 1 signal(s) selected P astresistors contrelier

25. Nar konfigurationen er fuldfgrt og anvendt pa robotten, skal du anvende KUKA
smartPAD til at afprgve installationen:

Pa hovedmenuens skal du vaelge Display > Inputs/outputs > Digital I/0

De konkrete input/output, som griberen er kortlagt til, vises pa fglgende made:
e Tryk pa knappen Go to.
e Indtast nummeret, og bekraeft med knappen Enter.

Nol valve | State [Name I 100
1% O Eingang
ml™

140 O Svs Engang

w O Engang l “i = J
1492 @ sm Engang Value
143 O Engang ]
44 [ ) Encans
Inputs | Outputs.

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

SOUT[2]=TRUE ; Luk griber

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

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen
Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning

IV. Opseetning af robot

2.5.2.1. Montering

Robottens vaerktgjsflange er direkte kompatibel med OnRobot-griberne.

1. Griberen monteres pa robotten.

VG10-griber:

* Click!

Gecko-griber:

61



KUKA-robotter @ rObOt

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere oplysninger om montering.)

2.5.2.2. 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 (forsynet af KUKA) til
robottens Media Flange (s@rg for, at kablet er langt nok).

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

S¢rg for, at kabelfgringen har ekstra laengde, der kan bruges ved sammenfgjninger, sa
der ikke kan traekkes i kablet, nar robotten bevaeger sig.

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

ekstra Iaengdef

bgjningsradius

Robot-
kontrol-
enhed

Stil OnRobot 10 Converter teet pa robotkontrolenheden.

2.5.2.3. Elektrisk tilslutning

Til KUKA LBR iiwa-robotter kan Media Flange 1/0-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 fglgende 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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@robot

Fglgende 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. Sgrg for, at robotten er helt slukket.

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

8. For alle typer Media Flange skal Converter skal konfigureres som fglger:
X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93 er type PNP.

RG2/RG6-griber (P1)

PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever |
folgende lusindstillinger (markeret i [
rgdt) til de forskellige gribere:

VG10-griber
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9. Tilslut griberkonnektoren til IO Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
T il VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | i or GND (rad) | Griber GND (rad)
(r@d)
63 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bla) (bla) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gul) (qu) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(gran) (gren) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (gré)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

@robot

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

10. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot |0 Converter til X3-

konnektoren.
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Liste over vigtige stikben pd X3-konnektoren: (set fra robotsiden)

Stikben | Beskrivelse Stikben | Beskrivelse

1 MF udgang O 9 VCC 24V

2 MF udgang 3 10 MF indgang O
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

KUKA-robotter

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 ledningsfgringen. Dette er nemlig vigtigt pa en
senere tidspunkt under kortlaegningen.

11. Tilslut en hvilken som helst X3-strgmudgang til strémforsyningsledningerne (R1,R2)

pa OnRobot 10 Converter:

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

2.5.2.4. Konfiguration af robotsoftware
Din KUKA Media Flange er konfigureret fra fabrikken til I/O-grupper, og dit KUKA Sunrise
Workbench-projekt bgr have disse 1/0-grupper eksporteret. Hvis dette ikke er tilfaeldet, 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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2.6. TECHMAN-robotter
Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

. Montering af griberen

Il.  Ledningsfgring

lll.  Kabeltilslutning
IV. Opsatning af robot

2.6.1. Montering

12. Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:
: Type K

1 M6x10 skruer (1S014580)

2 OnRobot-adapterflange
(1S09409-1-50-4-M6
kompatibel)

3 Styretap @6x8 (ISO2338)*

4 Robottens vaerktgjsflange

Brug et tilspaendingsmoment pa
6 Nm.

*Medfglger ikke i tidlige kit.

13. Nu er robotflangen kompatibel med griberne, og griberne kan monteres direkte.

* Click!

VG10-griber:

66



TECHMAN-robotter

Gecko-griber:

(Se gribervejledningerne for at fa yderligere oplysninger om montering.)

