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1. 序文：ゲッコーグリッパーのテクノロジー 
 

ゲッコーグリッパーは、ゲッコー（ヤモリ）から着想を得た接着技術を導入して、エア

ーシステムなしに平坦なオブジェクトをピックアップするロボットのグリッパーです。 
 

1.1. ゲッコーグリッパーの専門用語 
 

 
図1。ゲッコーグリッパーの専門用語。 

 

グリッパーの設計はストラクチュラルベースを特徴としており、電子的に検出/制御で

きる機能も搭載されています。ストラクチュラルベースの最上部は取付面であり、そ

の面をロボットに物理的に取り付けます。取付面の反対側にある把持面には4つのグリ

ッパーパッドが2x2グリッドで配置され接着作用が働きます。このパッドには独自の接

着把持テクノロジーが採用されているため、グリッパーは平坦なオブジェクトや滑らか

なオブジェクトをエアーシステムなしに効率的に取り付けたり持ち上げることができま
す。グリッパーのパッドは、推奨する定期メンテナンススケジュールの一環として取り

外したり、完全に交換することが可能です。把持面には超音波センサーも搭載されて

おり、オブジェクトが存在しているかどうかをモニターします。グリッパーベースの前

面には4個の(4) LEDが付いており、グリッパーのステータスに関する情報を表示しま

す。把持力、通信、および電力用に3個の(3) コネクタが用意されているオプションの自

律圧電クリーニングシステムは、グリッパーベースの右側にあります。 電力(24V)はI/O



コネクタから供給されます。データはイーサネットコネクタ(8個のピン)またはI/Oコネ

クタ(10個のピン)を介して渡されます。 
 

1.2. ゲッコーグリッパーの仕組み 
 

ゲッコウグリッパーは、ヤモリが実際に使用している（ファンデルワールス力）の

と同じメカニズムにより、平坦なオブジェクトの表面や滑らかなオブジェクトの表

面に取り付けます。そのためには、プリロード-保持-分離という一連の操作で接着
パッドに接触させます。 
 

オブジェクトの表面に垂直になった状態で、パッドに小さな力をプリロードするこ

とでグリッパーは接着します。 

 
図2基板上のゲッコーグリッパーの位置(左)、プリロードをかけて、パッドを圧縮しています(右)。 

 

プリロードをかけた後、グリッパーは力を加えずにオブジェクトを保持したり移動

させることができます。 

 
図3グリッパーは基板を持ち上げようとしています。 



ロボットのプロトコルで指定されているように、グリッパーはパッドをグリッパー

ハウジングに収めることでオブジェクトから離れます。グリッパーパッドは再利用

可能であるため、「ねばねばした」残留物を表面に残さないでください。パッドは

経年摩耗（オブジェクトの材料により異なる）しますが、パッドの交換ツールを使

用して簡単に交換できます。さらに、ゲッコーのようなパッドテクノロジーによ

り、グリッパーを高速で接着したリ分離することが可能です(例えば、500ミリ秒で

分離)。 

 
図4。ゲッコーグリッパーは、基板から分離できるように接着パッドを引っ込めます。 

 

1.3. 重要な作動原則の概要  
 

ゲッコーグリッパーの作動メカニズムは他では見られないため、次に示す重要な作

動原則を理解してグリッパーを正しく使用しグリッパーの最適なパフォーマンスを

得ることが重要です。 これは非常に重要です。 
 

• 把持に影響を及ぼす表面の粗さ  

ゲッコーグリッパーは磨き上げられた表面に最も良く機能し、接着パッドと基板

面を最大限に接触させることができます。表面の滑らかさが減少するほど、基板

の把持にはプリロード力を大きくする必要があります。表面の粗さについては、

グリッパーが把持できる上限はマット表面であると見なされています。 

詳しくはセクション9.4を参照してください。 
 

• 把持力に影響を及ぼす環境条件 

接着パッドはファンデルワールス力を使用して基板に接着します。基板面に埃や

くずがある場合、パッドはこれらの粒子に作用します。埃っぽい、油が付いた、

油が塗られた、または濡れた表面はゲッコーグリッパーに接着しません。グリッ

パーは清潔で滑らかで乾燥している表面で最適に機能します。 

詳しくはセクション9.5を参照してください。 
 

• 最大のペイロード力を決定するプリロード力 



接着力は表面にかかるプリロード力の量にも依存します。このプリロード力は表

面の滑らかさ、または粗さにも依存します。ペイロードを把持し移動するには、

プリロード力の最小しきい値が必要です。ペイロード力の増加に伴って、プリロ

ード力が増加します。最後に、ペイロード力は材料や作動条件に特有である一部

のプリロード力でも飽和することができます。 

 詳しくはセクション9.4を参照してください。 
 

• グリッパーの機能をロボット衝突検出、その他の安全システムに統合 

位置の制御に際してゲッコーグリッパーをロボットに使用するには、ロボットの

衝突検出システムに不具合が発生しないよう、充分に注意を払ってオブジェクト

を把持する必要があります。  グリッパーがオブジェクトにかける最大力は150N

で接着力が最大になります。  ロボットのタイプとオブジェクトによっては、ロ

ボットが接触時によろけたりしないように、ロボットの協働または衝突の設定調

整が必要になる場合もあります。  
 

• 把持力を弱めるピックロケーションとオブジェクトモーメント 

グリッパーの接着仕様では、オブジェクトの重力の中心がグリッパーパッドから

等距離にあることを想定しています。オブジェクトの重力の中心が中央にない、

またはモーメントがオブジェクトにかかる場合、ロボット-オブジェクトの動き

はグリッパーの接着力を減少させてオブジェクトを落とす原因にもなります。 

 詳しくはセクション9.5を参照してください。 
 

1.4. 圧電クリーニングシステムの仕組み 
 

ゲッコーグリッパーには圧電を使用するオプションの自律クリーニングシステムが

搭載されており、取付/取り外しサイクルごとにゲッコーグリッパーのパッドをクリ

ーニングします。 ピエゾドライバーは、複数のユニモルフピエゾエレメントを働

かせて各共振振動数(20-26 kHz)を引き起こすため、ゲッコーフィルムを激しく振動

させてダスト粒子を表面から除去します。圧電クリーニングシステムのグリッパー

ハウジング内には、入力電圧を225ボルト（ピーク間）まで増幅する電気回路を追

加する必要があります。 
 

詳しくは、圧電クリーニングシステムに関する別紙をご覧ください; このオプション
は標準ではありません。 

 

  



2. 安全性 
 

ゲッコーグリッパーは、産業用ロボットのエンドエフェクタまたはツールとしての使用

を目的とした、産業機器です。平坦で滑らかなオブジェクトのピックアンドプレース操

作を目的としています。誤って使用すると、グリッパーや接続した装置にダメージを与

えるおそれがあります。 
 

2.1. 妥当性と責任 
 

本マニュアルに記載されている情報は、完全なロボットアプリケーションを設計す

るためのガイドではありません。安全手順はゲッコーグリッパーに限定されてお

り、完全なアプリケーションの安全注意事項を網羅していません。完全なアプリケ

ーションは、アプリケーションが設置されている国の規格および規則で指定される

安全要件に従い、設計し設置する必要があります。 
 

アプリケーションインテグレータは、当該国で適用される安全法規制が遵守されて

いること、および完成アプリケーションで重大な危険性が排除されていることを、

確認する責任があります。 
 

これには以下が含まれますが、これらに限定されません。 

• 完成アプリケーションのリスクアセスメントを行う。 
 

• 完成アプリケーションが正しく設計され設置されていることを検証する。 
 
 

2.2. 責任の制限事項 
 

本マニュアルの安全手順やその他の情報は、すべての指示に従っている場合でも、

ユーザーが負傷しないことを保証するものではありません。 
 
 

2.3. 本マニュアルの警告 
 

危険！ これは非常に危険な状況を示しています、回避しなければ、傷

害を負ったり死に至るおそれがありまます。 
 

注意 これは危険な状況に至る可能性があります、回避しなければ、傷害を負っ

たり、装置にダメージを与えるおそれがあります。 
 

注意 

 これは、ヒントや推奨事項などの追加情報を示します。 



 
 
 

