@robot

Geckogripare
Bruksanvisning




Innehallsforteckning

INNENAIISTOTECKNING «vvveieeveiee et eeetar e e e e sar e e e e earaeeesraraeeeeessneeeens 2
1. FOrord: GECKOBIPATEKNIK ..vvvveiiiiiiiiiiiiiie e e e e e s sabaearee e e e s eennns 4
1.1. LCT=Tol oY o gl o =T =T o T L] - SRS 4
1.2. Geckogriparens fUNKLION......occiiii e e s s e e e s sabae e e s bbeeesnnnreeeean 5
1.3. Oversikt Bver centrala driftSPriNCIPEr.......c.ivviueeietieereeeeteet ettt ettt et e et sete s eseeeenas 6
1.4. Det piezoelektriska rengoringssystemets funktion ..........ccccviveiiiiiiin i, 7
2. SBKEINEL....co ittt s et e st a e s aa e e sateesbeeesraeeseneeen 8
2.1. LCT1LaT = a1 A oYl o =T o VT PP 8
2.2. F N Y e oY=t =da- T o T a1 g == | PSR 8
2.3. Varningar i denna handboK..........cooiiiiiiiciiee e e e e e e e e e rae e e e eareeas 8
2.4, F N [T Ya T IV T a1 o= | PP 9
2.5. F NV =To [o =T a 1V 1o [0 Y- USRS 10
2.6. RISKDEAOMNING. ....eiiiiiiee ettt e e et e e e e e tte e e e ebteeeeebeeeeseabaeeesenstaeeeeseseeeenstesanannes 10
3. Kommaigang: INNEhaAll..........eoii e e e e s ene e 11
3.1. LCT=Tol oY= T o =1 TSRS 11
3.2. Lista Over delar OCh NUMMIET .......iiiiie ettt et ste e s te e e s aae e sateeeneeesreeenns 12
3.3. Programvara fOr GECKOZIPAreN ......ccccuuiii ittt e et e e e e tte e e e ebte e e s ebee e e e ebteeeeeanes 12
I (Y o] 1Sy =T Y= (U o [ 13
5. Installera griparen pa robOtEN .......cocueiieie e 14
5.1. Nodvandiga material, verktyg och UtrUSTNING .......coocuiiiiiiiiiie ettt e 14
5.2. Mekanisk installation: MONtEring AV BriParEn........ccccuieeeiecieeeeciieeeeectee e e ecite e e e erte e e s ereeeeeeenteeeeeanes 14
5.3. Elektrisk installation: Stromfoérsorjning och kommunikation med griparen ..........ccccoveeeeciiieeenns 19
5.4. Installationsanvisningar fOr 0lika roDOTAr..........cueii it 24
6. Installning av griparens ParamMeEtrar ..........cccueeeiieeiiee e e eereeetee e e e e e e e e e e e sneeeeans 25
6.1. Installera det grafiska anvandargranssnittet i Windows. ........cccovviiiiiiiiicciiec e 25
6.2. Installning av statiskt IP for datorns grafiska anvandargranssnitt.........cccccoceeevcieeiiiciiieeccciieeeens 27
6.3. Stall in griparens parametrar med datorns grafiska granssnitt i Windows. .......cccocccveveviieeeeennen. 30
VA L4 i - (YA {4 o Y- 1 (=] o PO USRS PRRRSSTN 39
7.1. Digital 1/0-KoOMMUNIKAION .....viiviiiiieiic ettt ettt st eb e ebeesbeesteesabesabeebeebeeas 39
7.2. Ethernet TCP/IP-KOMMUNIKATION ....civiviiiiiiiiieieerie ettt ettt e sera et e s sstre e e s sabeeesssbaseesssbeeessnes 42
7.3. StAIlA IN ArDELSPUNKL ..eeieeteeeee e e e e e e e s be e e e s abae e e e sabeeeeennraeas 43
7.4. Korning av griparen med detektering av robotkollision och andra sdkerhetssystem................... 43
7.5. Anvandning av geckogripare: Plocka och placera en liten solpanel.......cccccoveievivcceeiicciee e, 44
8. Specifikationer fOr GeCKOGIPAreN ........ciiiiiiiiiiiee e sae e 47
8.1. Tekniska SPECIHIKAtIONE ... ...iii e e et e e s bte e e e sbaa e e e seasaeeeeanes 47
8.2. Miljo- och driftSfOrNAIIANAEN ......eeeeiieeeecee e ettt ae e s re e etae e sbee e 48
8.3. Mekaniska SPECITIKAtIONET ......ccccuiiii i e s bre e e e eaae e e s ebte e e e srtaeeesanes 48
8.4. VElja FAEE FOrSPEANNING ..ottt e e e tee e e e et e e e e e bt e e e e abaeeeeeatbeeeeenbaeaeennsenas 50
8.5. Vilj plats och begransningar for nyttolastens rorelse ........ccooceeeeeecieececciiee e 51
I U T 1o 1= o o = 1| B AV = T o = [ USRS 52



9.1. UnderhallsOversikt OCh ~SCREMIA........uiiiiiiiieee e e e e s s e s eeeeeesseas 52

9.2. RENZOIING @V GriParENs AYNOT ... ..uiiiieiiieeceieie ettt e eettee e et e e e ette e e e etaeeeesbteeeseabtaeesebeeeessnstnsessnes 52
9.3. Uthyte aV Briparens YNOC ......cocuiiiiieciiee et e ettt e et e e ee e e e e ette e e e ebteeesebaeeesestaeeseseneessnsteseesnnes 53
10. Reservdelar 0Ch tillDENGI ............veiieeeeeeee e e e ee e e 56
11. FRISOKNING ...ttt e et e e e et e e e et e e e e e seaeeeeensaeeesaasneaeaessnseseesansneeenanes 58
I O O =Y | o = Y Y o o= OSSP 58
11,20 LED-STATUS coeeeieeeeeeee ettt e e e e et e e e e s e e e e e e e e e e e re et e e e e e e e nnraeeeeeas 58
12. GaArANTi . 58
13. KONEAKL ...eveeeeeeee ettt e e et e e e e e e e e e e e etae e e e e e sseeeeeansaeeesansneaeeeannraeeeeansaeeenann 58
14. Deklarationer 0Ch Certifieringar............oeoeiiie et e e e e 59

Du hittar den senast uppdaterade bruksanvisningen och ytterligare dokumentation pa var
webbplats:

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



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

1. Forord: Geckogriparteknik

Geckogriparen ar en robotgripare som anvander geckoinspirerad vidhaftning for att plocka upp
foremal utan ett luftsystem.

1.1. Geckogriparens delar
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Figur 1. Geckogriparens delar.

Griparens utformning har en strukturell bas som dven omfattar sensor- och styrelektronik. Den
ovre delen av den strukturella basen dr monteringsytan, som fysiskt &r monterad pa roboten.
Mitt emot monteringsytan finns gripytans fyra gripdynor som sitter i ett rutnat 2x2 och utfér
vidhaftningen. Dynorna har en patenterad vidhaftande gripteknik som gor att griparen effektivt
kan fasta och lyfta platta och slata foremal utan ett luftsystem. Gripdynorna kan tas loss och
bytas som en del av det rekommenderade underhallsschemat. Gripytan har ocksa en
ultraljudssensor som overvakar om det finns nagot foremal i narheten. Pa framsidan av
griparens bas finns fyra (4) LED-lamporsom visar information om griparens status. De tre (3)
kontaktdonen for gripkraft, kommunikation och strém till det valbara autonoma
piezoelektriska rengoringssystemet finns pa den hogra sidan av griparens bas. Strém (24 V)
tillférs genom 1/O-kontakten. Data 6verfors antingen genom ethernet-kontakten (8 stift) eller
I/O-kontakten (10 stift).



1.2. Geckogriparens funktion

Geckogriparen faster vid ytan pa platta och slata foremal genom samma mekanism som en
riktig geckoddla anvander (van der Waals-kraft). Detta gors genom kontakt med
vidhaftande dynor i sekvensen férspdnn-hdll-lossa.

Griparen skapar vidhaftning genom att férspanna dynorna med en liten kraft vinkelratt mot

4

foremalets yta.
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Figur 2 Geckogriparens placering pa substratet (till vinster) och tillimpar en férspénningskraft som pressar dynorna (till héger).

N

Efter forspanningen kan griparen halla och forflytta foremal utan nagon ytterligare kraft.
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Figur 3 Griparen kan lyfta substratet.

Som specificerats i robotprotokollet, kommer griparen att lossas fran foremalet genom att

dra tillbaka dynorna in i griparens kapa. Griparens dynor kan ateranvandas och lamnar inga
klibbiga rester pa ytorna. Dynorna slits ut med tiden (beroende pa féremalets material) och
kan enkelt ersattas med hjalp av dynersattningsverktyget. Dessutom kan griparen med den
geckolika dyntekniken fasta och lossa foremal snabbt (t.ex. lossning pa 500 ms).
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Figur 4. Geckogriparen drar de in de vidhdftande dynorna fér att sldppa substratet.

1.3. Oversikt dver centrala driftsprinciper

Eftersom geckogriparen har en unik verkningsmekanism, ar det viktigt att forsta féljande
centrala driftsprinciper for att anvanda griparen korrekt och for att uppna optimal
prestanda for griparen. Detta dr VALDIGT viktigt.

Ytgrovhet paverkar griparen

Geckogriparen fungerar bast pa mycket valpolerade ytor som mojliggér maximal kontakt
mellan de vidhaftande dynorna och substratets yta. Allt eftersom ytan blir mindre slat,
kravs det mer forspanning for att gripa ett substrat. For matta ytor ska den maximala
gransen for ytgrovhet som griparen kan greppa tas i beaktande.

Se kapitel 9.4 for ytterligare information.

Miljoforhallanden paverkar greppet

De vidhaftande dynorna anvander van der Waals-kraft for att fasta pa ett substrat. Om
det finns damm eller smuts pa ytan, kommer dynorna att interagera med dessa partiklar
istallet. Dammiga, feta, oljiga eller vata substrat kommer inte att fasta till
geckogriparen. Griparen fungerar bast med rena, slata och torra ytor.