2.6.2. Kabelfgring

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

3. Diriger kablet til 10 Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape til at fastggre
kablet.

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

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

Ekstra laengde

7N

Robot-
kontrol-
enhed

Stil OnRobot 10 Converter teet pa robotkontrolenheden.
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2.6.3. Elektrisk tilslutning

Til Techman-robotter kan 1/O-gransefladen pad undersiden af kontrolkabinettet anvendes til at
tilslutte OnRobot 10 Converter til robotkontrolenheden. Den medfglgende stremforsyning pa

24V kan — nar den tilsluttes stremindgangene pa kontrolenheden — anvendes til at

strgmforsyne konverteringsenhed og griber.
o000 1

-

=

it

L]

.

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

4. Sogrgfor, at 10 Converter er konfigureret til griberen i henhold til vejledningen

nedenfor:
RG2/RG6-griber (P1)

PNP-konfigurationer af OnRobot
10-konverteringsenheden kraever
fglgende lusindstillinger (markeret i
rgdt) til de forskellige gribere:

PNP <NPN NPN <PNP
© prpanen ] NPN4PNP e

A

VG10-griber

PNP» NPN
PNP» NPN
PNP» NPN
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5. Tilslut griberkablet til IO Converter (G1-G9).

RG2/RG6- og VG10-gribere

Gecko-griber

d3ddibO

TECHMAN-robotter

e oz R_G Bl VG10-griber Gecko-griber
Converter griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (grd) Griber 24V (grd) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND | G iper GND (rad) | Griber GND (rod)
(r@d)
63 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bld) (bld) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet gu) (qul) (gron)
Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
G6
optaget(gren) (gren) (gul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (gré)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

Til Gecko-griberen skal M12-kablet, som fglger med griberen, tilskeeres og afisoleres. Til
andre gribere fas et specialtilpasset M8-kabel, som er afsluttet med terminalrgr.

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

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

8. Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet som beskrevet i tabellen nedenfor med de

medfglgende 30 cm ledninger.
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TECHMAN- 10 Converter

signal 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_O RS RS 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

robot

indgange/udgange anvendes til andre formal. Bemaerk, at AIN_OGND, AIN_1GND og

ADC_GND alle bgr tilsluttes samme jordforbindelse
(R2 pa 10 Converter eller GND_EX pa robotten) for at sikre, at robottens

indgangskredslgb kan fungere. Se robottens brugervejledning,
hvis du har brug for yderligere oplysninger.
Tilslut den medfglgende OnRobot-strgmforsyning til de eksterne strgmledninger pa

kontrolenheden (henholdsvis 24V_EX og GND_EX), nar du anvender Gecko.

Stikben | Terminalrgr | Beskrivelse
EX_24V | gul 24V (1A)
EX_GND | cyan GND




TECHMAN-robotter

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

VG10-griber:
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Gecko-griber:

2.6.4. Konfiguration af robotsoftware

11. Nar robotten er teendt, kan 10’erne anvendes til at styre griberen og fa feedback i
henhold til tabellen nedenfor:

TECHMAN- Funktion

signal RG2/RG6 (P1) | VG10 Gecko

DI O Intet greb CHA > 60 % Ultrasonisk OK

DI'1 Optaget CHB > 60 % Emne tilstede

DI 2 Ubenyttet Ubenyttet Forudindlaesning OK

DI 3 Ubenyttet Ubenyttet Pude har behov for
service

Dl 4 Ubenyttet Ubenyttet Fejl

DOO Lav/hgj kraft CHA-greb/slip Aktiver puder

DO 1 Abn/luk CHB-greb/slip Deaktiver puder

AIN O Ubenyttet CHA-vakuumniveau Ubenyttet

AIN 1 Griberbredde CHB-vakuumniveau Ubenyttet

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, hvis du har brug for yderligere oplysninger.