2.4. 一般的な警告  
 

このセクションにはゲッコーグリッパーの使用に関する一般的な警告が記載されて

います。 
 

1. グリッパーが正しく取り付けられていることを確認してください。 
 

2. グリッパーが障害物と衝突しないことを確認してください。 
 

3. 損傷したグリッパーを使用しないでください。 
 

4. 操作中または指導モードのときに、グリッパーハウジングや取付面に手足を

接触させたり、グリッパーと取付面の間に手足を置かないようにしてくださ

い。 
 

5. アプリケーション内のすべての機器の安全手順に従ってください。 
 

6. グリッパーを改変しないでください！改変により、危険な状況が発生するお

それがあります。 
 

7. 製品に何らかの変更または改変が行われた場合、On Robot社は一切責任を負

いません。 
 

8. 外部機器を取り付ける場合は、本書と外部機器マニュアルの両方の安全手順

に必ず従ってください。 
 

9. グリッパーがURロボットに接続されていないアプリケーションで使用される

場合は、当該接続が、アナログ入力、デジタル入力、出力、電源の各接続に

類似しているか確認することが重要です。お客様の特定のアプリケーション

に合うよう適合された、ゲッコーグリッパーのプログラミングスクリプトを

必ず使用してください。詳細については、購入元にお問い合わせください。 
 

10. グリッパーと組み合わせる/併用する機器がグリッパーを破損し得る場合、潜

在的に危険なワークスペースの外ですべての機能を別々にテストすること

を、強く推奨いたします。 
 

11. グリッパーフィードバック（I/O準備信号）が継続操作に依存しており、誤動

作がグリッパーおよび/または他の機器の破損の原因になる場合は、グリッパ

ーフィードバックに加え外部センサを使用して、障害が発生しても動作を補



正できるよう保証することを、強く推奨いたします。On Robot社は、グリッ

パーのプログラミングエラーによりグリッパーまたは他の機器に生じる、い

かなる損害についても責任を負いかねます。 
 

12. グリッパーに損害を与え得る腐食性物質、はんだ付け飛沫、研磨剤粉末に、

グリッパーを接触させないでください。 
 

13. 協働標準を参照して、グリッパーの動作範囲内に人員を配置していないかど

うかを確認してください。 
 

14. グリッパーを装着する機器がお客様の国の安全法律や規格に準拠していない

場合は、グリッパーを操作しないでください。 
 
 

2.5. 使用目的 
 

グリッパーは、産業用ロボットのエンドエフェクタまたはツールとしての使用を目

的とした、産業機器です。異なるオブジェクトのさまざまなピックアンドプレース

操作を目的としています。 
 

グリッパーを作業領域付近/内部の人間と協働で使用するのは、危険のないアプリケ

ーションのみに限られ、特定アプリケーションのリスクアセスメントに応じてオブ

ジェクトを含む完成アプリケーションに重大なリスクがないことを条件とします。 
 

使用目的から逸脱する次のような使用または適用は、容認されない誤用であるとみ

なされます。これには以下が含まれますが、これらに限定されません。 

1. 爆発の可能性がある環境で使用する。 

2. 医療および生命維持に欠かせないアプリケーションに使用する。 

3. リスクアセスメントを実行する前に使用する。 
 
 

2.6. リスクアセスメント 
 

リスクアセスメントの実行は重要です。グリッパーは半完成機械類とみなされるた

め、アプリケーション内のすべての補助機器のマニュアルのガイドラインに従うこ

とも重要です。OnRobot社では、インテグレータによるリスクアセスメントの実施

には、ISO 12100およびISO 10218-2のガイドラインの使用を推奨いたします。 
 

インテグレータはリスクアセスメントを実行する際には、次に示す危険な状況が起

こるおそれを考慮しなければなりません。特定の状況やアプリケーションによって

は、別の危険な状況が発生するおそれがあります。 



1. グリッパーと基板間の手足の挟み込み。 

2. 把持したオブジェクト上の鋭い縁部および鋭い先端による皮膚の穿通。 

3. グリッパーの誤った取り付けによる影響。 

4. グリッパーから落下物（誤った把持力やロボットの過加速）。 
 

  



3. 作業の開始：内容 
3.1. ゲッコーグリッパー 

 
図5ゲッコーグリッパーとパッドに関するCAD図。 



 

3.2. パーツのリストと番号  
 

パーツ名 説明 

ゲッコーグリッパーV5 
ゲッコーグリッパー、バージョン5、ピエゾクリーニン

グシステムなし 
ゲッコウグリッパーパッドアセンブリ、ピエ

ゾなし、4パッドで構成される1セット 
ゲッコウグリッパーパッドアセンブリ、ピエゾなし、4

パッドで構成される1セット 

Turckケーブル - 10ワイヤー、I/O 

ケーブル、10ワイヤー、両端コードセット、メスストレ

ートコネクタからオスストレートコネクタ、M12 

Eurofastコネクタ 
Turckケーブル - 8ワイヤーイーサネットRJ45 ケーブル、8ワイヤー、イーサネット、オス、M12、5M 
グリッパー取付ボルト M6X1.0 80mm長 SS ソケットヘッドキャップスクリュー 
六角レンチ - 

ロボット取付用5mm、全長9インチ 六角レンチ - ロボット取付用5mm、全長9インチ 

ゲッコーパッド取り外しツール 
ブレードパテナイフ、1-1/4インチ幅 x 

0.075インチ厚ブレード、斜縁 
OnRobot社USBドライブ - 

ユーザーガイド&GUI USBスティック - ユーザーガイド&GUI 
AC/DCデスクトップアダプター24V 90W AC/DCデスクトップアダプター24V 90W 

クイックスタートガイド  
 

表1ゲッコーグリッパーとオプションの追加分用のパーツリスト。 

 
 
 
 
 
 

3.3. ゲッコーグリッパーのソフトウェア 
 

ゲッコーグリッパーを設定し操作するためのユーザーインターフェースソフトウェ

アは、同梱のOnRobot社USBフラッシュドライブまたはOnRobot社ウェブサイトから

ダウンロードできます： 
 

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/ 
  

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/


4. クイックスタートガイド  
 

安全リマインダ 
ゲッコーグリッパーを設置し操作できるのは、トレーニングを受けたプロフ

ェッショナルだけです。 
 

危険 接続中にグリッパーやそのパーツを不適切に扱うと、傷

害を負ったり死に至るおそれがあります。 
 

ステップ1 パッドを設置してグリッパーを取り付ける  
ゲッコーグリッパーのパッド4個をグリッパーの把持面に挿入して取り付

けます。ゲッコーグリッパーは2本のネジ(M6-1-80)を使用してユニバーサ

ルロボットに直接取り付けます。その他、取付プレートを使用する必要が

あります(別のロボットのブランドの場合)。5mmの六角レンチを使用し、

ボルトを挿入して8 Nmの締め付けを行います。 
 
 

ステップ2: グリッパーに電源投入する  
ゲッコーグリッパーはI/Oケーブルから電源供給します。自律圧電クリー

ニングシステムは、ピエゾケーブルを通じて高電圧電源に追加接続する必

要があります。 
 

電源が入ると少し遅れて、グリッパーの青色の通信ライトが2回点滅し、

グリッパーが電源オンシーケンスを完了したことを示します。現在は

WindowsデスクトップのGUIを使用して、グリッパーの全機能をテストす

ることを推奨しています。 

 
 

ステップ3: ゲッコーグリッパーGUIのインストール  
ゲッコーグリッパーWindowsデスクトップGUIを付属のUSBフラッシュドラ

イブまたはOnRobot社ウェブサイトからインストールします。 
 
 

ステップ4: グリッパーのパラメータを設定する 

ロボットに依存しないデスクトップGUIを使用して、グリッパーの機能性

をテストしてグリッパーをプログラミングすることを推奨します。この使

いやすいインターフェースでは、グリッパーのステータスを指定するグリ

ッパーの各種パラメータを指定することができます。 
 
 

ステップ5: グリッパーを操作する 



ゲッコーグリッパーは次に示す2種類の通信モードにより操作することが

可能です:デジタルI/OとイーサネットTCP。これらのモードを使用する

と、お客様のニーズに合わせて完全にカスタマイズされたグリッピングプ

ロトコルを作成できます。 

5. グリッパーをロボットに設置する  
 

グリッパーはロボットに素早くかつ簡単に取り付けられます。ユニバーサルロボットモ

デルの場合、グリッパーをロボットに直接取り付けられるため、取付プレートは不要で

す。他のロボットモデルの場合、取付プレートや他のアダプターが必要です。 
 

5.1. 必要な供給品、ツール、装置 
 

取付前に、次に示す供給品、ツール、装置を組み立てます: 
 

パーツ 

グリッパーのコンポーネント。 

✓ ゲッコーグリッパーV5 

✓ ゲッコーグリッパーパッドアセンブ

リ 

✓ Turckケーブル、10-ワイヤー、I/O 

✓ Turckケーブル、8-ワイヤー、イーサ

ネットRJ45 

✓ グリッパー取付ボルト(M6-1-80) 

