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Najnovejso razli¢ico priro¢nika za uporabo in dodatno dokumentacijo najdete na naSem
spletnem mestu:
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1. Uvod: tehnologija Gecko Gripper

Gecko Gripper je robotsko prijemalo, ki s pomoc¢jo oprijema, razvitega pri podjetju Gecko,
pobira ploske predmete brez zracnega sistema.

1.1. Shema prijemala Gecko Gripper
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Slika 1: Shema prijemala Gecko Gripper.

Prijemalo vsebuje strukturno osnovno, ki prav tako vkljucuje senzorno in krmilno elektroniko.
Zgorniji del strukturne osnove predstavlja povrsino za vgradnjo, ki je namesc¢ena na robotu.
Nasproti vgradne plosce je prijemalna ploskev s stirimi prijemalnimi blazinicami, ki so
razporejene v mrezo 2 x 2 in poskrbijo za oprijem. Blazinice delujejo z zas¢iteno prijemalno
tehnologijo oprijema, ki prijemalu omogoc¢a, da ucinkovito pritrdi in pobere ploske in gladke
predmete brez zranega sistema. Blazinice prijemala je mogoce odstraniti in jih v celoti
zamenjati v sklopu priporo¢enega rutinskega intervala vzdrzevanja. Prijemalna povrsina prav
tako vkljucuje ultrazvocno tipalo, ki preverja prisotnost predmeta. Sprednja stran ohisja
prijemala ima stiri (4) lu¢ke LED, ki prikazujejo informacije o stanju prijemala. Trije (3) prikljucki
za napajanje prijemala, komunikacijo in izbirni avtonomni piezoelektricen sistem so namesceni
na desni strani ohi$ja prijemala. Napajanje (24 V) omogoca V-/I-priklju¢ek. Podatki se prenasajo
prek prikljucka Ethernet (8-polni) ali V-/I-prikljucka (10-polni).

1.2. Delovanje prijemala Gecko Gripper



Prijemalo Gecko Gripper se pritrdi na ploske in gladke povrsine predmetov z istim
mehanizmom, ki ga uporablja naprava gecko (Van der Waalsova sila). To omogoca stik z
oprijemalnimi blazinicami na nacin vnaprej naloZi-zadrZi-spusti.

Prijemalo ustvari oprijem tako, da blaznice vnaprej naloZi z majhno silo, obicajno glede na
povrsino predmeta.
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Slika 2: Postavitev prijemala Gecko Gripper na predmet (levo) in uporaba vnaprej naloZene sile, ki stisne blazinice (desno).
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Po koncani stopnji vnaprejSnjega nalaganja lahko prijemalo zadrzi predmet in ga premakne
brez dodatne sile.
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Slika 3: Prijemalo lahko dvigne predmet.

Kot doloca protokol robota, bo prijemalo spustilo predmet tako, da blazinice umakne v
ohisje prijemala. Blazinice prijemala lahko uporabite veckrat in ne puscajo »lepljivih«
ostankov na povrsinah. Blazinice se ez ¢as obrabijo (odvisno od materiala predmeta) in jih
lahko preprosto zamenjate z orodjem za zamenjavo blazinic. Tehnologija blazinic Gecko
prijemalu omogoca hitro pritrjevanje in odstranjevanje predmetov (odstranitev se denimo
izvede v 500 ms).
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Slika 4: Prijemalo Gecko umakne lepljive blazinice in odstrani predmet.

1.3. Pregled klju¢nih nacel delovanja

Zaradi edinstvenega mehanizma delovanja prijemala Gecko Gripper je pomembno, da
razumete naslednja klju¢na nacela delovanja za pravilno uporabo prijemala in doseganje
optimalne ucinkovitosti delovanja prijemala. To je ZELO pomembno.

Hrapavost povrsine vpliva na prijem

Prijemalo Gecko Gripper deluje najbolje pri visoko poliranih povrsinah, ki omogocajo
najvecji mozni stik med lepljivimi blazinicami in povrsino predmeta. Ko povrsina postaja
vse manj gladka, je za oprijem predmeta potrebna visja vnaprejsnja sila obremenitve. Pri
neodsevnih povrsinah upostevajte omejitev najvisje dovoljene hrapavosti povrsine, ki jo
prijemalo Se lahko prime.

Vec informacij najdete v poglavju 9.4.