13. Installationen er afsluttet, og du er klar til at anvende griberen pa din robot.
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2.7. YASKAWA-robotter
2.7.1. GP12-, GP8-, GP7-, HC10/DT-modeller

Fglgende vejledning — via de fire installationstrin — viser, hvordan du ggr klar til at bruge
OnRobot-griberne med din robot. Installationstrinene er:

Montering af griberen
Ledningsfgring
I.  Kabeltilslutning

IV. Opsetning af robot

2.7.1.1. Montering

1.

Fgrst monteres den robotspecifikke adapterflange:

Til modeller GP7, GP8

Type F

M5x10 skruer (/SO014580)
OnRobot-adapterflange
(1S09409-1-31.5-4-M6)
Styretap @5x6 (1SO2338)
4 Robottens veerktgjsflange
(/SO 9409-1-60-4-M5)

Brug et tilspaendingsmoment pa 5
Nm.

Type G

M4x10 skruer (1SO014580)

OnRobot-adapterflange
(/1SO9409-1-31.5-8-M4)
Styretap @4x6 (1SO02338)

Robottens veaerktgjsflange
(IS09409-1-62-8-M4)

Brug et tilspaendingsmoment pa 3
Nm.
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Til modeller HC10/DT

Type H

1 M6x8 skruer (/SO14580)
; _eNaaan | - ; 4 2 OnRobot-adapterflange
P g - 7\ (1S09409-1-31.5-4-M6)
: ‘ 3 Styretap @6x8 (1S02338)
4 Robottens vaerktgjsflange
(/SO 9409-1-80-4-M6)

Brug et tilspaendingsmoment pa 6
Nm.

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

* Click!

VG10-griber:

Gecko-griber:
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(Se gribervejledningerne for at fa yderligere oplysninger om montering.)

2.7.1.2. Kabelfgring

3.

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

Diriger kablet (bla) til 10 Converter, og anvend den medfglgende Velcro-tape (sort) til
at fastggre kablet.

Serg for, at kabelfgringen har ekstra la&engde, der kan bruges ved sammenfgjninger, sa
der ikke kan traekkes i kablet, nar robotten bevaeger sig.

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

Robot-
kontrol-
enhed

NB: Hvis der anvendes HC10 Yaskawa-arm med I/O-varktgjsfunktionalitet, kan
stikkene pa enden af armen bruges til direkte tilslutning til griberen i stedet for fgring
af M8/M12-kablet langs robotarmen.

Stil OnRobot 10 Converter taet pa robotkontrolenheden.

2.7.1.3. Elektrisk tilslutning

De mest almindelige Yaskawa-kontrolenheder er den standard YRC1000-kontrolenhed og YRC1000-
mikrokontrolenheden. For YRC1000 kan |/O-breakoutkortet CN308

(delnr. 178669 -1) i kontrolkabinet anvendes til at tilslutte OnRobot 10 Converter til
robotkontrolenheden. For YRC1000-mikrokontrolenheden kan I/O-breakoutkortets

CN4-stik anvendes til at tilslutte OnRobots 10 converter til robotkontrolenheden. Den medfglgende
stremforsyning pa 24V kan anvendes til at strgmforsyne konverteringsenhed og griber.
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YRC1000:

YRC1000micro:

Fglgende trin viser dig, hvordan du foretager den elektriske opsaetning af OnRobot-gribere:

5. Sgrg for, at robotten er helt slukket, og afbryd kontrolenheden fra stikkontakt i
vaeggen.

6. Kontroller dit digitale I/O-modul, der er installeret i kontrolkabinettet, og konfigurer
OnRobot 10 Converter i henhold til det:
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De fleste Yaskawa-kontrolenheder er i NPN-konfiguration.

RG2/RG6-griber (P1)

NPN-konfigurationer af OnRobot 10-
konverteringsenheden kraever —
felgende lusindstillinger (markeret i ] | PN <PNP
rgdt) til de forskellige gribere: e

VG10-griber

NPN4PNP e

T 00

] NPN» PNP

Se Yaskawa-brugervejledningen for at kontrollere, om det skal vaere NPN eller
PNP.