✓ ユーザーガイドとGUIを含むOnRobot

社USBドライブ 

供給品 

消耗品。 

✓ ジップタイ(推奨) 

✓ 別のロボットモデル用の取付プレー

ト(オプション) 

ツール 

操作用ではなく、取付や修理用に必
要。 

✓ 5mm六角レンチ(付属) 

✓ ゲッコーパッド取り外しツール(付

属) 
 

装置 

操作に必要 

✓ AC/DCデスクトップアダプタ24V 

90W(付属） 

✓ 24V DC電源 

✓ オプションの圧電クリーニングシス

テム用高電圧電源   
表2取付材料。 

 

5.2. 機械設置:グリッパーの取付け 
 



5.2.1. パーツリスト  

次に示すパーツはゲッコーグリッパーに同梱されています: 

✓ ゲッコーグリッパー 

✓ ゲッコーグリッパーパッドアセンブリ 

✓ 取付ネジx2 

✓ 5mmの六角レンチ(グリッパー取付用) 
 
 
 

5.2.2. 安全に関する注意事項: 
 

危険！ 不適切に設置すると、グリッパー、ロボット、材料にダ

メージを与えたり、オペレータが身体を害したリ、死に

至るおそれがあります。トレーニングを受けたプロフェ

ッショナルがグリッパーを正しく設置するよう徹底してくださ

い。 
 

注意 ロボットの電源をオフにしたり、ロボットを停止（プログラムを

実行していない）させてから、グリッパーを取り付けてくださ

い。 
 

5.2.3. グリッパーの取付手順 
 

ユニバーサルロボットの場合、取付プレートが不要なのでステップ2に進み
ます。 
 

ステップ1: ゲッコーパッドをグリッパーに取り付けてから、グリッパー

をロボットに設置します。 
 



 
図64個のパッドが挿入されるゲッコーグリッパーの把持面。 

 

取付穴のノッチをパッドアセンブリの相互タブに合わせて4個の(4)

ゲッコーグリッパーパッドを把持面に取り付けます。 
 

 
図7取付穴のノッチ(左)とパッドアセンブリのタブ(右)。 



 
 
 

 
図8パッドアセンブリを調整して取付穴に挿入します。 

 
 

パッド取付システムのマグネットは強力なのでパッドを簡単に設置

できます。取付を完了すると、グリッパーの取付面の表面と同一平

面上にあるはずです。 
 



 
図9最後のパッドをグリッパーに取り付けています。取り付けたパッドの各シルバープレートはグリッパー

ハウジングと同一平面上にあることに注意してください。 

 

ステップ2: 2本の取付ネジ(M6-1-80)を使用して、取付プレートをロボッ

トに設置します。5mmの六角レンチを使用して、各ネジに8 Nmの

締め付けを行います。 

このステップはユニバーサルロボット以外のブランドのみに適用さ
れます。 

 

 
図10ユニバーサルロボット以外のブランド用取付プレート。 

  
 



ステップ3: ゲッコーグリッパーの取付面の穴をロボットの取付穴（また

は取付プレート/カスタムアダプタ）に合わせます。 
 

 
図11グリッパーの取付面の2つの取付穴。 

  

各取付ネジ(M6-1-80)をグリッパーの前面に挿入し、クリアランス

チューブの下側で、付属の5mmの六角レンチを使用してネジで固

定します。5mmの六角レンチを使用して各ネジに8 Nmの締め付け
を行います。 

 



 
図12取付ネジを締め付け、5mmの六角レンチを使用してグリッパーをロボットに取付ます。 

 

ゲッコーグリッパーツールのセンターポイントにはロボットに対するx-軸やy-

軸オフセットがありません。そのため、ツールのセンターポイントはロボッ
トアーム取付面から185mm (z-軸方向)離れた場所にあります。 

グリッパーの寸法について詳しくはセクション9.1を参照してください。 
 

これで取付済みグリッパーに通電する準備ができました(セクション6.3)。 
 
 

5.3. 電気設備:グリッパーへの通電とグリッパーとの通信 
 

5.3.1. 電源仕様 
 

ゲッコーグリッパー自体はI/Oケーブルを通じて電源供給されます。付属のケー

ブルのフライングリードをニーズを満たす電源で切る必要があります。これには

次への接続が含まれる場合があります: 

• 24V DC、48W (公称値; 最大28V) 外部電源 (同梱のバレルコネクタ経由) 

• ロボットコントローラの24V DC統合電源 
 

ゲッコーグリッパーの自律圧電クリーニングシステム(オプション)には二次高電

圧電源が必要です。  

• 詳しくは、圧電クリーニングシステムの別紙を参照してください。 



 

5.3.2. 通信 
 

電源および通信のニーズに応じて、次に示す2種類のグリッパーケーブルの構成

が考えられます（自律クリーニングシステムを含む）: 

• デジタルI/O (1本のケーブル)を使用した電源と通信 

• デジタルI/Oを使用した電源、イーサネットTCP/IPを介した通信(2本のケー

ブル) 
 

オプションのピエゾクリーニングシステムには4-ピンケーブルを追加する必要が

あります。 
 

デジタルI/O 

✓ 10-ピンコネクタによる通信と24V電源(8-ピンコネクタはデジタルI/O通

信には使用されません、イーサネットのみです、下記を参照してくだ

さい）。 

✓ シンプルなI/O信号であらゆるタイプのロボットにより制御されます。 

✓ 必要な設定ポイント(位置制御仕様、力制御仕様、プリロード仕様な

ど)がWindowsデスクトップのGUIにより最初に設定されてから、グリ

ッパーはI/Oインターフェースを使用して制御されます。 

✓ ロボットのソフトウェアのインストールは不要です。 
 

次に示すI/Oを使用した2方法のいずれかでゲッコーグリッパーに電源供給

します: 

1. バレルジャックコネクタを付属の電源に直接接続します。 

2. バレルジャックコネクタを取り外して、24V電源を設定したロボット

コントローラ（または別のソース）に使用します。ゲッコーグリッパ

ーは1アンペア未満(ピークとRMS)を消費します。 
 

デジタルI/Oケーブルには反対側のグリッパーやピッグテールに接続する

ポートが付いており、直接配線したり配線をカスタマイズして必要に応じ

てシステムに統合することができます。 
 



 
図13デジタルI/Oケーブルターミナル、バレルジャックコネクタ付(電源に直接接続するため)、その他の入力/出力ワ

イヤー。 

I/Oチャネルを適切な接続先に配線することについては、セクション8.1デ

ジタルI/O通信を参照してください。 
 

イーサネット  

✓ 8-ピンコネクタによる通信。 

✓ カスタムユニバーサルロボット、川崎、ファナックティーチペンダン

トインターフェースにより制御されます。 

✓ その他、コンピュータとグリッパー間の直接イーサネット接続によ

り、WindowsデスクトップGUIで制御されます。 
 

イーサネット通信では、グリッパーのパラメータを動的に調整できますが、I/O

の場合、グリッパーのパラメータはWindowsデスクトップGUIがなければ動的に

調整されません。 
 

5.3.3. グリッパーへの電源投入およびグリッパーの配線手順  
 

グリッパーをロボットに取り付けて(セクション6.2)、適切な電源を特定すれば、

グリッパーに配線する準備が完了です。 
 

グリッパーに付属の電源ケーブル、通信ケーブル(Turckケーブル、10-ワイヤー、
I/O、Turckケーブル、8-ワイヤー、イーサネットRJ45)に加えて、 ロボットの全可

動域により妨げられないよう、ケーブルを固定するいくつかのジップタイまたは

同様の供給品が必要です。 
 

注意  ピンは簡単に曲がり損傷するおそれがあるため、グリッパーベー

スのコネクタの状態に問題がないことを必ずチェックしてくださ

い。 



 

ステップ1: デュアルデジタルI/Oおよび電源ケーブルをグリッパーベー

スにあるコネクタメイトに接続します。 
 

 
図14電源/デジタルI/Oケーブルを合致するグリッパーコネクタに接続します。 

 

ステップ2: イーサネット通信を使用している場合、イーサネットケーブ

ルをグリッパーベースにあるコネクタメイトに接続します。 
 



 
図15イーサネットケーブルをグリッパーベースの合致するコネクタに接続します。 

 

ステップ3: ケーブルは、ロボットに沿っているグリッパーからは離し

て、電源やコントローラまで敷設します。 

ロボットの全可動域においてケーブルに張力がかからないように、
必ずケーブルスラックを充分に残してください。 
 

 
図16ケーブルはロボットアームに沿って緩くルーティングされています。 

 