Okoljski pogoji vplivajo na oprijem

Lepljive blazinice predmet pritrdijo s pomoc¢jo Van der Waalsove sile. Ce so se na
povrsini predmeta nabrali prah ali delci, bodo blazinice prisle v stik s temi tujki. Prasne,
mastne, oljne ali mokre povrsine predmetov se ne bodo prilepile na prijemalo Gecko
Gripper. Prijemalo najbolje deluje s Cistimi, gladkimi in suhimi povrSinami.

Vec informacij najdete v poglavju 9.5.

Vnaprejsnja obremenitev doloca najvisjo silo obremenitve

Sila oprijema je prav tako odvisna od koli¢ine sile za vnaprejSnjo obremeniteyv,
uporabljene na povrsini. Sila vnaprejSnje obremenitve je odvisna tudi od gladkosti ali
hrapavosti povrsine. Za oprijem in premik poljubne obremenitve je zahtevan najmanjsi
prag sile za vnaprejSnjo obremenitev. Sila obremenitve se nato povisa skladno z
ustreznim povisanjem sile vnaprejsnje obremenitve. Sila obremenitve se prav tako zasiti
pri poljubni sili vnaprejsSnje obremenitve, specifi¢ni glede na material in delovne pogoje.
Vec informacij najdete v poglavju 9.4.

Usklajevanje delovanja prijemala s sistemom za zaznavanje trkov robota ali drugimi
varnostnimi sistemi



Ce prijemalo Gecko Gripper uporabljate skupaj s krmiljenim robotom, bodite pozorni, da
med postopkom prijemanja predmeta ne aktivirate sistema za zaznavanje trkov

robota. Najvecja dovoljena sila, ki jo bo prijemalo preneslo na poljuben predmet je 150

N, ki zagotavlja najvecji oprijem. Morda boste morali prilagoditi nastavitve skupne rabe

ali nastavitve za zaznavanje trkov robota, kar je odvisno od vrste robota in predmeta, da
preprecite aktiviranje robota ob stiku.

e lIzbrano mesto in navori predmeta lahko presezejo silo prijema
Specifikacije za oprijem prijemala predvidevajo, da je sredis¢e teznosti predmeta enako
oddaljeno od blazinic prijemala. Ce sredi$¢e teZnosti predmeta ni centrirano ali je na
predmet prenesen navor, premiki robota-predmeta lahko zmanjsajo silo oprijema,
zaradi Cesar predmet pade iz prijemala.
Vec informacij najdete v poglavju 9.5.

1.4. Delovanje piezoelektri¢nega Cistilnega sistema

Gecko Gripper je lahko opremljen z izbirnim avtonomnim cistilnim sistemom, ki za CiS¢enje
blazinic prijemala Gecko Gripper med vsakim ciklom pritrditve/odstranitve uporablja
piezoelektriko. Gonilnik piezo na ve¢ unimorfnih piezo elementov prenese ustrezno
resonanc¢no frekvenco (20-26 kHz) in tako mocno pretrese oblogo gecko ter s povrsine
odstrani prasne delce. Piezoelektri¢ni Cistilni sistem zahteva dodatna vezja v ohisju
prijemala, ki povecajo vhodno napetost do 225 voltov (od konice do konice).

Vec informacij izveste v dodatku Piezoelektricni Cistilni sistem; ta oprema je izbirna.



2. Varnost

Prijemalo Gecko Gripper je industrijska oprema, ki je namenjena kot kon¢ni efektor ali orodje za
industrijske robote. Namenjeno je za prijemanje in namesc¢anje Stevilnih razli¢nih predmetov.
Pri nepravilni uporabi lahko poskodujete prijemalo ali priklju¢eno opremo.

2.1.Veljavnost in odgovornost

Informacije v tem priro¢niku niso vodilo za oblikovanje popolne robotske aplikacije.
Varnostna navodila so omejena na prijemalo Gecko Gripper in ne zajemajo varnostnih
ukrepov popolne aplikacije. Popolna aplikacija mora biti nacrtovana in namescena v skladu z
varnostnimi zahtevami, dolo¢enimi v standardih in s predpisi drZave, v kateri je aplikacija
namescena.

Integratorji aplikacije so odgovorni za zagotavljanje, da se upostevajo veljavna zakonodaja
in predpisi o varnosti v zadevni drzavi in da so vse pomembne nevarnosti v celotni aplikaciji

odpravljene.

To vkljuéuje, vendar ni omejeno na:
e lzdelavo ocene tveganja za celotno aplikacijo.

e Potrjevanje, da je celotna aplikacija oblikovana in nameséena pravilno.