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

RG2/RG6- og VG10-gribere Gecko-griber

d3ddibO
d3ddibO
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1/0 RG2/RG6 (P1)- . .
T T VG10-griber Gecko-griber
GO Ubenyttet Ubenyttet Ubenyttet
G1 Griber 24V (gra) Griber 24V (gra) Griber 24V (bld)
G2 Griber GND Griber GND (rgd) | Griber GND (rad)
(red)
G3 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
(bld) (bld) (hvid)
. . Kanal B On/Off Deaktiver puder
G4 Luk/abn (pink) (pink) (brun)
CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
G5 Ikke grebet (gul,
grebet (gul (qu) (gron)
G6 Griber CHB-vakuum OK Emne tilstede
optaget(grgn) (grgn) (qul)
Vakuumniveau A Forudindlaesning
G7 Ubenyttet (brown) OK (gré)
G8 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har behov
(hvid) (hvid) for service (pink)
G9 Ubenyttet Ubenyttet Fejl (orange)

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

NB: Standard Yaskawa-kontrolenheden understgtter ikke robotanaloginput (dvs. RG2-
griberleengde, VG10-vakuumniveau).

8. Tilslut 10 Converter til kontrolkabinettet som beskrevet i tabellen nedenfor med de

medfglgende 30 cm ledninger.

Stiktildeling YRC1000:

Comerter | - smal | onsobst | ber || Veiogrber | Geckogriber
RO
R1 B18 Griber 24V Griber 24V Griber 24V
R2 Al6 Griber GND Griber GND Griber GND
R3 OouT_09 B8 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder
R4 ouT_10 A8 Luk/abn Kanal B On/Off Deaktiver puder
R5 IN_09 B1 Ikke grebet CHA-vakuum OK Ultrasonisk OK
R6 IN_10 Al Griber optaget CHB-vakuum OK Emne tilstede
R7 IN_11 B2 Vakuumniveau A ForudirgiII(aesning
R8 IN_12 A2 Griberbredde Vakuumniveau B Pude har b.ehov

- for service

R9 IN_13 B3 Fejl
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Stiktildeling YRC1000micro:

Breakout-
| Yask - RG2/R P1)-
/o as: awa S-stikben kort CN4- =2 G 6 (P1) VG10-griber Gecko-griber
Converter signal X griber
stik

RO

R1 12 15 Griber 24V Griber 24V Griber 24V

R2 11 23 Griber GND Griber GND Griber GND

R3 OuUT_05 10 16 Kraft 5/40N Kanal A On/Off Aktiver puder

R4 OUT_07 9 17 Luk/&bn Kanal B On/Off Deaktiver

puder

R5 IN_04 1 25 Ikke grebet CHA-vakuum OK | Ultrasonisk OK

R6 IN_05 2 26 Griber optaget | CHB-vakuum OK Emne tilstede
Forudindlaesnin

R7 IN_06 3 9 g 0K

RS IN 07 4 10 Pude har bghov

— for service
R9 IN_08 5 27 Fejl

Derudover viser tabellen nedenfor farvekoderne for Yaskawa YRC1000-mikroveerktgjet
I/0O, der gar fra veerktgjsflangen til griberen. S1 henviser til robotinput og daekker S-
stikben 1-8, og S2 henviser til robotoutput og deekker S-stikben 9-16.

HC10-vaerktgj 1/O-stik farvekoder
Kabel 1 2 3 4 5 6 7 8
S1 Gul Hvid Orange Bla Grgn Brun Gra Sort
S2 Hvid Orange Grgn Sort Bla Gul Orange Brun
9. Tilslut de digitale I/O-ledninger (R3-R9) pa OnRobot IO Converter til Yaskawa 1/O-

modulet. Bemaerk, at YRC1000 I/O-graensefladen er inden i kontrolenheden, og

YRC1000micro 1/O-greensefladen er et breakout-kort uden for kontrolenheden (CN4).
Her er pinout for I/O-breakout-kortet for YRC1000-mikrocontrolenheden.
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_‘
s
I