ステップ4: ケーブルがロボットおよび基板の可動域外にあり常に安全な

状態であるようにケーブルを固定します。ケーブルが操作中に損傷

しないように、予測されるロボットのモーションをすべて演習して

おきます（以下の回転するJ-6の例を参照)。 
 

 
図17回転するJ-6 電源/通信ケーブルがロボットのモーションにより損傷しません。 

 

 当社はジップタイの使用を推奨します、ただし特定のニーズには別
の接着剤や締め具がより適切な場合があります。 

  

注意  プロトコルや操作条件によっては、ケーブルの構造的な保護や絶

縁保護対策を別に考慮する場合もあります。 
 
 

5.3.4. 電気および通信のステータスを示すLED 
 

ゲッコーグリッパーベースには、4タイプのステータスに関する情報を瞬時に目

視できるLEDが備わっています。 
 

LEDインジケータおよびその意味は下表に示されています。 

LEDの名

前と色 

固定色 ゆっくり点滅 速く点滅 

電力 

緑 

電源が接続され

ている 

該当なし 該当なし 

エラー  

赤 

該当なし 警告(内部エラー); グリ

ッパーにメンテナンス

が必要; 詳しくはエラー

ログをチェックする 

重大なエラー; グリッパ

ーを直ちに停止して検査

する必要がある 

パッド 

オレンジ 

該当なし パーツが落下している パーツは繰り返し落下し

たため、エラーログは更

新されている 

通信 

青 

通信が接続され

ている 

該当なし 該当なし 

表3 LEDインジケータとそれらの意味。 



 

電源ケーブルを接続し、グリッパーとその電源およびコントローラ間に通信ケー

ブルを配線した後には、グリッパーが通常に機能していること、つまり緑や青が

点灯し、赤やオレンジが点灯していないことをグリッパーベースのLEDが示して

いることをチェックします。 
 

 
図18 グリッパーが通常に機能していることをLEDが示しています  

(緑点灯は電源、青点灯は通信、エラーおよびパッドはオフ)。 

 

5.4. 各種ロボットの設置に関する注意点 
 

異なるロボットブランドの設置について詳しくは、OnRobot社のゲッコーグリッ

パーに関するウェブサイトをご覧ください: 
 

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/ 
  

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/


6. グリッパーのパラメータの設定 
 

ゲッコーグリッパーGUIを使用すると、プロトコルの仕様を満たすフルカスタマイズの

グリッピングプロトコルを作成できます。GUI内では、グリッパープリロード力および

超音波レンジ設定ポイントを指定して、今後の使用に備えて複数のグリッパーのステー

タスを保存することができます。 
  

6.1. WindowsデスクトップGUIのインストール 
 

OnRobot社は、ゲッコーグリッパーをイーサネットケーブルを介してプログラミン

グおよび制御するためのユーザーフレンドリーなWindowsデスクトップグラフィカ

ルユーザーインターフェース(GUI)を提供します。  
 

推奨するソフトウェアの要件: 

✓ Service Pack 1以降(x86またはx64バージョン)付のインストール済みWindows 7 

✓ インストール済み.NET Framework 4.7以降 
 

6.1.1. デスクトップGUIのインストール: 
 

ステップ1: このアプリケーションをインストールするには、 「ゲッコーグリ

ッパーデスクトップGUIセットアップ」ファイルを付属のOnRobot社

USBフラッシュドライブやOnRobot社ウェブサイトから開きます。 
 

 
図19ゲッコーグリッパーGUIのインストールを開始。 

 



ステップ2: インストールが完了したら、Launch Gecko Desktop GUI[ゲッコーデ

スクトップGUIの立ち上げ]チェックボックスを選択します。これによ

りアプリケーションが開始されます。 
 

 
図20インストール後のゲッコーグリッパーデスクトップGUIの立ち上げ。 

この時点で 「PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe」をそれがインストールされ

たフォルダーから開くことで、アプリケーションをいつでも開始することができ

ます。 
 

ステップ3: スタート画面で促されたらゲッコーグリッパーのIPアドレスを入力

してゲッコーグリッパーへの通信を有効化します。  



 
図21ゲッコーグリッパースタート画面。 

 

メインメニューバーのSettings[設定]タブでIPまたはポート設定を変更

することも可能です。グリッパーのデフォルトIPアドレスは

192.168.0.170、デフォルトポート番号は30000です。 
 

Save as Default[デフォルトとして保存]チェックボックスを選択して、

アプリケーションを次回に開くときにゲッコーグリッパーのこのIPア

ドレスを自動的に使用します。 
 

6.2. デスクトップGUIの静的IPのセットアップ 
 

ゲッコーグリッパーおよびデスクトップコンピュータは、正常に通信するために同

一のローカルネットワークを共有する必要があります。次のステップでは、デスク

トップのIPアドレスとゲッコーグリッパーのそれのペアリング設定方法を詳述しま

す。 
 

ステップ1: コントロールパネルを開きView network status and tasks[ネットワー

クのステータスとタスクを表示]をクリックします。 



 
図22コンピュータのコントロールパネル内でネットワークステータスを見つけています(青でハイライト表示)。 

 

ステップ2: ウィンドウの左上パネルのChange adapter settings[アダプター設定

の変更]をクリックします。 

 
図23 「アダプター設定の変更」リンクを見つけています(下線付の青のテキスト)。 

 

ステップ3: 次のウィンドウで、Ethernet[イーサネット]を右クリックしてドロ

ップダウンメニューを表示してからProperties[プロパティ]を選択します。 



 
図24イーサネットプロパティのメニュー項目にアクセスしています。 

ステップ4: イーサネットプロパティポップアップメニュー内で、「インターネ

ットプロトコルバージョン4 (TCP/IPv4)を見つけて選択します。」 選択し

たら、Properties[プロパティ]ボタンをクリックします。 

 
図25インターネットプロトコルバージョン4 (TCP/IPv4)項目のプロパティにアクセスしています。 

ステップ5: 表示されるポップアップウィンドウで、ラジオボタンUse the 

following IP address[次のIPアドレスを使用]を選択します。  
 



 「IPアドレス」のボックスで、「192.168.0.X」を入力します、ただしXは

170を除く0-255間の整数です、その理由は「192.168.0.170」はゲッコーグ

リッパーIPアドレスであるためです。例えば、「192.168.0.3」はデスクト

ップGUIの有効なIPアドレスです、このアドレスではゲッコーグリッパー

との通信が可能になります(図を参照)。 
 

Subnet mask[サブネットマスク]のボックスで、「255.255.255.0」を入力し

ます。 
 

Default gateway[デフォルトゲートウェイ]ボックスを空白のままにしま

す。 
 

「OK」をクリックしてIPアドレスをデスクトップGUIに割り当てるのを終

了します。GUIはこの時点でゲッコーグリッパーを見つけてそれに接続す

ることができます。 
 

 

 
図26デスクトップGUIの有効なIPアドレスを入力しています。 

6.3. WindowsデスクトップGUIを使用したグリッパーパラメータの設定 
 

ゲッコーグリッパーへの接続が正常に確立したら、トレーニングモード画面が表示

されます。Disconnect[接続解除]をメニューバーから選択すると、グリッパーをいつ

でも接続解除できることに注意してください。 
 



 
図27トレーニングモード(新規ステータスの作成)デスクトップ画面。 

 

 ゲッコーグリッパーユーザーインターフェースのソフトウェアが最新

の状態であることをチェックしてください。ソフトウェアバージョン

は、メインメニューバーのHelp[ヘルプ]にあるAbout[情報]にリストさ

れています。 
 

 
図28About Dialog[ダイアログの情報]ボックス。 

トラブルシューティングやサポートに関する情報については、メイン

メニューバーのHelp[ヘルプ]タブにあるSupport[サポート]をクリックし

ます。 
 



 メニューバーのSettings[設定]タブにある必要な単位(メトリック、イン

ペリアル、またはパーセンテージ)を設定できます。 

 
図29Settings[設定]ダイアログボックス内で単位を変更しています。 

この時点で、グリッパーの機能性を検証し、デスクトップからグリッパーを構成

する準備が完了しました。 
 

6.3.1. 新規ステータスの作成:グリッパーの機能を初めてプログラミングする 

ステップ1: ゲッコーグリッパーのアプリケーションを開きます。

Training Mode Screen[トレーニングモード画面]が表示されます。 

 
図30 トレーニングモード(新規ステータスの作成)デスクトップ画面。 

 