2.2. Omejitve odgovornosti

Varnostna navodila in druge informacije v tem priro¢niku niso jamstvo, da uporabnik ne bo
utrpel poskodb, tudi ¢e upoSteva vsa navodila.

2.3. Opozorila v tem priro¢niku

NEVARNOST! Ponazarja zelo nevarno situacijo, ki lahko, e se ji ne izognete,
povzroci poskodbe ali smrt. A

POZOR Ponazarja morebitno nevarno situacijo, ki lahko, e se ji ne izognete, povzroci
poskodbe ali poskodbe opreme.

OPOMBA
To so dodatne informacije, kot so nasveti in priporocila.



2.4.SploSna opozorila

To poglavje vsebuje sploSna opozorila o uporabi prijemala Gecko Gripper.

1.

10.

11.

12.

13.

Prepricajte se, da je prijemalo pravilno namescéeno.
Zagotovite, da prijemalo ne bo tréilo v ovire.
Nikoli ne uporabljajte poSkodovanega prijemala.

Poskrbite, da okoncine niso v stiku z ohisjem in montazno povrsino prijemala ali med
njima, ko je prijemalo v nacinu delovanja ali priucevanja.

Skrbno upostevajte varnostna navodila za vso opremo v aplikaciji.
Nikoli ne spreminjajte prijemala! Spreminjanje lahko povzroci nevarne situacije.

Druzba OnRobot A/S ZAVRACA KAKRSNO KOLI ODGOVORNOST, CE SE IZDELEK
SPREMENI ALI MODIFICIRA NA KAKRSEN KOLI NACIN.

Pri vgradnji zunanje naprave se prepricajte, da so bila upostevana varnostna
navodila iz tega prirocnika kot tudi priro¢nika zunanje naprave.

Ce se prijemalo uporablja v aplikacijah, kjer ni povezano z robotom UR, je treba
zagotoviti, da so povezave podobne analognemu vhodu, digitalnim vhodom,
izhodom in elektri¢nim prikljuckom. Poskrbite, da boste uporabili programski skript
prijemala Gecko Gripper, ki je prilagojen za va$o specifiéno aplikacijo. Ce Zelite ve¢
informacij, se obrnite na dobavitelja.

Ko je prijemalo v kombinaciji s strojem, ki bi lahko poSkodoval prijemalo, ali dela z
njim, je zelo priporocljivo, da preizkusite vse funkcije posebej zunaj morebitnega
nevarnega delovnega prostora.

Ko je nadaljnje delovanje odvisno od povratnih informacij prijemala (V-/I-signal
pripravljenosti) in napaka povzroci skodo na prijemalu in/ali drugemu stroju, je poleg
povratnih informacij prijemala zelo priporocljiva uporaba zunanijih tipal, da se
zagotovi pravilno delovanje, tudi ¢e pride do okvare. Druzba OnRobot A/S ne more
biti odgovorna za kakrsno koli Skodo na prijemalu ali drugi opremi, ki nastane zaradi
programskih napak prijemala.

Prijemalo nikoli ne sme priti v stik z jedkimi snovmi, iskricami spajkanja ali
abrazivnimi praski, saj lahko poskodujejo prijemalo.

Upostevajte standarde sodelovanja, ¢e se v delovhnem prostoru prijemala nahajajo
osebe.



14. Prijemala nikoli ne uporabljajte, ¢e stroj, na katerem je namesceno prijemalo, niv
skladu z zakonodajo in standardi o varnosti v vasi drZavi.

2.5. Predvidena uporaba

Prijemalo je industrijska oprema, ki je namenjena kot kon¢ni efektor ali orodje za
industrijske robote. Namenjeno je za prijemanje in namescanje razli¢nih predmetov.

Skupna uporaba prijemala z ljudmi, ki so blizu delovnega obmocgja ali v njem, je predvidena
le v primerih nenevarnih aplikacij, kjer celotna aplikacija, vklju¢no s predmetom, ne
predstavlja vedjih tveganj glede na oceno tveganja za doloceno aplikacijo.