YRC1000micro

YRC1000

Each Point
24DC
6.8mA(TYP)

Each Point
24DC
50mA (MAX)

i

[
i L ]

sr=d

General-purpose /O board (:IANCD-AIOOZ—E)

& CN306 Connector

Name

INDS

GP Input

INID)

GP Input

N1

GP Input

12

GP Input

IN13)

GP Input

N

GP Input

IN15

GP Input

IN16

GP Input

HEEEEEEEE

I

0240

[o2aw

T
I

| 30040 [B8_[0uT09 GP Output

ouT|

GP Output

ouT|

30043 (49

30041 |48 ouTio
30042 [89_[ouTht

GP Output

ouT|

ouT|

30044 [B10

ouT]

30045 |10

ouT|

30045 (811

ouT|

JoNa0s [
3

30047 [AN1

ouT|

812

813

A13

B14

A4

B15

15

024w

— 415

0260

1717

— 817 |024w)

a7

024w

818

8

6

24w
24w

XL

813

24w

S
LREy

‘_
|
|

w19

24W0

_L__ 820

420
L=

*Remove the Jumper-pins between CN303-1 10-3, CN303-2t0 4
‘when the external power supply is used.

YRC1000micro

ull

QL
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10. Kontroller tilslutning og konfiguration vha. diagrammerne nedenfor:

RG2/RG6 (P1)-gribere:

i::<

ggegeeepes

YRC1000

General-purpose 1O board (JANCD-AIO02-E)

24VDC

6BmATYP) |

-

CN308 Connector

Namger e Name

F20040 |61 | W03 GP input

20041 _|A1_|N10_GP gt

20042 (B2 | W11 GPinput

T™{70003 [A2_[Wi2_GPirput

20044 (83 W13 GPinput

20045 [A3_[Wid_GPinput

20046 (B4 | W15 GPinput

:b,eg— 20047 [M_[W16_GPirput

87 [ozews

A7_[02evs

B8_|0UTO3 GP Output

ouT]

A8_|0uTI0 GP Outat

ouT|

2zazazazas

EachPont ©

4WC  :
SOmA (MAX) o

B9 [0UT!!_GP Outat

ouT|

A3_|0UTI2 GP Output

ouT|

610 [0uT3 GP Owtant

ouT|

30045_|A10 [QUTI4_GP Outpt

ouT|

3004|611 |OUTI5 GP Outpt

ouT

:&}Q‘_‘?_—_ 30047 [AT1_[0UTI6_GP Outgat

o]

B16 (024w

uajeen

617 024w

A17 [o2ews

B18 [ +2e0

w18 [+2ew

B19 [r200

19 [+260

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

)
TR
OUTOR
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.

w
Lo LB )

TT101/6/8 £/9[S|¥

~
o= b=
- S
0
el
-

13

so00sscscscscnses
©200000200000000
00008000000000000

Rl
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VG10-griber:

YRC1000
General-purpose /O board (JANCD-AIO02-E)
CN306 Connector
Name
W03 GP Input
N0 GP Input
W1 GPinput
W12 GPput
N3 GPIput
Wi+ GPinput
N5 GPirput
W16 GP Input

0109 GP Ouput [T~
0uTi0 GP Owpt | auT|H -
ouTi! GPOwput | ouTH -
oUTi2 GP Ot |ouTH-
ouTis GPowpt oo~
o4 GPowpst |ouTH-
ouTs GP Owput | uTl-
ouTié GPOwput [T~

A3 &

T
H

i
(R

o - a—— 19 120w e
% / ¥

] o :

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-2to 4
‘when the external power supgly is used.

=
=
ot |
E
= w
D o
t~ ~
@
o
=
=
=
S
| 2
y =
~\ -
1!
=4
—— =
—
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Gecko-griber:

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~

ggegepoees
3zzzzz2zzza

¥3ddiRO B

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
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eos
e |[—
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[ [N

!g

n :E

Ity fgj

11. Tilslut stremforsyningen pa OnRobot til strgmforsyningsledningerne (R1, R2) pa
OnRobot 10 Converter:

Stikben | Terminalrgr | Beskrivelse
R1 gul 24V (1A)
R2 cyan GND
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NB: Det gule terminalrgr pa 24V ma ikke direkte tilsluttes Yaskawa I/0-modulet. Tilslut IO
Converter ved R1 (som vist pa billedet ovenfor) eller til G1.