ステップ2: GUIの中央右側にあるRobot[ロボット]ドロップダウンメニュ

ーから適切なロボットおよび通信モードを選択します。 
 

ステップ3: 必要なプリロード力を設定します。 

この設定は、一定のロードに達したことをグリッパーがロボットに

知らせる力レベルを変更します。例えば、100Nプリロードが必要



な大きいガラスをピッキングする場合、100NがI/Oモードで達する

と、ピン5は高に設定されます、イーサネットモードの場合、パケ

ットインデックス9が0から1まで設定されます。 

タスクや材料に適切なプリロード力を選択することについて詳しく
はセクション9.4を参照してください。 
 

備考:ゲッコーグリッパーのプリロード検出レンジは30～150Nで
す、それは30N未満では検出できません 
 

ステップ4: 超音波レンジを設定します。 

プリロード力の設定のように、この設定は指定プリロード力に達す

るレンジになった時点でロボットに知らせます。この機能は平坦な

オブジェクトをパイルからピッキングするのに役立ちます、その理

由はロボットのプログラマーが、グリッパーがピックアップポイン

トに近づいていることを検出するまで、ロボットを最高速度で作動

できるためです。この使用例はセクション8.1のステップ2で説明し

ています。 

  デフォルトの超音波レンジは125.0mmです。 
 

ステップ5: パッドの位置を選択します。 

基本的なグリッパーの機能性をテストするために、ユーザーはパッ

ドの位置ごとにアクションを実行することができます(「エンゲー

ジ」と「ディスエンゲージ」)。 

 デフォルトのパッドの位置は「エンゲージ」です。 
 

ステップ6: 新規ステータスの設定を完了したら、Perform Action[アクシ

ョンを実行]を選択して、グリッパーを指定パラメータに合致する

ステータスに設定します。 

これらのパラメータはグリッパーのメモリーに書き込まれます。グ

リッパーが I/O設定で実行される場合、それはこれらのパラメータ

を参照してグリッパーのステータスを設定します。グリッパーがイ

ーサネットモードで使用される場合、それはこれらのパラメータを

初期ステータスとして参照しますが、それらは動的に変更されま

す。 
 

ステップ7: 把持力および位置データをリアルタイムで表示するには、

Start Plotting Data[データのプロットを開始]を選択します。 データ

表示を停止するには、Stop Plotting Data[データのプロットを停止]を

選択します。 



 
図31グリッパーデータをデスクトップGUI内でプロットしています。 

ステップ8: パーツの存在、摩耗、プリロード力、パッドの位置を含むグ

リッパーデータをリアルタイムで表示するには、メニューバーの

Data[データ]タブにあるView Data[データを表示]にナビゲートしま

す。 
 

    
図32デスクトップ内のグリッパーデータを表示しています。 

 
 

 

その他のアクション: 

  グリッパーの設定を保存(セクション7.3.2を参照) 

既存のグリッパーの設定をロード(セクション7.3.3を参照) 

グリッパーをリセット(セクション7.3.4を参照) 

エラー処理(セクション7.3.5を参照) 

パッドをクリーニング(セクション7.3.6を参照) 
 



 

6.3.2. デュアルグリッパー設定の保存 
 

複数のグリッパーパラメータ設定を使用する場合、個々の設定を1つのファ

イルに保存しておくと、後でそれらにアクセスするのに役立つことがありま

す。複数のオブジェクトをピックしていて、ロボットを定期的に繰り返し作

動させる必要がある場合にこの機能は役立ちます。 
 

ステップ1: メニューバーからFile → Save Action to File[ファイル→アクシ

ョンをファイルに保存]を選択します。 
 

ダイアログボックスを通じてステータスパラメータをXMLファイル
に保存するかどうかを選択します。 

 
図33ゲッコーグリッパーのパラメータがあるXMLファイルを保存しています。 

 

6.3.3. 設定をロード:既存の、または前に保存したグリッパーのステータスを使

用する 
 

複数のグリッパー設定を保存している場合、それらをロードしてグリッパー

を前に使用したステータスに素早く設定することができます。 
 



ステップ1: メニューバーからFile → Load Configuration[ファイル→設定を

ロード]を選択します。 

  ファイルを開くダイアログボックスが表示されます。 
 

 
図34デスクトップGUIを使用して、前に保存したグリッパー設定があるXMLファイルを開いています。 

 

ステップ2: 選択して前に保存したXMLファイルを開きます。 

これにより、そのファイル内に保存されたゲッコーグリッパーのス
テータス設定がロードされ、トレーニングモード(ステータスをロ
ード）画面に戻ります。  
 



 

図35前に保存されたステータスからロードされたステータスパラメータがあるトレーニングモード(ステータスをロ
ード)画面。 

 

ステップ3: Perform Action[アクションを実行]を選択して、グリッパーを

前のステップでロードしているステータスで作動させます。 
 

6.3.4. グリッパーのリセット  
 

このアクションは、当該XMLファイルへの前回の保存以降に行われたグリッ

パーのステータスパラメータの全変更をリセットします。前に保存されたバ

ージョンがない場合、グリッパーをリセットするとグリッパーパラメータは

デフォルト値に戻ります(セクション8を参照)。 
 

ステップ1: 新規ステータス、または既存ステータスをロードの選択後に

トレーニングモード画面にアクセスします。 
 

ステップ2: 画面の左下にあるReset Gripper[グリッパーをリセット]ボタ

ンをクリックします。 
 
 

6.3.5. エラー処理 
 

ゲッコーグリッパーGUIは予測していなかったイベントまたはエラーに関す

る詳細をプログラム実行中に保存します。これらのエラーログをHelp[ヘルプ]

メニューバーから取得するには、Error Logs[エラーログ]をクリックします。 

エラーログの詳細については、Load Logs[ログをロード]をクリックします。



エラーログは、トラブルシューティングに役立つようにファイルに保存され

ます。 画面のログをすべてクリアするには、Clear All[すべてクリア]をクリ

ックします。 トレーニングモード画面に戻るにはCancel[キャンセル]を選択

します。 
 

 
図36イベントのロギングとエラーの詳細。 

 
 

6.3.6. パッドをクリーニング 
 

Clean Pads[パッドをクリーニング]機能はオプションの自律圧電クリーニン

グシステムで使用されます。 
 

詳しくは、圧電クリーニングシステムの別紙を参照してください。 
 
  



7. グリッパーを操作 
 

グリッパーの操作プロトコルは、次に示す通信モードにより大きく異なります:デジタ

ルI/OまたはイーサネットTCP。かなり多くの情報がイーサネット通信を通じて伝達され

ます。特定のロボットブランドに関する他の操作条件については、OnRobot社ゲッコー
グリッパーウェブサイトでご覧いただけます。 
 

グリッパーは次に示す主なタスクを実行します、それらは通信モードを通じて実行され

ます:  

• 取付  

• 取り外し 

• パッドクリーニングシステムを使用(圧電クリーニングシステム別紙を参照) 
 

7.1. デジタルI/O通信  
 

このセクションでは、デジタルI/O通信を使用してグリッパーを操作し特定のタスク

を実行する方法を説明します。 
 

注意 デジタルI/O通信を使用してグリッパーを操作する場合、Windowsデスク

トップインターフェースの使用を推奨します。デスクトップGUIを使用し

てプログラミングすることは、グリッパーの全機能を実行するのに重要

です。 
 

ステップ1: Windowsデスクトップインターフェースを使用して次に示す設定ポ

イントの値を設定します(詳しくはセクション7を参照): 

• プリロード 

• 超音波レンジ 

• パッドの位置 

• クリーニング時間(オプションがインストールされている場合) 
 

グリッパーがI/Oにより制御されると、その動作はグリッパーのメモリー

に保存されているパラメータが決定します。グリッパーのパラメータがメ

モリーに保存されるのは、「アクションを実行」がGUIトレーニングモー

ド画面から選択されている場合に限ります。 I/O制御の場合、グリッパー

のパラメータは静的ですが、グリッパーの動作およびセンサーのデータに

はI/O制御を通じてアクセスできます。 
 

ステップ2: ロボットを使用してI/Oでグリッパーを制御します。 I/Oピンアウト

は下表に示されています: 
 
 



 
 
 
 

10-ピンコネクタ(電源、I/O) 

ピ

ン 

色 入力/

出力 

ゲッコーのパラ

メータ 

1 白 入力 エンゲージ 

2 ブラウ

ン 

入力 ディスエンゲー

ジ 

3 緑 出力 超音波 

4 黄 出力 パーツ 

5 グレー 出力 プリロード 

6 ピンク 出力 パッドの点検修

理（摩耗） 

7 青 PWR 24VIN 

8 赤 PWR GNDIN 

9 オレン

ジ 

出力 エラー 

10 タン 入力 EARTH GND 
図3710-ピンコネクタのピンアウト 

 

グリッパーを考慮してIN/OUTピンを割り当てます: 入力の場合、グリッパ

ーは24V高または低信号を受信します、出力の場合、グリッパーは24V高

または低信号をロボットに送信します。 
 

入力 

エンゲージ(ピン1) 