Se kapitel 9.5 for ytterligare information.

Forspanningskraften bestammer maximal nyttolast

Vidhaftningskraften beror ocksa pa forspanningskraften som anvands pa ytan. Denna
forspanningskraft beror ocksa pa ytans slathet eller grovhet. En miniminiva av
forspanningskraft kravs for att greppa och forflytta en nyttolast. Nyttolastkraften 6kar
sedan med en motsvarande 6kning som for forspanningskraften. Nyttolastkraften
mattas vid en viss mangd forspanningskraft beroende pa material och
driftsforhallanden.

Se kapitel 9.4 fér ytterligare information.



e Forena griparens funktioner med detektering av robotkollision och andra
sakerhetssystem
Vid anvandning av geckogriparen pa en robot med lagesstyrning, maste forsiktighet
iakttas nar foremalet greppas for att inte utlosa robotsystemets
kollisionsdetektering. Den maximala kraften som griparen kan komma att behova
anvanda pa ett foremal dr 150 N for maximal vidhaftning. Baserat pa din robottyp och
foremal, kan det vara nodvandigt att justera robotens samarbetande instéllningar eller
utldsa robotsystemets kollisionsdetektering vid kontakt.

e Vald plats och moment kan dverstiga gripkraften
Griparens vidhaftningsspecifikationer forutsatter att foremalets tyngdpunkt ar pa
samma avstand fran griparens dynor. Om féremalets tyngdpunkt inte ar centrerat eller
moment tillampas féremalet, kan robotféremalens forflyttning minska griparens
vidhaftningskraft och orsaka att foremal tappas.
Se kapitel 9.5 for ytterligare information.

1.4. Det piezoelektriska rengoringssystemets funktion

Geckogriparen levereras med ett tillvalt autonomt rengoéringssystem som anvander
piezoelektricitet for att rengora geckogriparens dynor mellan varje fastnings-
/lossningscykel. En piezo-drivenhet stimulerar flera unimorph piezo-delar genom deras
resonansfrekvens (20—-26 kHz) som far geckofilmen att vibrera intensivt sa att smutspartiklar
avlagsnas fran ytan. Det piezoelektriska rengoringssystemet kraver ytterligare kretsar inuti
griparens kapa som forstarker ingangsspanningen till 225 volt (topp till topp).

Se bilagan fér det piezoelektriska rengéringssystemet for mer information. Detta tillhér inte
standardurvalet.



2. Sakerhet

Geckogriparen ar en del av industriell utrustning, avsedd som en andeffektor eller ett verktyg
for industrirobotar. Den &r avsedd for att plocka upp och placera platta, slata féremal.
Felanvandning kan skada griparen eller den anslutna utrustningen.

2.1. Giltighet och ansvar

Informationen i denna manual ar ingen guide for att utforma en komplett robotapplikation.
Sakerhetsforeskrifterna ar begransade till geckogriparen och tacker inte
sakerhetsatgarderna for en fullstandig applikation. Den fullstandiga applikationen ska
utformas och installeras i enlighet med de sdkerhetskrav som anges i de standarder och
foreskrifter i det land dar applikationen har installerats.

Applikationsintegratdrerna ar ansvariga for att se till att gallande sakerhetslagar och -
forordningar i det berdrda landet f6ljs och att alla vasentliga risker i den fardiga

applikationen elimineras.

Detta inkluderar, men ar inte begransat till:
e att gora en riskbeddmning for den fardiga applikationen

e att validera att den fardiga applikationen utformas och installeras pa ratt satt.

2.2. Ansvarsbegransningar

Sakerhetsinstruktionerna och annan information i denna manual ar ingen garanti for att
anvandaren inte kommer att lida skada, daven om alla instruktioner foljs.

2.3.Varningar i denna handbok

FARA! Detta indikerar en mycket farlig situation som, om den inte undviks,
kan leda till personskador eller dodsfall. A

FORSIKTIGHET  Detta indikerar en potentiellt farlig situation som, om den inte undviks,
kan leda till personskador eller skador pa utrustningen.

OBSERVERA
Detta anger ytterligare information sasom tips eller rekommendationer.



2.4. Allmanna varningar

Detta avsnitt innehaller allmanna varningar vid anvandning av geckogriparen.

10.

11.

12.

Kontrollera att griparen ar korrekt monterad.
Se till att griparen inte kolliderar med hinder.
Anvand aldrig en skadad gripare.

Se till att inga lemmar &r i kontakt med eller mellan griparens kapa och
monteringsyta nar griparen ar i drift eller i undervisningslage.

Se till att félja sdakerhetsinstruktionerna for all utrustning i applikationen.

Gor aldrig nagra modifieringar pa griparen! En modifiering kan orsaka farliga
situationer.

OnRobot A/S AVSAGER SIG ALLT ANSVAR OM PRODUKTEN ANDRAS ELLER
MODIFIERAS PA NAGOT SATT.

Vid montering av extern utrustning ska du se till att sakerhetsinstruktioner bade har
och i den externa manualen foljs.

Om griparen anvands i applikationer dar den inte ar ansluten till en UR-robot ar det
viktigt att se till att anslutningarna liknar de analoga ingangarna, de digitala
ingangarna, utgangarna och elanslutningarna. Se till att du anvander ett
programmeringsskript for geckogriparen som ar anpassat for att passa din specifika
applikation. Kontakta din leverantér for mer information.

Nar griparen kombineras med eller arbetar med maskiner som kan skada griparen ar
det starkt rekommenderat att testa alla funktioner separat utanfér den potentiellt
farliga arbetsplatsen.

Nar griparens feedback (I/O-klarsignal) aberopas for fortsatt drift och ett fel kommer
att orsaka skador pa griparen och/eller andra maskiner, ar det starkt
rekommenderat att anvanda externa sensorer utover griparens aterkoppling for att
sakerstalla att driften sker pa ratt satt dven om ett fel skulle uppsta. OnRobot A/S
kan inte hallas ansvarigt for eventuella skador som griparen eller annan utrustning
asamkas pa grund av programmeringsfel hos griparen.

Lat aldrig griparen komma i kontakt med fratande amnen, [6dningsstank eller
slippulver eftersom det kan skada griparen.



13. laktta standarder for samarbete om personal star inom griparens arbetsomrade.

14. Anvand aldrig griparen om maskinen pa vilken den ar monterad inte uppfyller
sakerhetslagar och standarder for ditt land.

2.5. Avsedd anvandning

Griparen ar en industriell utrustning och avsedd som en andeffektor eller ett verktyg for
industrirobotar. Den ar avsedd for plock- och placeringshantering av en mangd olika objekt.

Anvandning av griparen i samarbete med manniskor nara eller inom arbetsomradet ar
endast avsett for ofarliga applikationer, dar den fardiga applikationen, inklusive objektet,
inte innebar nagra vasentliga risker enligt riskbedémningen av den specifika applikationen.

All anvandning eller tillampning som avviker fran den avsedda anvandningen bedéms vara
otillaten felanvandning. Detta inkluderar, men ar inte begransat till:

1. anvandning i potentiellt explosiva miljoer

2. anvandning i medicinska och livskritiska tillampningar

3. anvandning fore utférandet av en riskbedémning.

2.6. Riskbeddmning

Det ar viktigt att gora en riskbedomning. Eftersom griparen anses vara en delvis fullbordad
maskin, ar det ocksa viktigt att folja riktlinjerna i manualerna for alla ytterligare maskiner i
applikationen. OnRobot A/S rekommenderar att integratéren anvander ISO 12100 och 1SO
10218-2 for att genomfora riskbedémningen.

Integratoren ska 6vervaga foljande potentiella farliga situationer vid genomférandet av
riskbedomningen. Det kan finnas andra farliga situationer, beroende pa den specifika
situationen eller anvandningen.

1. Lemmar som fastnar mellan griparen och substratet.

2. Penetration av huden p.g.a. vassa kanter och punkter pa det gripna objektet.

3. Konsekvenser pa grund av felaktig montering av griparen.

4. Objekt faller ur griparen, t.ex. pa grund av felaktig gripkraft eller f6r hog acceleration

fran en robot.



3. Komma igang: Innehall
3.1. Geckogripare
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Figur 5 CAD-ritning av geckogriparen och dynor.



3.2. Lista 6ver delar och nummer

Artikelnamn Beskrivning

Geckogripare V5 Geckogripare, version 5, utan piezoelektriskt rengéringssystem
Montering av

geckogriparens dynor,

utan piezo, 1 uppsattning

av 4 dynor. Montering av geckogriparens dynor, utan piezo, 1 uppsattning av 4 dynor.
Turck-kabel — 10 ledare, Kabel, 10 ledare, kabelset med tva kontakter, rak honkontakt till rak

1/0 hankontakt, M12 Eurofast-kontakter

Turck-kabel — 8 ledare

Ethernet RJ45 Kabel, 8 ledare, Ethernet, hane, M12, 5 m

Griparens

monteringsbultar M6X1.0 80 mm langd SS insexskruv

Insexnyckel — 5 mm for

monteringsrobot, 9”

total langd. Insexnyckel — 5 mm fér monteringsrobot, 9” total langd.
Borttagningsverktyg for

geckodynor Malarspatel, 1-1/4" bred x 0.075" tjockt blad med fasad kant
OnRobot A/S USB-

drivenhet -

bruksanvisningar &

grafiska

anvandargranssnitt USB-minne — bruksanvisningar & grafiska anvandargranssnitt
AC / DC-DESKTOP

ADAPTER 24 V90 W AC / DC-DESKTOP ADAPTER 24 V 90 W

Snabbstartsguide

Tabell 1 Lista 6ver geckogriparens delar och ytterligare tillval.