Vsaka uporaba, ki odstopa od predvidene uporabe, velja za nedopustno zlorabo. To
vklju€uje, vendar ni omejeno na:

1. Uporabo v potencialno eksplozivnih okoljih.

2. Uporabo v zdravstvenih in Zivljenjsko kriti¢nih situacijah.

3. Uporabo pred izvedbo ocene tveganja.

2.6. Ocena tveganja

Pomembno je, da pridobite oceno tveganja. Ker se prijemalo Steje kot delno dokoncan stroj,
morate prav tako upostevati navodila v priro¢nikih vseh dodatnih strojev, ki jih uporabljate.
OnRobot A/S priporoca, da integrator uporablja smernice standardov ISO 12100 in I1SO
10218-2 za izvedbo oceno tveganja.

Integrator mora pri izvajanju ocene tveganja upostevati naslednje morebitne nevarne
situacije. Morda bo prislo do dodatnih nevarnih situacij glede na specifi¢ne situacije ali
uporabo.

1. Zagozditev okoncin med prijemalom in substratom.

2. Prebod koZe z ostrim robom ali ostrimi konicami prijetega predmeta.

3. Posledice zaradi nepravilne vgradnje prijemala.

4. Predmeti, ki padejo s prijemala, npr. zaradi nepravilne sile oprijema ali hitrega

pospesevanja iz robota.



3.1. Gecko Gripper

3. Uvod: vsebina
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Slika 5: Slika CAD prijemala Gecko Gripper in blazinic.



3.2.Seznam delov in Stevilk

Ime dela Opis

Gecko Gripper V5 Prijemalo Gecko Gripper, razlicica 5, brez piezo Cistilnega sistema
Sestav blazinic za prijemalo
Gecko Gripper, brez piezo Sestav blazinic za prijemalo Gecko Gripper, brez piezo sistema, 1 komplet 4

sistema, 1 komplet 4 blazinic = blazinic
Kabel, 10-zi¢ni, dvojna vijacnica kabla, ploski zenski prikljucek za ploski moski

Kabel Turck - 10 Zic, V/I prikljucek, priklju¢ki M12 EUROFAST
Kabel Turck — 8-Zi¢ni
Ethernet RJ45 Kabel, 8-Zi¢ni, Ethernet, moski, M12, 5M

Vgradni sorniki za prijemalo ~ M6X1.0 80-mm vijak z glavo brez zareze SS
Inbus klju¢ =5 mm za
montaZo robota, 9 " skupne

dolzine Inbus klju¢ — 5 mm za montaZo robota, 9 " skupne dolZine
Orodje za odstranjevanje
blazinic Gecko Pleskarsko ravnalo, 1-1/4 " Siroko x 0,075 " debelo rezilo s prirezanim robom

Pogon USB OnRobot A/S -

uporabniski prirocniki in

grafi¢ni uporabniski

vmesniki Klju€ USB — uporabniski priro¢niki in grafi¢ni uporabniski vmesniki
NAMIZNI ADAPTER ZA

1ZMENIENI/ENOSMERNI

TOK, 24 V,90 W NAMIZNI ADAPTER ZA IZMENICNI/ENOSMERNI TOK, 24 V, 90 W

Vodnik za hitri zaCetek

Tabela 1: Seznam delov za prijemalo Gecko Gripper in izbirne dodatke.

3.3. Programska oprema za prijemalo Gecko Gripper

Programsko opremo z uporabniskim vmesnikom za konfiguriranje in upravljanje prijemala
Gecko Gripper lahko prenesete iz priloZzenega bliskovnega pogona USB OnRobot A/S ali s
spletnega mesta podjetja OnRobot A/S:

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/
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4. Vodnik za hitri zacetek

Varnostni opomniki
Namestitev in upravljanje prijemala Gecko Gripper lahko izvajajo samo usposobljeni
strokovnjaki.

NEVARNOST Nepravilno ravnanje prikljucenega prijemala in A

KORAK 1:

KORAK 2:

KORAK 3:

KORAK 4:

KORAK 5:

njegovih delov lahko povzroci poskodbe ali smrt.

Namestitev blazinic in vgradnja prijemala

Namestite Stiri blaznice prijemala Gecko Gripper tako, da jih vstavite v ploskev
oprijema prijemala. Prijemalo Gecko Gripper je z dvema vijakoma (M6-1-80)
neposredno pritrjeno na robot Universal. V nasprotnem primeru je treba
uporabiti vgradno plos¢o (za druge znamke robotov). S 5-mm inbus klju¢em
vstavite vijake in jih privijte z navorom 8 Nm.

Napajanje prijemala

Prijemalo Gecko Gripper se napaja z V-/I-kablom. Avtonomni piezoelektri¢ni
Cistilni sistem zahteva dodatno povezavo z visokonapetostnim virom napetosti
prek kabla piezo.