ロボットを使用して24V信号を送信し、パッドをエンゲージ位置に移動します。

ディスエンゲージ信号が低の場合に限り、グリッパーはパッドをエンゲージ位置

まで移動することに注意してください。エンゲージおよびディスエンゲージ信号

が高の場合は、パッドは移動しません。 
 

ディスエンゲージ(ピン2) 

ロボットを使用して24V信号を送信し、パッドをディスエンゲージ位置に移動し

ます。エンゲージ信号が低の場合に限り、グリッパーはパッドをディスエンゲー

ジ位置まで移動することに注意してください。エンゲージおよびディスエンゲー

ジ信号が高の場合は、パッドは移動しません。 
 

クリーニング(ピン10)  



このピンはオプションの自律圧電クリーニングシステムを有効化します。ピエゾ

クリーニングシステムを使用している場合、グリッパーにパーツがないとき、つ

まりピック間で、このピンを高に設定することを推奨します。詳しくは、圧電ク
リーニングシステムの別紙を参照してください。 

 

出力 
 

超音波(ピン3) 

Windows GUIで設定された値未満の距離内にパーツがある場合、超音波出力には
高が示されます。その他、指定距離内にパーツがない場合は低が示されます。 
 

使用例:スタックから平坦なオブジェクトをピックする 

これらのステップでは、超音波信号を使用してグリッパーがオブジェクトをスタ

ックからピックするのをプログラミングする方法を詳述します。 

1. Windows GUIを使用して、超音波レンジを50 mmに設定します。 

2. ロボットのピックアンドプレースのルーチン時に、それはスタック上に停

止します。超音波出力が低の場合、ロボットはスタックに高速で近づきま
す、そのときの超音波出力は、グリッパーがレンジ内（50 mm)にないこと

を示します。 

3. 超音波出力が高の場合、グリッパーは50 mm内のオブジェクトを検出して

います。ロボットがスローダウンすると、ゲッコーグリッパーはピッキン

グアクションを実行してオブジェクトをスタックからピックすることがで

きます。 

4. ロボットはピックアンドプレースモーションを完了します。次にロボット

がスタックからピックする際には、グリッパーはスタックの高さに変更が

あっても動的に補正することができます。 
 

パーツの存在(ピン4) 

グリッパーがオブジェクトをピックアップしたことを検出すると、パーツの存在

出力には高が示されます。 グリッパーがオブジェクトを持っていない場合、低

が示されます。グリッパーがパーツを正しくピックしたことを確認するために、

この信号は使用されます。 
 

パーツが落下すると、エラーログにエラーが表示され、グリッパー自体の「パッ

ド」LED（オレンジ）が点滅し始めます。 
 

プリロード(ピン5) 

グリッパーが力を及ぼしたプリロード力がWindows GUIで設定された値よりも大

きい場合、プリロード出力には高が示されます。そうでない場合、プリロード出

力には低が示されます。ゲッコーグリッパーが力を及ぼしたプリロード力は、オ

ブジェクトに向かってロボットアームが動く距離によって異なります。 
 



使用例:オブジェクトのピックにおけるプリロード 

これらのステップでは、プリロード信号を使用して、ピックされるオブジェクト

にかかるグリッパー力をモニターする方法を詳述します。  

1. Windows GUIを使用してプリロードを100 Nに設定します。 

2. ロボットのピックアンドプレースルーチン時には、ロボットは下向きにア

プローチしプリロードをかけてオブジェクトをピックアップすることを想

定します。プリロード出力が低の場合、ロボットは下向きモーションを続

行します。 

3. プリロード出力が高の場合、グリッパーはプリロードしきい値100 Nに達

しているか、そのしきい値を超えています。 ロボットは下向きモーション

を停止する必要があります、その理由はロボットはオブジェクトのピック

アップに必要なプリロード力を適用しているからです。 
 

パッドのサービス(ピン6) 

ゲッコーのパッドが摩耗し始めると、パッドのサービス出力(「摩耗」とも呼ば

れている）には高が示されます。オペレータはこの時点でゲッコーのパッドの交

換を考慮する必要があります。 
 
 

エラー(ピン9) 

エラーの発生ごとに、エラー出力には高が示され、グリッパーのエラーログに書

き込まれます。このイベントが発生すると、グリッパーベースのオレンジの「エ

ラー」LEDが点滅します。エラーログおよびエラーコードは、Windows GUIを通

じてグリッパーから取得されます(セクション7.3.5を参照)。 
 
 

7.2. イーサネットTCP/IP通信 
 

グリッパーをイーサネットで制御すると、グリッパーのパラメータを動的かつ完

全に制御することができます。下表には、ユーザーがイーサネットモードで制御

できる入力/出力パラメータの一覧が表示されています。 
 

TCP/IPパラメータ IN/OUT 説明 

グリッパーモード(イーサネ

ット&I/O) 

入力 通信モード(イーサネットまたはI/O) 

ライブデータストリーム 入力 リアルタイムのデータ読み取りを有効化/無効

化 

パッドの位置(エンゲージ/

ディスエンゲージ) 

入力 ゲッコーパッドを移動してエンゲージまたは

ディスエンゲージによりピックアンドプレー

スする 

グリッパーI/Oに設定を保存 入力  I/O制御用に現在のグリッパー設定をメモリー



する に保存する 

プリロード力の仕様 入力 プリロードセンサーの設定。プリロードセン

サーにこの設定よりも大きい値が示される場

合、それはプリロード力I/O出力を高にトリガ

ーします 

超音波レンジの仕様 入力 超音波センサーの設定。オブジェクトはこの

設定よりも近くにあることを超音波センサー

が検出すると、それは超音波レンジセンサー

I/O出力を高にトリガーします 

クリーニングを有効化 入力 ピエゾ自動クリーニングシステムを有効化し

ます(ピエゾシステムが搭載されているグリッ

パー限定) 

クリーニング時間(シングル

サイクル) 

入力 ピエゾ自動クリーニングシステムのシングル

サイクルのクリーニング時間 

プリロード力の到達  出力 プリロード力がプリロード力の仕様よりも大

きい場合、高に設定されます、またプリロー

ド力がプリロード力の仕様よりも小さい場

合、低に設定されます 

パーツの存在 出力 グリッパーがオブジェクトをピックアップし

たことを検出すると、パーツの存在出力には

高が示されます、グリッパーがオブジェクト

を持たないと低が示されます。 

摩耗 出力 ゲッコウパッドが摩耗し始めると、摩耗出力

には高が示されます。この出力に高が示され

ると、オペレータはゲッコーパッドの交換を

考慮する必要があります。 

エラーの検出 出力 エラー発生ごとに、エラー出力には高が示さ

れます。この場合、オレンジのエラーLEDが点

滅します、エラーログはWindowsまたはロボッ

ト指定のGUIにより取得されるグリッパーに書

き込まれます。 

エラーコード 出力 これは最近のエラーのエラーコード番号を示

します。 

プリロード力のデータ  出力 プリロード力センサーの現在値を示します 

超音波レンジセンサー 出力 超音波レンジセンサーの現在値を示します 

グリッパーモード(イーサネ

ット&I/O) 

入力 通信モード(イーサネットまたはI/O) 

ライブデータストリーム 入力 リアルタイムのデータ読み取りを有効化/無効

化 
表4ゲッコーグリッパーTCP/IPパラメータ 



グリッパーはOnRobotのロボットユーザーインターフェースを通じてイーサネッ

トTCP/IPモードで制御されます、それはユニバーサルロボット、ファナック、川

崎に対応しています。 
 
 

7.3. ツールセンターポイントの設定  
 

ゲッコーグリッパーツールのセンターポイントにはロボットに対するx-軸やy-軸
オフセットがありません。 そのため、ツールセンターポイントはロボットアー

ム取付面から185mm (z-軸方向)離れた場所に位置します(グリッパーの寸法につい
て詳しくは、せクション9.1を参照)。 

 

グリッパーの平面を把持されるオブジェクトの平面に必ず合わせてください。ロ

ボットのパーチポイント(ヨー、ピッチ、ロール)値をオブジェクトの位置と同一

平面になるように設定します。 
 

オブジェクトをピックアップする際には、必要なプリロード力に達するまで、ま

たはパッドが最も低い位置になるまでのいずれか速い方になるまでグリッパーは

オブジェクトに移動する必要があります。 
 
 