3.3. Programvara for geckogriparen

Programvara for anvandargranssnitt for konfigurering och drift av geckogriparen kan
hamtas fran antingen det medféljande OnRobot A/S USB-minnet eller fran OnRobot A/S
webbplats:

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

Sakerhetspaminnelser
Installation och drift av geckogriparen far endast utféras av utbildad personal.

FARA Felaktig hantering av gripare och dess delar medan den ar A

STEG 1:

STEG 2:

STEG 3:

STEG 4:

STEG 5:

ansluten kan leda till personskador eller dédsfall.

Montera dynor och gripare

Montera de fyra geckogripardynorna genom att satta dem i gripytan pa griparen.
Geckogriparen har tva skruvar (M6-1-80) for att montera direkt pa en Universal
robot. | annat fall maste en monteringsplatta anvandas (for andra robotmarken).
Anvand 5 mm insexnyckel och dra at skruvarna till 8 nm,

Strom till griparen

Geckogriparen far sin stromforsorjning genom |/O-kabeln. Det autonoma
piezoelektriska rengdringssystemet kraver en extra anslutning till en
hogspanningskalla via piezo-kabeln.

Vid uppstart kommer griparens bla Comms-lampa att blinka tva ganger efter en
kort fordrojning for att indikera att griparen har avslutat sin startprocedur. Det
rekommenderas att du nu testar griparens alla funktioner med det grafiska
anvandargranssnittet i Windows.

Installera geckogriparens grafiska granssnitt
Installera geckogriparens grafiska granssnitt pa din Windows-dator med det
medfoljande USB-minnet eller pa OnRobot A/S webbplats.

Stall in griparens parametrar

Vi rekommenderar anvandning av det robot-agnostiska anvandargranssnittet for
att testa griparens funktionalitet och programmera griparen. Med detta
l[attanvanda anvandargranssnitt kan du specificera ett antal griparparametrar
som utgor en griparstatus.

Styrning av griparen

Du kan styra griparen genom tva olika kommunikationslagen: Digital I/O och
Ethernet TCP. Med hjalp av dessa ldgen kan du skapa ett skraddarsytt protokoll
for griparen efter dina behov.



5. Installera griparen pa roboten
Monteringen av griparen pa roboten ar snabb och enkel process. Griparen kan monteras direkt

pa roboten utan monteringsplatta for alla Universal Robots modeller. For andra robotmodeller
krdavs en monteringsplatta eller en annan adapter.

5.1. Nodvandiga material, verktyg och utrustning

Montera foljande material, verktyg och utrustning fore installationen:

Delar v' Geckogripare V5
Griparkomponenter v" Montering av geckogriparens dynor
v" Turck-kabel — 10 ledare, I/O
v’ Turck-kabel — 8 ledare Ethernet RJ45
v' Griparens monteringsbultar (M6-1-80)
v" OnRobot A/S USB-minne med
bruksanvisningar och grafiska
anvandargranssnitt
Material v" Buntband (rekommenderas)
Férbrukningsvaror. v" Monteringsplatta for alternativa
robotmodeller (tillval)
Verktyg v Insexnyckel, 5 mm (ingar)
Krdvs fér installation och reparation, v Borttagningsverktyg for geckodynor
men inte for drift. (inkluderad)
Utrustning v" AC/DC Desktop Adapter 24V 90W
Krdvs for drift. (medfoljer)
v' 24V DC stromforsoérjning
v' Hogspanningsstromforsérjning for
tillvalet piezoelektriskt
rengdringssystem.

Tabell 2 Installationsmaterial

5.2. Mekanisk installation: Montering av griparen

5.2.1. Lista over delar

Foljande delar ingar i leveransen av geckogriparen:
Geckogripare

Montering av geckogriparens dynor
Monteringsskruvar x2

Insexnyckel, 5mm (for monteringsgripare)

AN



5.2.2. Sakerhetsanvisningar:

material, kroppsskada eller dédsfall for operatorer. Se till att

FARA! Felaktig installation kan leda till skador pa gripare, robot, f
griparen ar korrekt installerad av en fackman.

FORSIKTIGHETSe till att roboten &r avstingd eller stilla (inte kér ett program) innan du
installerar griparen.

5.2.3. Instruktion for att montera griparen
Fér Universal robots, ga till steg 2 eftersom det inte behévs ndgon monteringsplatta.

Steg 1: Montera geckodynorna pa griparen innan du monterar griparen pa
roboten.

Figur 6 Geckogriparens gripyta ddr fyra dynor ska séttas in.

Fast de fyra (4) geckogripdynorna pa gripytan genom att rikta in
monteringshalets skara mot den motsvarande fliken pa dynenheten.



BRGE)

Figur 7 Skdra i monteringshdl (till viinster) och flik pG dynenheten (till héger).

Figur 8 Rikta in dynenheten sa att den gadr in i monteringshdlet.

De starka magneterna i dynenhetens system hjalper till att fa dynorna pa
plats. Efter installation ska de sitta helt i linje med ytan pa griparens
monteringsyta.



Figur 9 Montering av den sista dynan pd griparen. Observera att silverplattan pd
varje installerad dyna befinner sig vid griparens kdpa.

Steg 2: Fast monteringsplattan pa roboten med de tva monteringsskruvarna
(M6-1-80). Dra at alla skruvar till 8 nm med en 5 mm insexnyckel.
Detta steqg gdiller for alla robotmdrken férutom Universal robots.

RS S SRS

Figur 10 Monteringsplatta for alla mdrken férutom Universal Robots.

Steg 3: Para ihop halen pa geckogriparens monteringsyta med monteringshalen
pa roboten (eller monteringsplattan/anpassade adaptern).



Satt i alla monteringsskruvar (M6-1-80) pa griparens framsida, under
tomningsroret och anvand den medfdljande 5 mm insexnyckeln for att
skruva pa plats. Dra dt alla skruvar till 8 nm med en 5 mm insexnyckel.

(d Ly
Figur 12 Dra Gt monteringsskruvarna fér att fdsta griparen pa roboten med en 5 mm insexnyckel.

Geckogriparens arbetspunkt har ingen x- eller y-axel i forhallande till roboten. Darfor
ligger arbetspunkten 185 mm (i z-axels riktning) fran robotarmens monteringsyta.



Se avsnitt 9.1 for detaljerade matt fér griparen.

Nu ar du redo att koppla den monterade griparen (avsnitt 6.3).

5.3. Elektrisk installation: Stromforsorjning och kommunikation med griparen

5.3.1. Specifikationer for stromférsorjningen

Sjalva geckogriparen far sin stromforsorjning genom I/O-kabeln. De 16sa ledarna pa den
medfoljande kabeln behdver kopplas in i en stromforsérjning som motsvarar dina
behov. Detta kan innebara anslutning till:
e 24V likstrom, 48 W (nominell max 28 V) extern strémforsorjning (genom den
medfdljande barrelkontakten)
e Robotstyrningens integrerade 24 V DC stromforsorjning

For geckogriparens autonoma piezoelektriska rengoringssystem (tillval) krdvs en andra
hogspanningskalla.
e Se bilagan Piezoelektriskt rengéringssystem fér mer information.

5.3.2. Kommunikation

Beroende pa dina strém- och kommunikationsbehov, finns det tva olika maojliga
konfigurationer av griparens kablar (som innehaller det autonoma rengdringssystemet):
e Strom och kommunikation genom digital 1/0 (1 kabel)
e Strom genom digital I/0, kommunikation via ethernet TCP/IP (2 kablar)

For tillvalet av piezoelektriskt rengoringssystem kravs ytterligare en 4-stiftskabel.

Digital I/0

v" Kommunikation och 24 V strém genom 10-stiftskontakt (8-stiftskontakt
anvands inte for digital I/0-kommunikation, endast for ethernet, se nedan).

v Kan styras av alla typer av robotar med enkla I/O-signaler.

v Onskade bérvirden (t.ex. specifikationer for lagesstyrning, kraftstyrning,
forspanning etc.) stalls forst in med hjalp av det grafiska
anvandargranssnittet i Windows, darefter styrs griparen med I/0-
granssnittet.

v Ingen programvaruinstallation krdvs for roboten.

Du kan forse geckogriparen med strom pa ett av tva satt genom 1/0:
1. Du kan koppla in barrelkontakten direkt till den medféljande
stromforsorjningen.



2. Du kan ta bort barrelkontakten och anvidnda en 24 V stromforsérjning pa din
foredragna robotstyrning (eller annan kalla). Geckogriparen drar mindre an 1
Amp (topp och RMS).

Den digitala I/O-kabeln levereras med portar for anslutning till gripare och flator
pa den motsatta anden for direkta och anpassningsbara ledningar som behdvs
for att integrera dem med ditt system.

Figur 13 Digital I/O-kabelterminal med barrelkontakt (fér direkt anslutning till strémférsérining) och andra ingdende/utgdende
kablar.

For att koppla I/O-kanalerna till sina ratta anslutningar, se avsnitt 8.1 Digital I/O-
kommunikation.

Ethernet
v' Kommunikation genom 8-stiftskontakt.
v Kan styras via granssnitt fér Universal Robots, Kawasaki och FANUC Teach
Pendant.
v' Kan &ven styras med det grafiska anvandargranssnittet i Windows genom en
direkt ethernet-anslutning mellan datorn och griparen.

Ethernet-kommunikation mojliggdér dynamisk justering av griparens parametrar medan

griparnas parametrar i /O inte kan justeras dynamiskt utan det grafiska
anvandargranssnittet i Windows.

5.3.3. Procedur for stromforsorjning och anslutning av griparen

Efter att ha monterat griparen pa roboten (avsnitt 6.2) och identifierat en lamplig
stromkalla ar det dags att ansluta griparen.



Du behover strom- och kommunikationskablar som medféljer griparen (Turck-kabeln,
10-stift, 1/0 och Turck-kabel, 8-stift, ethernet RJ45) liksom flera buntband eller liknande
material for att se till att kablarna inte stors av robotens rorelserackvidd.

FORSIKTIGHET  Se till att kontrollera att alla kontaktdon pa griparens bas ar hela
eftersom de latt kan béjas och skadas.