2.7.1.4. Konfiguration af robotsoftware

Griberens /0 vises pa Yaskawa-programmeringskonsollen ved at fglge trinene nedenfor. Digital
I/O-tildeling afhaenger af, hvordan griberens stik er tilsluttet Yaskawa 1/0-modulet.

Fglgende trin beskriver, hvordan 1/0 styres fra Yaskawa-standardkonsollen:

12. Naviger til Main Menu, og veelg derefter INJOUT

DATA ]

e RGN L A
5

AEGISTER

b

S B o ]

'SP PORER STATUS

AUXTLTARY. RELAY

B LADDER EDITOR

THTERNAL
CONTROL STATUS

TERHINAL

PSEUOD- AKPUT.
315

10 SEMULATION
LIST

NETHORE THPUT

R ST0p FACTOR
Mt 1 TOR

108
EXTERNAL TNFUT
GENERAL
w EXTERNAL 0UTRIT
VARIARLE =
Heer ENERAL PURPOSE
18001 THPuT
ROBOT i
SPECIFIC TNPUT
7/
RPHECIND n SPECIFIC QUTRUT
> R1n

NETWORK | DUTRUT

USER GRONIP
INPUT

ANALDR 0UTRUT

USER GROUP
AUTPUT
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13. Her kan du vaelge at vise robottens input eller output. Output kan nemt skiftes ved at

klikke pa knappen Enable toggle.

Fglgende trin beskriver, hvordan 1/0 styres fra Yaskawa-smartkonsollen:

14. Naviger til Menu, og vaelg derefter IN/OUT.

Job List
sevo 5070

) Current Job

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

Move Robot #0:S DANDTOOL

F° Robot Settings >

@ Safety Settings *
X utiity »
/\ Alamms
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15. Her kan du vaelge at vise robottens input eller output. Output kan nemt skiftes ved at
klikke pa knappen Enable toggle.

- 753-760

161-768

T89-775 b
e ereles

IRE=797 TEILI

VOOT Do |

DOOGO OO0z

eaistoleln

QOO

16. Anvend griberens funktionaliteter i Yaskawa-programmet.
(Det antages, at griberens lukkefunktion er kortlagt til [2])

DOUT([2]=ON ; Luk griber ved at taende for signal 02
DOUT[2]=OFF ; Abn griber ved at slukke for signal 02

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



3. Bilag — Mekaniske tegninger
3.1. 10 Converter

5,5

Alle mal eri mm.

$O OF
=
< | o] ol
(o] el
é: ::§:
o) (O]

10 Converter
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3.2. Adapterflanger

Type B

14
12

6,2(0,2)
= 2]
o 5 8 go
& 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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Type D

6,2(£0,2)
-
o~ 6 3 179
[s0] =} <
o5 ;/ 05
| 7 B iy
g 2 g
VS
6 (+0,012)
12,5 4x peH7\ 0 U5
4x @ 6,5THRU ALL 18,5
L 31057 105
SECTION A-A
Type E
A
__I (+o,012)
@sH7\ 0
4xM6-6H T 6 62£02)

)

(+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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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

Adapterflanger

@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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Type )
A
AT

Dé H7(+8,0|2)

4xMé-6H T 6 6,202

/

+0,062)

@45H9( 0

4% 90°

4% ¢ 55THRU ALL
L 1®107 85

Type K

@6H7\ O 6xXME-6HT 7 143 119
@50 4x¢ 6,5THRU ALL
L 1®105% 7

|(+ 8,025)

$31.5H7

2,5

®31.5h8 (—8,039)

SECTION A-A

Alle mal er i mm.
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