7.4. ロボットの衝突検出システムまたは他の安全システムを備えたグリッパ

ーを操作する  
 

位置の制御に際してゲッコーグリッパーをロボットに使用するには、ロボットの

衝突検出システムに不具合が発生しないよう、充分に注意を払ってオブジェクト

を把持する必要があります。  グリッパーがオブジェクトにかける最大力は150N

で接着力が最大になります。  ロボットのタイプとオブジェクトによっては、ロ

ボットが接触時によろけたりしないように、ロボットの協働または衝突の設定調

整が必要になる場合もあります。   
 
 
 

7.5. ゲッコーグリッパーの使用例:小型のソーラーパネルのピックアンドプレ

ース 

 

ゲッコーグリッパーでオブジェクトをピックアンドプレースする際には、次のステ

ップを順守してください: 
 

ステップ1: ピックする前に、ロボットおよびグリッパーをオブジェクト上の

「パーチ」位置まで稼働させます。 オブジェクトの重力の中心は



必ずグリッパーの中心の下側になるようにしてください。 またグ

リッパーおよびオブジェクトのパッドが同一平面上にあるように、

つまり傾きがないようにしてください。 
 

 
図38正しくない(左、中央)および正しい(右)パーチ位置。 

 

ステップ2: ピックアップする際には、グリッパーをオブジェクトに向け

てゆっくりと稼働させつつ（この場合、下向き）、グリッパーパッ

ドおよびオブジェクトの面が同一平面上にあることを確認します。 
 

 
図39パッドおよびソーラーパネルの表面が同一平面上にあることを目視でチェックしています。 

 

ステップ3: 必要なプリロード力に達するまで、オブジェクトをグリッパ

ーに接触させ稼働させます。 プリロード力はロボットインターフ

ェース、またはWindows GUIから読み取ることができます。  
 

注意 ゲッコーグリッパーの最大プリロード力は150Nです。 ロボットに

対する設定は、この最大力に近付くように調整する必要がありま

す。 
 



適切なプリロードを憂慮するほどではない場合(オブジェクトの重

量が非常に軽いなど)、グリッパーを目視で位置を制御して接触さ

せることができます。 どのような場合でも、グリッパーのハウジ

ングをオブジェクトに接触させないことが重要です。 接触させる

とオブジェクトを損傷し、ロボットの衝突を回避できなくなりま

す。 
 

 
図40グリッパーハウジングがピックされるオブジェクト（ここではソーラーパネル）に接近できる正しい(最上部)お

よび正しくない(最下部)距離。 

 

ステップ4: オブジェクトを離すには、選択した通信タイプのI/Oまたは

イーサネットの特定の手順に従ってください。 
 

I/O通信を使用している場合、 ディスエンゲージの適切なI/Oチャネ

ルを高(1秒以下)、低の順に稼働させます。 これによりパッドがグ

リッパー内に収まります。オブジェクトが配置されると、パッドは

適切なI/Oチャネルを高にしばらく保持してから、低に戻って次の

ピックを準備します。  



 

イーサネット通信を使用する場合、 I/O使用と同様に適切なイーサ

ネットパケットを高または低に設定すると同じ結果が得られます。 
 

オブジェクトを配置するにはパッドを収める必要があります。パッ

ドが収まる間にオブジェクトはグリッパーハウジングとオブジェク

トが設置される表面間の距離を減少することに注意することが重要

です。グリッパーの寸法について詳しくは、セクション9.1を参照
してください。 

 
 
 
  
 
 

  



8. ゲッコーグリッパーの仕様 
 

8.1. 技術仕様 
 

8.1.1. ゲッコーグリッパーの寸法 
 

ゲッコーグリッパーの寸法は以下にメートル単位(mm)で示されています。 
 

 
図41ゲッコーグリッパーのフロントおよびサイドの寸法。 

 

 
図42ゲッコーグリッパーの把持面(最下部)の寸法。 



 

 
図43ゲッコーグリッパーの取付面(最上部)の寸法。 

 

8.2. 環境および操作条件 

 
条件 最小値 最適値 最高値 備考 

温度 0C 該当なし 50C 最大60Cのストレージ 

表面の特性 マット仕

上げ 

高度な仕

上げ 

該当なし 表面が滑らかなほど、望むペ

イロード力を得るためのプリ

ロード力の必要性が少なくな

ります。 
表5ゲッコーグリッパーの環境/操作条件。 

 

8.3. 機械仕様 
 

8.3.1. グリッパーの仕様 

仕様または特長 ターゲット値 

最大ペイロード(kg) 

          自然接着 
          

アフターセーフティファク
ター(x2) 
          

クリーニングシステム搭載 

研磨鋼／アクリル／ガラス／板金  
8.2 / 8.1 / 6.6 / 6.1 
8.2 / 8.1 / 6.6 / 6.1 
1.6 / 1.6 / 1.3 / 1.3 

グリッパーの重量 2.4 kg 

接着度を最大にするための

推奨プリロード 

125 N 

(プリロードを減少すると接着度も減少します、詳しくはセクシ



ョン9.4を参照してください)、 

150 N 最大プリロード力。 

分離時間 500ミリ秒 

証明書 

FCCパート15 / カナダISED 

CE - EMC、CE - LV 

IP等級 54 

エラー処理 LEDとグラフィックユーザーインターフェース 

ユーザーインターフェース 
ティーチペンダント(ユニバーサル、川崎、ファナック) 

Windows PC 

電力を損失してもパーツを

把持しますか？ はい 

通信オプション 

デジタルI/O 

イーサネットTCP (カスタムプロトコル) 

稼働温度 0C - 50C 

電力要件 

ピーク:24VDC、0.8 A 

RMS:24VDC、0.5 A 

ケーブル/電力のオプション 

2ケーブル:電力& I/O、ピエゾドライバ(M12) 

3ケーブル:電力、イーサネット、ピエゾドライバ(M12) 
表6ゲッコーグリッパーの仕様 

 

8.3.2. パッドの仕様 
 

仕様または特長 ターゲット値 

パーツの存在を検出 はい(超音波) 

パッドの材料 独自のシリコンブレンド 

摩耗特性 表面の粗さにより異なる 

パッドの取付メカニズム マグネチック 

交換時期 

50,000-

100,000サイクル(表面により異なる) 

自律クリーニングシステム 圧電(オプション) 

自律クリーニング間隔と%リカバリ 15秒:3% / 2分:5%/ 15分:15% (最大) 

手動クリーニングシステム シリコンローラー 

手動クリーニング間隔と%リカバリ 変数 / 100% 
表7ゲッコーグリッパーパッドの仕様。 

8.3.3. プリロードセンサーの仕様 
 

プリロードセンサーシステムは、ピエゾ抵抗Tekscanセンサー技術をベースにし

ています。  バサルセンサーデータはTekscanのウェブサイト（下記）にあります

が、各センサーシステムはグリッパーごとにキャリブレートされています。 
 

https://www.tekscan.com/flexiforce-load-force-sensors-and-systems 

https://www.tekscan.com/flexiforce-load-force-sensors-and-systems


 

8.3.4. 超音波レンジセンサー 
 

レンジ検出およびパーツの存在検出は、超音波検出技術をベースにしています。

詳しくは次をご覧ください: 
 

https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf 
 
 

8.4. 適切なプリロード力を選択 
 

適切なプリロード力の選択はグリッパーの操作を最適化するのに不可欠であり、

それはご利用の特定のアプリケーションの詳細な内容に大きく依存しています。

例えば、基板材料、ロボットとオブジェクト間の動き、環境条件のすべてが必要

なプリロード力の量に影響を及ぼします。 
 

8.4.1. 接着力はプリロード力が加わると増加します(材料に依存) 
 

ゲッコーグリッパーは磨き上げられた表面に最も良く機能し、接着パッドと基板

面を最大限に接触させることができます。表面の滑らかさが減少するほど、基板

の把持にはプリロード力を大きくする必要があります。表面の粗さについては、

グリッパーが把持できる上限はマット表面であると見なされています。 
 

https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf


 
図44所定のプリロード力のペイロード力は基板の滑らかさまたは粗さに依存します。 

接着仕様は、オブジェクトの重力の中心がグリッパーパッドから等距離にある

ことを想定しています。オブジェクトの重力の中心が中央にない、またはモー

メントがオブジェクトにかかっている場合、これはグリッパーの接着力を減少

させるためオブジェクトを落下させる原因になります。 
 

アプリケーションに最適なプリロード力は、オブジェクトの表面の粗さに依存す

るため、ご利用の特定の稼働条件で実験して判断する必要があります。 
 

たわみやすい材料も、滑らかでせん断応力(伸縮しない)がある限り、ゲッコーグ

リッパーによりピックアップされます(アルミニウムフォイル、プラスチックラ

ップなど)。これらの材料のピックアップに必要なプリロード力は、表面の粗

さ、およびこれらの表面を把持するバッキング/サポートの剛性に依存します。

最適なプリロード力は実験を行った上で判断する必要があります。 
 

 