Steg 1: Anslut den dubbla digitala I/O- och stromkabeln till deras uttag som finns
pa griparens bas.

Figur 14 Anslutning till strém/digital I/0-kabel fér motsvarande anslutning pa griparen.

Steg 2: Vid anvandning av ethernet-kommunikation, ansluts ethernet-kabeln till
sitt uttag pa griparens bas.



Figur 15 Anslutning av ethernet-kabeln till matchande uttag pad griparens bas.

Dra kabeln/kablarna bort fran griparen langs med roboten till

stromforsorjningen och styrenheten.
Se till att kabeln dr tillrdckligt slak for att den inte ska spénnas vid

robotens fulla rickvidd.

Steg 3:

A

- Figur 16 Kablar gar I6st runt robotarmen.



Steg 4: Sakra kablarna sa att de inte ar i vagen for roboten och substratets
rackvidd. Genomfor robotens alla forvantade rorelser for att sakerstalla
att kablarna inte skadas under drift (se exempel pa roterande J-6 nedan).

ailicn, 4
Figur 17 Roterande J-6 ddr strém- och kommunikationskablarna inte skadas av robotens rérelse.

Vi rekommenderar anvéindning av buntband. Det kan dock hénda att
andra lim eller fdstdon ér bdttre Iimpade fér dina specifika behov.

OBSERVERA Beroende pa ditt protokoll eller driftsforhallanden, kan du
overvaga ytterligare strukturella eller isolerande skydd pa kablarna.

5.3.4. LED-lamporna indikerar elektrisk och kommunikativ status

Geckogriparens bas har LED-lampor som snabbt ger visuell information om statusen
bland fyra mojliga statusar.

LED-lamporna och deras betydelser visas i tabellen nedan:

LED-namn Stadig farg Langsamt blinkande Snabbt blinkande
och farg
Strém Strém ansluten Inte tilldmpbart Inte tillampbart
Grén
Fel Inte tillampbart Varning (interna fel); Storre fel. Stoppa griparen
Réd Griparen behéver omedelbart och undersok
underhall; Kontrollera den
felloggar for mer
information
Dyna Inte tillampbart En del har tappats Delar har vid upprepade
Orange tillfallen tappats och
felloggarna har uppdaterats
Comms Kommunikation Inte tillampbart Inte tillampbart
Bla ansluten

Tabell 3 LED-lampor och deras betydelser.



Efter att ha anslutit strommen och dragit kommunikationskablarna mellan griparen och
dess kraftkalla och styrning, kontrollera att LED-lamporna pa griparens bas indikerar att
griparen fungerar nominellt: fast grént, fast blatt, inga roda eller orange lampor lyser.

Figur 18 LED-lamporna indikerar att griparen fungerar nominellt
(fast grént Strém, fast bld Comms, Fel och Dynorna dr av).

5.4. Installationsanvisningar for olika robotar

For ytterligare installationsinformation for olika robotmarken, beséker du OnRobot A/S
webbplats for geckogriparen:

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



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

6. Installning av griparens parametrar

Du kan skapa ett skraddarsytt protokoll for griparen efter dina protokollspecifikationer med
geckogriparens grafiska anvandargranssnitt. Pa det grafiska anvandargranssnittet kan du
specificera forspanningskraft och borvarden for ultraljudsrackvidd och spara flera griparstatusar
for framtida bruk.

6.1. Installera det grafiska anvandargranssnittet i Windows.

OnRobot A/S tillhandahaller ett anvandarvanligt granssnitt fér Windows-datorer (GUI) for
att programmera och styra geckogriparen via en ethernet-kabel.

Rekommenderade programvarukrav:
v" Windows 7 med Service Pack 1 eller senare (x86- eller x64-version)
v' .NET Framework 4.7 eller senare

6.1.1. Installera det grafiska anvandargranssnittet:

Steg 1: Installera programmet genom att 6ppna filen "Gecko Gripper Desktop GUI
setup” fran det medféljande OnRobot A/S USB-minnet eller fran OnRobot
A/S webbplats.

Valj destinationsplats ‘
Var ska Gecko Gripper Desktop GUI installeras? C

Installationen installerar Gecko Gripper Desktop GUI i foljande mapp.

For att fortsatta, klicka p& Nasta. Om du vill valja en annan mapp Klickar du pd
Bladdra.

C:\Program Files (x86)\Gecko Gripper Desktop GUI Bladdra...

Minst 9.5 MB ledigt diskutrymme kravs.

Figur 19 Pabérja installationen av geckogriparens grafiska anvéndargrdnssnitt.




Steg 2: Valj kryssrutan “Launch Gecko Desktop GUI” nar installationen ar slutford.
Detta startar programmet.

Slutfor installationsguiden av
Gecko Gripper Desktop GUI

Installationen har installerat Gecko Gripper Desktop GUI p& din
dator. Applikationen kan startas genom att valja de
installerade genvagarna.

Klicka p& Slutfor for att avsluta Installationen.

Starta Gecko Gripper Desktop GUI

Figur 20 Start av geckogriparens grafiska grénssnitt efter installationen.

Du kan nu starta programmet nar som helst genom att 6ppna
“PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” fran mappen som det installerades i.

Steg 3: Ange geckogriparens IP-adress nar den kommer upp pa startskarmen for att
mojliggéra kommunikation med geckogriparen.



@ Gecko Gripper — X

Hjdlp Instaliningar
@ robot

Gecko Gripper

Gecko Giipper Spara som standard
P Adress: | 192.168.0.170 X L]

Figur 21 Geckogriparens startskdrm.

Du kan ocksa andra IP- eller portkonfigurationen under fliken ”Instéllningar” i
huvudmenyfaltet. Griparens forinstallda IP-adress ar 192.168.0.170 och
portnumret ar 30000.

Valj kryssrutan “Spara som standard” for att automatiskt anvanda denna IP-
adress for geckogriparen nasta gang programmet 6ppnas.

6.2. Installning av statiskt IP for datorns grafiska anvandargranssnitt.

Geckogriparen och den stationdra datorn maste vara anslutna till samma lokala natverk for
att kunna kommunicera. Féljande steg beskriver hur du staller in datorns IP-adress for att
para ihop den med geckogriparen.

Steg 1: Oppna Kontrollpanelen och klicka pa ”View network status and tasks” (Visa
natverksstatus och uppgifter).



8 Control Panel - O X

« v A [E8 > Control Panel v U | »
Adjust your computer's settings View by: Category *
System and Security User Accounts
Review your computer's status a Ucmngg account type

Save backup copies of your files with File History

Backup and Restore (Windows 7) Appeatance and Personalization

; Network and Internet x_,.
View network status and tasks "‘ ClOCk, Language, and Region

Choose homegroup and sharing options . Add a language

7 Hardware and Sound Change input methads

i . Change date, time, or number formats
%‘ View devices and printers g '

Add a device Ease of Access
Adjust commaonly used mobility settings Let Windows suggest settings

Optimize visual displa
Programs plimize visual display

—
[:)' Uninstall a program

Figur 22 Lokalisera ndtverksstatus via datorns kontrollpanel (markerad med bldtt).

Steg 2: Klicka p& “Change adapter settings” (Andra adapterinstallningar) langst upp till
vanster i fonstret.

&% Network and Sharing Center - a X

« v A & > Control Panel > Network and Internet > Network and Sharing Center v O  Search Control Panel P

View your basic network information and set up connections
Control Panel Home

View your active networks

Change adapter settings
Change advanced sharing LACI Guest Access type: Internet
settings Public network Connections: Ml Wi-Fi (LACI Guest)

Change your networking settings

's. Set up a new connection or network

Set up a broadband, dial-up, or VPN connection; or set up a router or access point.

:1 Troubleshoot problems

Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.

HomeGroup
Infrared
Internet Options

Windows Defender Firewall

Figur 23 Lokalisera lénken till ”Change adapter settings” (Andra adapterinstaliningar) (understruken blé text).

Steg 3: Klicka pa "Ethernet” i ndsta fonster for att fa upp en rullgardinsmeny och valj
sedan ”“Properties” (Egenskaper).



‘&« Metwork Connections — O X

“ & » Control Panel » Network and Internet * Metwork Connections v 0 Search Network Connections e

Organize - Disable this network device Diagnose this connection Rename this connaction - B - | | °

= i Bluetooth Network - Ethernet 3 '~ VirtualBox Host-Dnly
% B Connection t' Unidentified network ! . Network

bt cannactad | =% Realtek USB GbE Famil =% Enabled
®; Disable

‘ Status

Diagnose

&

Bridge Connections

Create Shortcut

Delete

&S

Rename

<&

Properties

4items 1 item selected

|

Figur 24 Att komma till menyalternativet ethernet-egenskaper.

Steg 4: Valj “Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) i snabbmenyn for ethernets

egenskaper. Efter att du valt detta trycker du pa knappen ”“Properties”
(Egenskaper).

& Network Connections — O s
“ ‘& > Control Panel > Network and Internet * Network Connections v U  Search Network Connections »
Organize - Disable this nef Ethernet 3 Properties X hion - . 1 9
- i Bluetooth | Netwerking | Sharing - VirtualBox Host-Only
Connectiol Cornedt using: ! Netwaork
X Nat conneg| onnect using: @F Enabled
I? Realtek USB GbE Family Controller #3
u. Wi-Fi
0
ol el Ry wi ) o
. This connection uses the following items:
E3Cliert for Microsoft Networks ~
z?F\Ie and Printer Sharing for Microsoft Metworks
z?\u’lrlua\Box MDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler
I iricmet Protocol Version 4 (TCP/1Pvd)
O . Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol
4. Microsaft LLOP Protocol Driver v
< >

Install. Uninstall Properties
Description
Transmission Control Protocol/Intemet Protocol. The default
wide area network protocol that provides communication
across diverse interconnected networks

0K Cancel
4items 1 item selected -

Figur 25 Att komma till egenskaper fér Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4).

Steg 5: | snabbmenyfonstret som dppnas valjer du alternativknappen “Use the following

IP address” (Anvand foljande IP-adress).



| rutan for ”IP address” (IP-adress) anger du ”192.168.0.X”, dar X ar ett heltal
mellan 0 och 255 som inte dr 170 eftersom ”192.168.0.170” ar geckogriparens
IP-adress. Till exempel ar ”192.168.0.3” ar en giltig IP-adress for datorns grafiska
granssnitt som mojliggér kommunikation med geckogriparen (se figur).

Ange “255.255.255.0” i rutan for “Subnet mask” (Natmask).
Lamna rutan "Default gateway” (Standard-gateway) tom.

Klicka pa "OK” for att tilldela IP-adressen till datorns grafiska granssnitt. Det
grafiska anvandargranssnittet kan nu hitta och ansluta till geckogriparen.

= onnections - o
4~ '%& » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections »
Organize - Disable this net § Ethernet 3 Properties . tion - - - | | o
- Networking =
Bluetooth | 9 Sharing VirtualBox Host-Only
&!B Connectio L_!' Network
x Mot connd |nternet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties X @F Enabled
- Wi-Fi
I . General
43 1 LACI Gues|
ol | ciiry wa

You can get IP settings assigned automatically if your network supparts
this capability, Otherwise, you need to ask your network administrator
for the appropriate IP settings.

(7) Obtain an IP address automatically
(@) Use the following IP address:

Subnet mask: 255.255.255. 0

Obitain DNS server address automatically
(®) Use the following DNS server addresses:
Preferred DNS server: I:l
Alternate DNS server: l:l

[ validate settings upon exit Advanced...

4items 1 item selected

Cancel
=

Figur 26 Ange en giltig IP-adress for datorns grénssnitt.

6.3.Stéll in griparens parametrar med datorns grafiska granssnitt i Windows.

Nar en anslutning till geckogriparen upprattats korrekt kommer skarmen for traningslaget
att visas. Observera att du kan koppla fran griparen nar du vill genom att klicka pa
"Disconnect” (Koppla fran) i menyraden.



() Traningsfunktion - Skapa ny - m} X

Fil Instaliningar Uppgifter Hjalp Koppla isar
robot
i Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Tvinga férladdning Visa data Position av block
(30-150N) (0-260 mm) ® Kopplai
= 500N| + = 500mm| +
L . Koppla ur
Rensa block

Figur 27 Trdningsldge (Skapa ny status) pd datorskédrm.

Kontrollera att programvaran for geckogriparens anvandargranssnitt ar
uppdaterad. Programversionen listas under sidan “About” (Om) under "Help”
(Hjalp) i huvudmenyfaltet.

(£ On OnRobot anvandargranssnitt X

@ fObOt OnRobot Gecko Gripper Anvandare
Granssnitt Mjukvaruversion nr. 1.0.0.0

Besok https://onrobot.com fér mer information om vara produkter

Copyright © 2018 OnRobot

STANG

Figur 28 Rutan “About Dialog” (Om dialog).

Klicka pa ”"Support” under fliken “Help” (Hjalp) i huvudmenyfiltet for
information om felsékning och support.

Du kan stélla in de 6nskade enheterna (metersystem, brittiska enheter eller
procent) under fliken ”Settings” (Installningar) i menyraden.




@ Instéllningar

Enheter

System Omrade (Tvinga foérladdning, Ultraljudssensor)
@ Metrisk (cm, N) 30-150 N, 0-260 mm
Imperialformat (in, Ibft) 6.7-33.7 Ibf 0-10.2 in
Procentsats (%) 0-100 %, 0-100 %
OK AVBRYT

Figur 29 Férdndra enheter i dialogrutan “Settings” (Instéllningar).

Du ar nu redo att verifiera griparens funktioner och konfigurera griparen fran datorn.

6.3.1. Skapa ny status: Programmera en griparfunktion for forsta gangen
Oppna geckogriparens program. Skdrmen “traningslage” ska komma upp.

Steg 1:

§ -

@ robot N

@ Tréningsfunktion - Skapa ny

Fil Instaliningar Uppgifter Hjalp Koppla isar

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Tvinga férladdning Visa data Position av block
{30-150 N) (0-260 mm) .
® Kopplai
= 500N| + = 500 mm| +
Koppla ur
Rensa block

- O X
@robot

Steg 2:

Steg 3:

Figur 30 Trdningsldge (Skapa ny status) pd datorskdrm.

Vilj lamplig robot och kommunikationslage fran “Robot” i

rullgardinsmenyn i mitten till hdger i det grafiska anvandargranssnittet.

Vilj onskad forspanningskraft.

Denna installning andrar vid vilken kraftniva griparen meddelar roboten
att den har uppnatt en viss spanning. Till exempel vid upplockning av ett
stort glasforemal dar 100 N forspanningskraft kravs, nar 100 N uppnas i

I/O-lage, stalls stift 5 in pa HOG. | ethernet-lage stills paketindex 9 in

mellan 0 och1.

Se avsnitt 9.4 for mer information om hur du vdiljer en limplig

férspdnningskraft for uppgiften och materialet.




Steg 4:

Steg 5:

Steg 6:

Steg 7:

OBS: Geckogriparens férspdnningssensor kdnner av fran 30 till 150 N, den
kan INTE kénna av mindre én 30 N

Stall in ultraljudsrackvidden.

| likhet med installningen for forspanningskraften, meddelar denna
installningen roboten vid vilken rdckvidd den tilldelade
forspanningskraften uppnas. Denna funktion ar anvandbar for att plocka
upp platta foremal fran en hog, eftersom roboten kan arbeta vid maximal
hastighet tills griparen detekterar att den ndarmar sig en
upplockningsplats. Ett exempel pa detta beskrivs i avsnitt 8.1, steg 2.
Standardinstdllning for ultraljudsréckvidd ér 125.0 mm.

Vilj dynlage.

FOr att testa griparens basfunktioner, kan anvandaren forséka genomfora
en atgard med varje dynldge ("Inkopplad” och "Frankopplad”).

Standard dr dynldget “Inkopplad”.

Nar du ar klar med installningen av den nya statusen, valjer du "Utfor
atgard” for att stalla in griparen pa statusen som motsvarar de valda
parametrarna.

Dessa parametrar skrivs till griparens minne. Om griparen kors i 1/0O-
konfiguration, kommer den att referera till dessa parametrar for att stalla
in griparens status. Om griparen anvands i ethernet-lage, kommer den att
referera till dessa parametrar som starttillstand, men de kan dndras
dynamiskt.

Valj ”Borja rita data” for att visa griparens kraft i realtid samt lagesdata.
Valj ”Sluta rita data” for att sluta visa data.



@Traming Mode Screen - Create New State

- o x
File Settings Data Help Disconnect
robot

Gecko Gripper

@rabot \

Robot

Universal (Ethernet) ~

. Pad Position
Preload Force Ultrasonic Range
(50-160 N) (0-260 mm) @ Engage
= 1050N| + = 1300 mm| + Disengage
Pad Release
Clean Pads

160

P
Part Presence ()
140

100 Preload START PLOTTING DATA

20

60

Figur 31 Griparens data ritas i det grafiska anvdndargrénssnittet.

Steg 8: For att se griparens data i realtid, inklusive upplockad del, slitage,
forspanningskraft eller dynlage, gar du till ”Se data” under fliken "Data” i

menyraden.
(&) Visa Taktil Gripper data X
Delar Narvaro . For-ladda for att tvinga derivat 0
Slitage 0 Visa data 30.0 mm
Tvinga férladdning 45.0 N Position av block Koppla i

Figur 32 Visning av griparens data i det grafiska anvindargrénssnittet.

Ytterligare atgarder:

Spara griparens konfiguration (se avsnitt 7.3.2)

Las in befintlig gripares konfiguration (se avsnitt 7.3.3)
Aterstalla gripare (se avsnitt 7.3.4)

Felhantering (se avsnitt 7.3.5)

Rengora dynor (se avsnitt 7.3.6)



6.3.2. Spara griparens konfiguration

Om du vill anvanda flera konfigurationer for griparens parametrar, kan det vara bra
att spara enskilda konfigurationer for att anvanda dem vid ett senare tillfdlle. Denna
funktion ar praktisk om flera foremal plockas upp och roboten byter uppdrag med

jamna mellanrum.

Steg 1: Valj ”File - Save Action to File” (Fil, Spara atgard till fil) fran menyraden.

Vilj om du vill spara statusparametrarna till en XML-fil via en dialogruta.

@ Spara konfigurationer i XML-fil

4 B > ThisPC > Desktop

Organize ¥ New folder

Name

[ This PC

_JJ 3D Objects || GripperSettings 2018-10-08 12.21.57.xml

[ Desktop

| Documents
; Downloads
D Music

| Pictures

B videos

‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

Search Desktop pel

Date modified Type

08.10.2018 12:21 XML Document

N SRR GripperSettings 2018-10-08 12.22,02.xm

Save as type: | XML-filer (xml) (*.xml)

~ Hide Folders

Figur 33 Spara en XML-fil med geckogriparens parametrar.

6.3.3. Ladda konfiguration: Anvandning av en befintlig eller tidigare sparad griparstatus

Om du har flera griparkonfigurationer sparade, kan du ldsa in dem for att snabbt
stalla in en gripare till en status som anvants tidigare.

Steg 1: Vilj “File = Load Configuration” (Fil, ladda konfiguration) fran

menyraden.

En éppen fildialogruta visas.




(&) Oppna XML-fil instaliningar
4 B > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

N
& OneDrive Narrie

[ This PC [ GripperSettings 2018-10-08 12.22.02.xml
) 3D Objects
[ Desktop
[?-_:] Documents
4 Downloads
D Music
[&] Pictures
i Videos
‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

R N P Vi K

Status

Q

File name: | GripperSettings 2018-10-08 12.22.02.xml

X
(V] Search Desktop pel
B M @
Date modified Type
08.10.2018 12:22 XML Document
>
v | XMLfiler (xmi) (~axmi) v

Cancel

Figur 34 Anvdnd det grafiska anvdndargrdnssnittet for att 6ppna en XML-fil med en tidigare sparad griparkonfiguration.