8.5. ピックロケーションとペイロードの移動の限度 
 

ユーザーはゲッコーグリッパーの把持力を弱らせる可能性がある、ピックされる

パーツにかかる重力加速度や他の力を考慮する必要もあります。オブジェクトに

モーメントをかけると、オブジェクトがパッドから離れたり、オブジェクトが落



下するおそれがあります。この問題は、オブジェクトの占有領域がグリッパーの

占有領域を大きく上回ると深刻化します。 
 

  



9. グリッパーのメンテナンス 
 

9.1. メンテナンスの概要とスケジュール 
 

ゲッコーグリッパーのパッドは、高精度キャストシリコンやポリウレタンフィル

ムで構成されており、ヤモリにある微細構造を備えています。鋭いオブジェクト

に接触すると、パッドの表面を損傷させ機能性を損なわせることがあります。パ

ッドをクリーニングし乾燥させると、ゲッコーグリッパーはパフォーマンスを最

大限に発揮します。 パッドは埃を集めるので、クリーニングが行き届く環境で

ゲッコーグリッパーを使用するのが最適です、またクリーニングスケジュールを

定期的に立てておくに越したことはありません。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

9.2. グリッパーのパッドのクリーニング 
 

パッドを手作業でクリーニングするには、パッドを検査し付属の粘着ローラーを

使用して表面の埃やくずを除去します。 

パーツ メンテナンスの説明 頻度 

パッド  定期的クリーニング 
 

• 手作業 – 粘着ローラー  

• プログラミング – クリーニン

グステーション 

• 自律 – 圧電  
 
 

交換: 

稼働条件により異なりま
す。ガイドライン: 

• 手作業 – 毎週 

• プログラミング – 毎

日  

• 自律 – 可能な場合は

サイクルごと 
 

50,000-100,000サイクル

ごと 

コネクタ ピンが曲がったために交換 必要に応じて 



 
図45粘着ローラーを使用してグリッパーのパッドを手作業でクリーニングしています。 

オプションの圧電クリーニングシステムを使用する場合、圧電クリーニングシス
テム別紙を参照してください。 
  

9.3. グリッパーのパッドの交換 
 

ゲッコグリッパーのパッドは、通常の稼働条件では50,000-100,000サイクルまで

使い続けられるように設計されています。定期的なクリーニング(セクション
10.2を参照)を行ってもパッドの把持力が適切でないように思われる場合は、グ

リッパーのパッドを完全に交換することを推奨します。 
 

グリッパーのパッドを交換するには、付属のパッド取り外しツールを使用しま

す。 
 

ステップ1: 圧電クリーニングシステムを使用する際には、電源が一時的に接続

解除されている、または電源が切れていることを必ず確認してくだ

さい。 
 

ステップ2: パッドが最大限に露出される/見られるように、グリッパーのパッ

ドは最大限に押し出します。 
 



 
図46最大限に押し出されているゲッコグリッパーのパッド、パッド取り出しツール。 

 

ステップ3: パッドの光沢のあるシルバープレートと緩くなったバッキングプレ

ート間にパッド取り出しツールの端部を挿入します。グリッパーの

ハウジングに対してパッド取り出しツールを活用して、使用済みパ

ッドを取り外します。その作業をすべてのパッドに行います。 
 

 
図47 パッド取り出しツールを活用して摩耗したパッドを交換しています。 

ステップ4: 新しい交換用パッドを取り付けるには、パッドのノッチを取付穴の

タブに合わせます。光沢のあるシルバーパッドプレートとバッキン



グプレート間に隙間がなくなるまで、パッドをグリッパーに押し入

れます。 
 

 
図48取付プレートのノッチを交換用パッドのタブに合わせることで、新しい交換用パッドを取り付けています。 

ステップ5:  交換する場合、パッドをOnRobot社 -  ロサンゼルスまで返送

してください。 
  



10. スペアパーツとアクセサリ 
 

カテゴ

リ 

パ

ー

ツ

番

号 

パーツ名 説明 

グリッパ

ー 

P
G
G-
V
5 ゲッコーグリッパーV5 

ゲッコーグリッパー、バージョン5、ピエゾクリ

ーニングシステムなし 

ゲッコー

パッド 

P
G
G-
P-
4 

ゲッコウグリッパーパッドアセンブ

リ、ピエゾなし、4パッドで構成され

る1セット 
ゲッコウグリッパーパッドアセンブリ、ピエゾ

なし、4パッドで構成される1セット 

ケーブル 

C
BL
-
1
0
W
-
8
M Turckケーブル - 10ワイヤー、I/O 

ケーブル、10ワイヤー、両端コードセット、メ

スストレートコネクタからオスストレートコネ

クタ、M12 Eurofastコネクタ 

ケーブル 

C
BL
-
8
W
-
RJ
4
5-
5
M 

Turckケーブル - 

8ワイヤーイーサネットRJ45 
ケーブル、8ワイヤー、イーサネット、オス、M

12、5M 

ハードウ

ェア 

M
B-
1 グリッパー取付ボルト 

M6X1.0 80mm長 SS 

ソケットヘッドキャップスクリュー 

ツール 

H
K-
5 

六角レンチ - 

ロボット取付用5mm、全長9インチ 六角レンチ - ロボット取付用5mm、全長9インチ 

ツール 

P
G
G-
R
T-
1 ゲッコーパッド取り外しツール 

ブレードパテナイフ、1-1/4インチ幅 x 

0.075インチ厚ブレード、斜縁 



USB 

P
G
G-
U
S
B-
1 

OnRobot社USBドライブ - 

ユーザーガイド&GUI USBスティック - ユーザーガイド&GUI 

電源 

A
D
P-
2
4
V-
9
0 

AC/DCデスクトップアダプター24V 

90W AC/DCデスクトップアダプター24V 90W 

クイック

スタート 

Q
S-
G
G-
1 クイックスタートガイド  

ピエゾゲッコーグリッパーのみ 

グリッパ

ー(ピエ

ゾ) 

P
G
G-
V
5-
P 

ゲッコーグリッパーV5、ピエゾクリ

ーニングシステム搭載 
ゲッコーグリッパー、バージョン5、ピエゾクリ

ーニングシステム搭載 

ケーブル

(ピエゾ) 

C
BL
-
4
W
-
8
M 

Turckケーブル - 

4ワイヤー、8M、ピエゾコントロー

ラ ケーブル、4ワイヤー、M12、オス/メス、8M 

ピエゾド

ライバー 

P
G
G-
PZ
D-
1 ピエゾドライバー電子機器 ピエゾドライバー電子機器 

オプション 

アダプタ

ープレー

ト 

A
D
P-
1 

川崎&ファナックのロボット用アダプタープレ

ート 
川崎&ファナックのロボット用アダプ

タープレート 
表8ゲッコグリッパーのパーツと説明。 

 
 



 
 

  



11. トラブルシューティング  
 

11.1. エラー処理   
 

稼働中に予期せぬイベントやエラーが発生した場合は、グリッパーのプログラムに

より記録されます、 またデスクトップGUIを稼働している場合はローカルファイル

に保存されます(エラー処理については、セクション7.3.5を参照。) 
 

11.2. LEDのステータス   
 

グリッパーのステータスLEDには、電力(「電力」)、一般的エラー(「エラー」)、パ

ッドのステータス(「パッド」)、通信(「通信」)があります。 LEDインジケータおよ

びその意味は下表に示されています。 
 

LEDの名

前と色 

固定色 ゆっくり点滅 速く点滅 

電力 

緑 

電源が接続され

ている 

該当なし 該当なし 

エラー  

赤 

該当なし 警告(内部エラー); グリ

ッパーにメンテナンス

が必要; 詳しくはエラー

ログをチェックする 

重大なエラー; グリッパ

ーを直ちに停止して検査

する必要がある 

パッド 

オレンジ 

該当なし パーツが落下している パーツは繰り返し落下し

たため、エラーログは更

新されている 

通信 

青 

通信が接続され

ている 

該当なし 該当なし 

表9 LEDインジケータとそれらの意味。 

 

12. 保証  
 

保証に関する情報については、OnRobot社ウェブサイトをご覧ください、または 

info@onrobot.comまでEメールを送信してください  
 

13. お問い合わせ  
 

OnRobot社  
Teglvaerksvej 47H  

mailto:info@onrobot.com


5220 Odense, Denmark  
info@onrobot.com  
 

14. 宣言と証明書 
 

ゲッコグリッパー証明書: 

• FCCパート15 / カナダISED 

• CE - EMC、CE - LV 

• IP等級54のデザイン 

mailto:info@onrobot.com
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