Steg 2: Vilj att 6ppna en tidigare sparad XML-fil.

Detta kommer att Idsa in geckogriparens statusinstdllningar som sparats
pd den filen och dtervéinda till skdrmen fér triningslége

(inlésningsstatus).




(01 Utbildningsléagesskarm - Laddar

Fil Instdliningar Uppgifter Hjalp Koppla isar

K

@(obok \

Tvinga férladdning
(30-150 N)

= 500N| +

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Visa data Position av block
(0-260 mm) .
’ ® Kopplai
= 500mm| +
Koppla ur
Rensa block

Figur 35 Skdrmen trdningsldge (inldsningsstatus) med inldsta statusparametrar fran en tidigare sparad status.

Steg 3:

som lastes in i foregaende steg.

6.3.4. Aterstallning av griparen

Valj "Perform Action (Utfor atgard) for att anvanda griparen i statusen

Denna atgard aterstaller alla andringar som gjorts av griparens statusparametrar till
den senaste gangen de sparades i den associerade XML-filen. Om det inte finns
nagra tidigare sparade versioner, kommer aterstallningen av griparens parametrar
att aterga till sina standardvarden (se avsnitt 8).

Steg 1:
efter att du valt "Las in befintlig status”.
Steg 2:
6.3.5. Felhantering

Du kommer till skarmen for traningslage antingen fran en ny status eller

Klicka p& knappen ”Aterstall gripare” langst ner till vinster pa skiarmen.

Geckogriparens grafiska anvandargranssnitt sparar detaljerad information om
ovantade handelser eller fel som uppstatt nar programmet kordes. Dessa felloggar

o

kan hamtas fran menyraden ”Hjalp” genom att klicka pa ”Felloggar”. Klicka pa ”Las in
loggar” for information om felloggar. Felloggarna kan sparas pa en fil for att vara till
hjalp vid felsokning. Klicka pa “Rensa alla” for att rensa alla loggar pa skarmen. Valj
”Kanal” for att komma tillbaka till skarmen traningslage.




(E}) Felteckningsloggar

(211) Communication: Ethernet initialization failed.
(331) Motor: Motor signal has been lost.

STANG LADDA LOGGAR SPARA TILL FIL RENSA ALLA

Figur 36 Hdndelseloggning och felinformation.

6.3.6. Rengdr dynor

Funktionen ”“Rengoér dynor” anvands med tillvalet piezoelektriskt
rengoringssystem.

Se bilagan Piezoelektriskt rengéringssystem fér mer information.




7. Drift av griparen

Protokoll for drift av griparen kommer till stor del att bero pa kommunikationslaget: Digital I/O
och ethernet-TCP. Betydligt mer information kan dverforas via ethernet-kommunikation.
Ytterligare driftsférhdllanden fér specifika robotmdrken finns i bilagor som ligger pG OnRobot
A/S geckogriparens webbplats.

Griparen utfor foljande huvuduppgifter, som var och en kan aktiveras oavsett
kommunikationslage:

e Fadstning

e Lossning

e Anvandning av dynrengoringssystemet (se bilagan Piezoelektriskt rengéringssystem)

7.1. Digital I/O-kommunikation

Detta avsnitt beskriver hur du anvander griparen for att utfora specifika uppgifter med hjalp
av digital I/0O-kommunikation.

OBSERVERA Om du anvander digital 1/0-kommunikation fér att kéra griparen,

Steg 1:

Steg 2:

foreslar vi det grafiska anvandargranssnittet i Windows. Programmering med
hjalp av det grafiska anvdandargranssnittet ar viktigt for griparens alla
funktioner.

Anvand Windows-granssnittet for att stalla in varden for féljande borvarden (se
avsnitt 7 for mer information):

e FOrspanning

e Ultraljudsrackvidd

e Dynlage

e Rengoringstid (om tillvalet ar installerat)

Nar griparen styrs av I/O, bestams dess beteende av de parametrar som sparats i
griparens minne. Griparens parametrar sparas endast till minnet nar ”Utfor
atgard” valjs fran traningslaget i det grafiska anvandargranssnittet. Under 1/O-
styrning ar griparens parametrar statiska, men griparens beteende- och
sensordata kan nas via I/O-styrning.

Anvénd roboten for att styra griparen med I/O. Stiftkonfigurationen for 1/0
framgar av tabellen nedan:



Stift Farg In/ut Geckoparameter

1 Vit IN INKOPPLING

2 Brun IN FRANKOPPLING

3 Gron uTt ULTRALJUD

4 Gul uTt DEL

5 Gra uTt FORSPANNING

6 Rosa uT DYNUNDERHALL
(SLITAGE)

7 Bla PWR 24VIN

8 Rod PWR GNDIN

9 Orange uT FEL

10 Ljusbrun IN RENGORING

Figur 37 Stiftkonfiguration fér 10-stiftskontakt.

Man kan betrakta tilldelningen av IN/UT-stift fran griparens perspektiv: for
indata forvantas griparen ta emot en signal med 24 V HOG eller LAG signal. For
utdata skickar griparen en 24 V HOG eller LAG signal till roboten.

Indata
INKOPPLING (stift 1)
Anvand roboten for att skicka en 24 V signal att flytta dynor till inkopplingslaget.
Observera att griparen endast forflyttar dynorna i det inkopplade laget om signalen for
FRANKOPPLING &r LAG. Om signalerna fér bade INKOPPLING och FRANKOPPLING &r
HOG, kommer inte dynorna att forflyttas.

FRANKOPPLING (stift 2)

Anvand roboten for att skicka en 24 V signal for att forflytta dynorna till
frankopplingslaget. Observera att griparen endast kommer att forflytta dynorna om
signalen for frankopplingslaget dr LAG. Om signalerna for bade INKOPPLING och
FRANKOPPLING ar HOG, kommer inte dynorna att forflyttas.

RENGORING (stift 10)

Stiftet gor det majligt att koppla in tillvalet piezoelektriskt rengéringssystem. Vid
anvandning av det piezoelektriska rengoringssystemet, rekommenderar vi att du staller
in detta stift p& HOG nar griparen inte haller i ndgon del, d.v.s. mellan upplockningar. Se
bilagan Piezoelektriskt rengdringssystem fér mer information.

Utgangar

ULTRALJIUD (stift 3)




ULTRALJUDSUTDATA kommer att indikera HOG om det finns en del inom ett avstand
som ar kortare an det installda vardet i det grafiska anvandargranssnittet i Windows.
Annars kommer den att indikera LAG eftersom det inte finns nadgon del inom det
specificerade avstandet.

Exempel pa anvindning: Upplockning av platta féremdl fran en stapel
Dessa steg beskriver hur du kan anvanda ULTRALJUDSSIGNALEN for att programmera
griparen att ta upp féremal ur stapeln.

1. Anvand Windows grafiska granssnitt for att stalla in ultraljudsomradet till 50 mm.

2. Roboten svavar 6ver stapeln nar den plockar och placerar. Om
ULTRALJUDSEFFEKTEN &r LAG, kan roboten snabbt réra sig mot stapeln, eftersom
ultraljudetseffekten indikerar att griparen inte dr inom rackhall (50 mm).

3. Nar ultraljudseffekten dndras till HOG, har griparen detekterat ett féremal inom
50 mm. Roboten maste sakta ner for att geckogriparen ska kunna plocka ett
foremal ur stapeln.

4. Roboten slutfor sin rérelse for plockning och placering. Nasta gang roboten
plockar ur stapeln, kan griparen dynamiskt kompensera for férandringen av
stapelns hojd.

UPPLOCKAD DEL (stift 4)

Utdata fér UPPLOCKAD DEL kommer att indikera HOG om griparen detekterar att den
haller ett féremal. Den kommer att indikera LAG om griparen inte haller ett foremal.
Denna signal kan anvandas for att bekrafta att griparen plockat upp en del korrekt.

Om ett foremal tappas kommer detta att rapportera ett fel i felloggen och "dynans”
LED-lampa kommer att borja blinka (orange) pa sjadlva griparen.

FORSPANNING (stift 5)

Utdata fér FORSPANNING kommer att indikera HOG om den tillimpade
forspanningskraften ar hogre an vardet som stallts in i det grafiska anvandargranssnittet
i Windows. Annars kommer utdata fér FORSPANNING att indikera LAG.
Forspanningskraften som tillampas av geckogriparen beror pa hur langt robotarmen
forflyttas fran foremalet.

Exempel pa anviéndning: Férspdnning for att plocka upp ett féremal
Dessa steg beskriver hur du kan anvianda FORSPANNINGSSIGNALEN for att 6vervaka
gripkraften for det upplockade foremalet

1. Anvand Windows grafiska granssnitt for att stalla in forspanningen till 100 N.

2. Under robotens plocknings- och placeringsrutin kan du anta att roboten ror sig
nerat for att tillampa forspanning for att plocka upp ett féremal. Om utdata for
FORSPANNING &r LAG, ska roboten fortsitta sin nedatrorelse.

3. Om utdata for FORSPANNING véxlar till HOG, har griparen nétt eller éverskridit
forspanningsgransen pa 100 N. Roboten ska da stoppa sin nedatrorelse eftersom
den har tillampat den 6nskade forspanningskraften for att plocka upp foremalet.



DYNUNDERHALL (stift 6)
Utdata for DYNUNDERHALL (Gven kallat “Slitage”) kommer att vara HOG nar
geckodynorna borjar bli slitna. Operatéren bér évervaga att byta ut geckodynorna.

FEL (stift 9)

Utdata fér FEL kommer att indikera HOG nir ett fel intréaffar och skrivs in i griparens
fellogg. Denna handelse kommer att atféljas av en blinkande orange LED-lampa pa
griparens bas som indikerar “Fel”. Felloggen och felkoder kan hamtas fran griparen
genom Windows grafiska granssnitt (se avsnitt 7.3.5).

7.2. Ethernet TCP/IP-kommunikation
Styrning av griparen via ethernet mojliggér dynamisk och fullstandig styrning av

griparens parametrar. Tabellen nedan visar den fullstandiga listan fér indata-
/utdataparametrar som anvandaren kan styra i ethernet-lage.

Griparlage (ethernet & 1/0) In Kommunikationslage (Ethernet eller 1/0)
Informationsdataflode In Aktivera/inaktivera dataldsning i realtid
Dynornas position (in- In Forflytta geckodynor for att koppla in eller koppla

[urkopplade) ur for att plocka och placera
Spara instdllningar for gripare In Spara aktuella griparinstallningar till minnet for
1/0 I/O-styrningen
Specifikationer for In Installning av forspanningssensorn. Om
forspanningskraft forspanningssensorn laser av ett hégre varde an

denna instéllning, kommer den att fa utdata for
férspanningskraften att indikera HOG
Specifikationer for In Installning for ultraljudssensorn. Om
ultraljudsomradet ultraljudssensorn upptacker att ett foremal ar
narmare an denna installning, andrar den
avstandssensorn med ultraljud 1/0 till HOG
Aktivera rengoring In Aktivera det piezoelektriska
sjalvrengoringssystemet (endast for gripare med
piezosystem)

Rengoringstid (enkel cykel) In Rengoringstid for en enkel cykel av det
piezoelektriska rengoringssystemet.
Foérspanningskraft uppnadd Ut Stall in pd HOG om foérspanningskraften ar hoégre

an specifikationen for forspanningskraften, annars
ar den LAG eftersom férspanningskraften ar lagre
an specifikationen forspanningskraften



Upplockad del Ut Utdata for upplockad del kommer att indikera HOG
om griparen detekterar att den haller ett foremal
och LAG om den inte har plockat upp ett foremal.

Slitage Ut Utdata for slitage kommer att visa HOG nar
geckodynorna borjar bli slitna. Operatdren bor
overvaga att byta ut geckodynorna nar utdata

indikerar HOG.
Fel upptackt Ut Utdata for fel kommer att indikera HOG nér ett fel
intraffar. Detta kommer att atféljas av en orange
LED-lampa som blinkar for att ett fel intraffat,
samtidigt som en fellogg skrivs till griparen och kan
hdamtas via Windows eller det robotspecifika
grafiska anvandargranssnittet.

Felkod Ut Detta ger felkodsnumret till det senaste felet.
Data for forspanningskraft Ut Anger forspanningssensorns aktuella varde
Avstandssensor med ultraljud Ut Ger det aktuella vardet till avstandssensorn med
ultraljud
Griparlage (ethernet & 1/0) In Kommunikationslage (Ethernet eller 1/0)
Informationsdataflode In Aktivera/inaktivera dataldsning i realtid

Tabell 4 Geckogriparens TCP-/IP-parametrar

Griparen kan styras i Ethernet TCP-/IP-lage genom OnRobots robotanvandargranssnitt,
som stods av Universal Robots, Fanuc och Kawasaki.

7.3.Stalla in arbetspunkt

Geckogriparens arbetspunkt har ingen x- eller y-axel i forhallande till roboten. Darfor
ligger arbetspunkten 185 mm (i z-axels riktning) fran robotarmens monteringsyta (se
avsnitt 9.1 fér griparens detaljerade matt).

Sakerstall att griparens yta ar i linje med ytan for foremalet som greppas. Stéll in vardet
for robotens upphdjda lage (gir, lutning och roll) till att vara plant med féremalets lage.

Vid plockning av foremalet ska griparen forflyttas till foremalet antingen tills den
onskade forspanningskraften uppnatts eller dynorna planar ut.

7.4.Korning av griparen med detektering av robotkollision och andra sakerhetssystem

Vid anvandning av geckogriparen pa en robot med lagesstyrning, maste forsiktighet
iakttas nar foremalet greppas for att inte utlésa robotsystemets

kollisionsdetektering. Den maximala kraften som griparen kan komma att behova
anvanda pa ett foremal ar 150 N for maximal vidhaftning. Baserat pa din robottyp och



foremal, kan det vara nédvandigt att justera robotens samarbetande installningar eller
utldsa robotsystemets kollisionsdetektering vid kontakt.

7.5. Anvandning av geckogripare: Plocka och placera en liten solpanel

Folj stegen nedan nar du ska plocka och placera ett féremal med geckogripare:

Steg 1: Fore plockning kor du roboten och griparen till “upphojt lage” ovanfor
foremalet. Sakerstall att féremalets tyngdpunkt ar under griparens mitt.
Sakerstall ocksa att griparens dynor ar plana i forhallande till foremalet,
d.v.s. inte lutar.

Figur 38 Inkorrekta (vinster, mitten) och korrekta (hGger) upphéjda ldgen.

Steg 2: Vid plockning kor du griparen langsamt mot foremalet (i detta fall nerat)
och ser samtidigt till att gripdynorna ligger plant i forhallande till
foremalets yta.

GECKO GRIPPER

Figur 39 En visuell kontroll att dynorna ligger plant med solpanelen.



Steg 3: Satt foremalet i kontakt med griparen och kor tills den 6nskade
forspanningskraften uppnatts. Forspanningskraften kan lasas fran
robotgranssnittet eller fran Windows grafiska granssnitt.

OBSERVERA Maximal forspanning for geckogriparen ar 150 N. Installningar
pa roboten kan behdéva justeras for att ndrma sig den maximala kraften.

Om tillracklig férspanning inte ar nagot problem (t.ex. foremalet har
valdigt I3g vikt), kan griparen visuellt vagledas till kontakt i lagesstyrning.
| samtliga fall ar det viktigt att sakerstalla att kapan till griparen inte
kommer i kontakt med féremalet. Detta kan skada foremalet och utlosa
robotens kollisionssystem.

GECKO GRIPPER

GECKO GRIPPER

NO

Figur 40 Korrekt (6vre bilden) och inkorrekt (nedre bilden) ndrhet mellan griparens kdpa och féremdlet fangas upp (i detta fall
solpanelen).

Steg 4: For att lossa foremalet foljer du de specifika instruktionerna for din valda
kommunikationstyp, antingen 1/0 eller Ethernet.



Om du anvéander 1/O0-kommunikation kér du den lampliga I/O-kanalen
for FRANKOPPLING pa HOG (i 1 sekund eller kortare) och sedan pa LAG.
Detta far dynorna att dras tillbaka in i griparen. Nar ett foremal placerats
ska dynorna flyttas till INKOPPLING genom att tillfalligt halla inne [amplig
I/O-kanal p& HOG och sedan tillbaka till LAG for att férbereda for nésta
plockning.

Om du anvander Ethernet-kommunikation kan samma resultat uppnas
genom att stilla in korrekt ethernet-paket pd HOG eller LAG likt
anvandningen for 1/0.

Dynorna maste dras in for att placera foremal. Det ar viktigt att observera
att avstandet mellan griparens kapa och ytan pa vilken féremalet ar
placerad minskar medan dynorna dras in. Se avsnitt 9.1 fér mer
information om griparens mdtt.



8. Specifikationer for geckogriparen

8.1. Tekniska specifikationer

8.1.1. Geckogriparens matt

Matten for geckogriparen illustreras nedan i mm.
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Figur 41 Geckogriparens matt pd framsida och pa sidan.

Figur 42 Mdtten for gripytan pG geckogriparen (botten).



Figur 43 Mdtten fér monteringsytan pG geckogriparen (toppen).

8.2. Miljo- och driftsforhallanden

Villkor Lagsta Optimalt Hogsta Anteckningar
varde varde varde
Temperatur 0°C Inte 50 °C Lagring i upp till 60 °C
tillampbart
Ytegenskaper Matt finish = Hogpolerad Inte Slatare ytor behdver mindre

tilldmpbart | forspanning for den énskade

nyttolasten.
Tabell 5 Miljé- och driftsférhéllanden for geckogriparen.

8.3. Mekaniska specifikationer

8.3.1. Griparens specifikationer

Maximal nyttolast (kg) Polerat stal/akryl/glas/plat
Naturlig vidhéftning 8,2/8,1/6,6/6,1
Efter sdkerhetsfaktor (x2) 8,2/8,1/6,6/6,1
Med rengéringssystem 1,6/1,6/1,3/1,3
Griparens vikt 2,4 kg

125 N (minskning av férspdnningsresultat vid

minskad vidhdftning; se avsnitt 9.4 fér mer
Féreslagen forspanning som information),

kravs for maximal vidhaftning 150 N maximal férspéinningskraft.
Lossningstid 500 ms



Certifieringar
IP-klass
Felhantering

FCC Part 15 / Canada ISED
CE - EMC, CE - LV

54
LED och grafiskt anvandargranssnitt

Programmeringskonsol (Universal, Kawasaki,

Fanuc)
Anvandargranssnitt Windows PC
Haller kvar delen vid
stromavbrott? Ja
Digital 1/0

Kommunikationsmajligheter Ethernet TCP (anpassat protokoll)
Arbetstemperatur 0°C-50°C

Topp: 24V DC, 0,8 A
Stromkrav RMS: 24V DC,0,5A

2 kablar: Strom och I/O, Piezo-drivenhet (M12)

3 kablar: Strom, Ethernet, Piezo-drivenhet (M12)
Tabell 6 Specifikationer for geckogripare.

Kabel/Strémalternativ

8.3.2. Specifikationer for dynor

Avkanning av upplockade delar Ja (ultraljud)
Dynmaterial Patenterad silikonblandning
Slitageegenskaper Beror pa ytjamnhet
Mekanism for fastning av dynor Magnetisk

50 000—100 000 cykler (beroende pa yta)

Piezoelektriskt (tillval)

Utbytesintervall

Autonomt rengoringssystem
Autonomt rengoringsintervall och %

aterhdamtning 15 sek: 3 %/2 min: 5 %/15 min: 15 % (max)

Manuellt rengoringssystem Silikonroller
Manuellt rengoringsintervall och %
aterhamtning Variabel/100 %

Tabell 7 Specifikationer for geckogriparens dynor.

8.3.3. Specifikationer for férspanningssensor
Systemet for forspanningssensor ar baserat pa piezo-resistiv Tekscan-
sensorteknik. Basala sensordata kan finnas pa Tekscans webbplats (nedan), men varje

sensorsystem kalibreras for varje gripare.

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

8.3.4. Avstandssensor med ultraljud


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

Avkanning av rackvidd och plockade delar baseras pa ultraljudsteknik. Mer information
finns har:

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

8.4.Valja ratt forspanning

Att vdlja en lamplig foérspanningskraft ar viktigt for optimal drift av griparen och beror
mycket pa detaljerna for den specifika anvandningen. Till exempel paverkar
substratmaterial, forflyttningar med robotféremal och miljoférhallanden alla hur mycket
forspanningskraft som kravs.

8.4.1. Vidhaftningsstyrka 6kar med forspanningskraft (beroende pa material)
Geckogriparen fungerar bast pa mycket valpolerade ytor som mojliggér maximal kontakt
mellan de vidhaftande dynorna och substratets yta. Allt eftersom ytan blir mindre slat,

kravs det mer forspanning for att gripa ett substrat. For matta ytor ska den maximala
gransen for ytgrovhet som griparen kan greppa tas i beaktande.

Preload vs. Payload
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Figur 44 Nyttolast for en specifik forspdnningskraft beror pd substratets ytjdmnhet eller -grovhet.


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

Vidhaftningsspecifikationerna forutsatter att foremalets tyngdpunkt dr pa samma
avstand fran griparens dynor. Om tyngdpunkten for objektet inte ar centrerat eller
moment laggs till for foremalet, kan detta minska griparens vidhaftningskraft och
orsaka att foremal tappas.

Den optimala forspanningskraften for din anvandning beror pa hur grov ytan pa
foremalet ar och ska bestammas under testning i dina specifika driftsférhallanden.

Flexibla material, forutsatt att de ar slata och fasta (inte kan tanjas ut), kan ocksa
plockas av geckogriparen (t.ex. aluminium- och plastfolie). Férspanningskraften som
kravs for att plocka dessa material beror bade pa ytjdgmnheten och underlaget
materialen befinner sig pa. Den optimala forspanningskraften bestams bast genom att
prova sig fram.

8.5.Valj plats och begransningar for nyttolastens rorelse

Anvandarna kommer ocksa att behéva ta hansyn till G-krafter eller andra krafter pa den
valda delen som skulle kunna 6verskrida geckogriparens gripkraft. Att tillampa ett
moment till féremalet kan resultera i att foremalet lossnar fran dynorna och att det
tappas. Detta problem blir forstarks eftersom foremalets avtryck ar mycket storre an
griparens.



9. Underhall av gripare

9.1. Underhallsoversikt och -schema

Geckodynorna ar tillverkade av en precisionssprutad silikon- eller polyuretanfilm med
en geckomikrostruktur. Kontakt med vassa féremal kan skada kontaktytan och forsamra
funktionen. Geckogriparens prestanda dar som hogst nar dynorna ar rena och torra.
Dynorna kan samla damm, sa det ar bast att anvanda geckogriparen i en ren miljo
och/eller upprétta ett regelbundet rengéringsschema.

Del Beskrivning av underhall Frekvens
‘Dynor  Rutinrengéring: ~ Beroende av
driftsférhallanden.
e Manuellt —roller Riktlinjerna dr:
e Programmerat — e Manuellt — varje vecka
rengoringsstation e Programmerat — varje
e Autonomt — piezoelektrisk dag

e Autonomt —varje
cykel, om moijligt

Byte:
Var 50 000-100 000:e
cykel
Anslutningar Byte p.g.a. bojda stift Efter behov

9.2.Rengoring av griparens dynor

Att rengora dynorna manuellt, kontrollera dynorna och anvdanda den medfdljande
rollern for att ta bort damm och smuts.



Figur 45 Man‘uell rengdring av griparens dynor med rollern.

Las bilagan for Piezoelektriskt rengéringssystem om du anvander ett tillvalt
piezoelektriska rengdringssystem.

9.3. Utbyte av griparens dynor

Geckogripdynorna ar utformade for att halla i 50 000—100 000 cykler under typiska
driftsforhallanden. Om dynorna inte griper ordentligt, trots rutinrengoring (se avsnitt
10.2), rekommenderar vi att du byter ut gripdynorna helt och hallet.

Anvand det medféljande dynborttagningsverktyget for att byta ut gripdynorna.

Steg 1: Se till att stromkallan ar tillfalligt frankopplad eller avstangd nar du
anvander det piezoelektriska rengoringssystemet.

Steg 2: Flytta gripdynorna till den maximalt utskjutna installningen sa att
dynorna ar maximalt synliga.



Figur 46 Geckogriparens dynor i deras maximalt utskjutna Ildge och dynborttagningsverktyget.

Steg 3: For in dynborttagningsverktygets kant mellan dynornas glansiga
silverplatta och den matta stodplattan. Anvand dynborttagningsverktyget
mot griparens hus som en havstang for att banda bort den slitna dynan.
Upprepa for alla dynor.

Figur 47 Anvénd dynborttagningsvgrktyget som en hdvstdng for att byta ut de slitna dynorna.



Steg 4: For att montera ersattningsdynorna riktar du in dynans skara mot fliken i
monteringshalet. Tryck in dynan i griparen tills det inte finns nagot
avstand mellan den glansande silvriga dynplattan och stodplattan.

Figur 48 Montering av ersdttningsdynor genom att rikta in skdran
pG monteringsplattan med fliken pa ersdttningsdynan.

Steg 5: Skicka tillbaka dynorna till OnRobot A/S — Los Angeles for ersattning.



10. Reservdelar och tillbehor

Kategori Artikelnummer Artikelnamn

Gripare PGG-V5 Geckogripare V5
Montering av
geckogriparens dynor,
utan piezo, 1 uppsattning
av 4 dynor.

Geckodynor PGG-P-4

Turck-kabel — 10 ledare,
CBL-10W-8M 1/0
Turck-kabel — 8 ledare
Ethernet RJ45
Griparens
monteringsbultar
Insexnyckel =5 mm for
monteringsrobot, 9” total
langd.

Kabel

Kabel CBL-8W-RJ45-5M

Maskinvara MB-1

Verktyg HK-5
Borttagningsverktyg for
geckodynor

OnRobot A/S USB-
drivenhet —
bruksanvisningar &
grafiska
anvandargranssnitt
AC / DC-DESKTOP
ADAPTER 24 V 90 W

Snabbstartsguide

Verktyg PGG-RT-1

usB PGG-USB-1

ADP-24V-90
QS-GG-1

Stromforsorjning
Snabbstart

Beskrivning
Geckogripare, version 5,
utan piezoelektriskt
rengoringssystem
Montering av
geckogriparens dynor,
utan piezo, 1 uppsattning
av 4 dynor.

Kabel, 10 ledare, kabelset
med tva kontakter, rak
honkontakt till rak
hankontakt, M12 Eurofast-
kontakter

Kabel, 8 ledare, Ethernet,
hane, M12,5m

M6X1.0 80 mm langd SS
insexskruv

Insexnyckel =5 mm for
monteringsrobot, 9” total
langd.

Malarspatel, 1-1/4" bred x
0.075" tjockt blad med
fasad kant

USB-minne —
bruksanvisningar &
grafiska
anvandargranssnitt
AC / DC-DESKTOP
ADAPTER 24 V 90 W

Endast geckogripare med piezo

Geckogripare V5 med

Gripare (piezo) PGG-V5-P piezorengdringssystem
Turck-kabel — 4 stift, 8 m,

Kabel (piezo) CBL-4W-8M piezostyrning

Piezo-drivenhet = PGG-PZD-1 Piezo drivelektronik

Geckogripare, version 5,
med piezoelektriskt
rengoringssystem
Kabel, 4 tradar, M12,
hane/hona, 8 m

Piezo drivelektronik

Tillval

Adapterplatta for Kawasaki- &

Adapterplatta ADP-1 Fanuc-robotar

Adapterplatta for
Kawasaki- &
Fanuc-robotar

Tabell 8 Geckogriparens delar och beskrivningar.






11. Felsokning

11.1. Felhantering
Ovantade handelser och fel registreras av griparens program under en korning och kan

sparas pa en lokal fil om du kor det grafiska anvdandargranssnittet i Windows (se avsnitt
7.3.5 fér Felhantering.)

11.2. LED-status

Det finns LED-lampor pa griparen for strom (”Strom”), allmanna fel (“Fel”), dynstatus
("Dynor”) och Comms ("Kommunikation”). LED-lamporna och deras betydelser visas i
tabellen nedan:

LED-namn Stadig farg Langsamt blinkande Snabbt blinkande
och farg
Stréom Strém ansluten Inte tillampbart Inte tillampbart
Grén
Fel Inte tillampbart Varning (interna fel); Storre fel. Stoppa griparen
Réd Griparen behoéver omedelbart och undersok
underhall; Kontrollera den
felloggar for mer
information
Dyna Inte tillampbart En del har tappats Delar har vid upprepade
Orange tillfallen tappats och
felloggarna har uppdaterats
Comms Kommunikation Inte tillampbart Inte tillampbart
Bla ansluten

Tabell 9 LED-lampor och deras betydelser.

12. Garanti

Besék OnRobot A/S webbplats for information om garanti eller skicka ett e-
postmeddelande till info@onrobot.com

13. Kontakt

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H
5220 Odense, Danmark


mailto:info@onrobot.com

info@onrobot.com

14. Deklarationer och certifieringar

Certifieringar for geckogriparen:
e FCCPart 15/ Canada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e Design for IP-klass 54


mailto:info@onrobot.com
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