Ob zagonu bo po kratki zakasnitvi modra komunikacijska lu¢ka prijemala dvakrat
zasvetila, da ponazori dokoncanje zaporedja vklopa prijemala. Priporo¢amo, da
sedaj preskusite vse funkcije prijemala z namiznim grafi¢cnim uporabniskim
vmesnikom za sistem Windows.

Namestitev graficnega uporabniskega vmesnika za prijemalo Gecko Gripper
Namestite namizni grafi¢ni uporabniski vmesnik za sistem Windows za prijemalo
Gecko Gripper s priloZzenega bliskovnega pogona USB ali s spletnega mesta
podjetja OnRobot A/S.

Nastavitev parametrov prijemala

Priporo¢amo, da z namiznim uporabniskim vmesnikom za agnostiko robota
preskusite funkcije prijemala in programirate prijemalo. Z vmesnikom, ki je
preprost za uporabo, lahko dolocite Stevilo parametrov prijemala, ki doloc¢ajo
stanje prijemala.

Upravljanje prijemala



Prijemalo Gecko Gripper lahko upravljate na dva komunikacijska nacina: digitalni
V/lin Ethernet TCP. S tema nacinoma lahko ustvarite protokol prijemanja po
meri, ki ustreza vasim potrebam.

5. Namestitev prijemala na robot

Montaza prijemala na robot je hiter in preprost postopek. Za vse modele robotov Universal
Robot lahko prijemalo montirate neposredno na robot in ne potrebujete montazne plosce. Za
druge modele robotov potrebujete montazno plosco ali drug adapter.

5.1.Zahtevani elementi, orodja in oprema

Pred namestitvijo sestavite naslednje elemente, orodja in opremo:

Deli
Komponente prijemala.

Gecko Gripper V5

Sestav blazinic za prijemalo Gecko
Gripper

Kabel Turck, 10-Zi¢ni, V/I

Kabel Turck, 8-zi¢ni, Ethernet RJ45
Pritrdilne vijaki prijemala (M6-1-80)
Pogon USB OnRobot A/S z
uporabniskimi priro¢niki in grafi¢nimi
uporabniskimi vmesniki

ANIRN

AN

Elementi
Potrosni material.

Vezice (priporocljivo)
MontaZna plosca za druge modele
robotov (izbirno)

ANIRN

Orodja Inbus klju¢, 5 mm (vkljucen)
Potrebno za namestitev ali popravilo, Orodje za odstranjevanje blazinic Gecko
vendar ne za delovanje. (vklju€eno)

< S

Oprema v" Namizni adapter za

Potrebno za delovanje. izmeniéni/enosmerni tok, 24V, 90 W
(vkljucen)

v Elektri¢no napajanje z 24 V
enosmernega toka

v Visokonapetostno elektri¢no napajanje
za izbirni piezoelektricni Cistilni sistem

Tabela 2: Materiali za namestitev.

5.2. Mehanska namestitev: montaza prijemala

5.2.1. Seznam delov
Ti deli so vkljuéeni v dobavo prijemala Gecko Gripper:
v" Gecko Gripper



v’ sestav blazinic za prijemalo Gecko Gripper,
v' montaZna vijaka x2,
v inbus klju¢, 5 mm (za montaZo prijemala).

5.2.2. Varnostna obvestila:

robota, materialov ali telesne poSkodbe oziroma smrt
upravljavcev. Prepricajte se, da je prijemalo pravilno namestil
usposobljen strokovnjak.

NEVARNOST! Nepravilna namestitev lahko povzroci poskodbe prijemala, f

POZOR Preden namestite prijemalo, se prepricajte, da je robot izklopljen ali
miruje (program se ne izvaja).

5.2.3. Postopek za montazo prijemala

Pri robotih Universal nadaljujte s korakom 2, saj montazna plosc¢a ni zahtevana.

Korak 1: Namestite blazinice Gecko na prijemalo, preden prijemalo namestite na
robot.

~

Slika 6: Prijemalna povrsina prijemala Gecko Gripper, v katero boste vstavili Stiri blazinice.

Pritrdite Stiri (4) blazinice prijemala Gecko Gripper na prijemalno povrsino
tako, da poravnate zarezo v montazni luknji z vzajemnim zavihkom na
sestavu z blazinicami.
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Slika 7: Zareza v vgradni luknji (levo) in zavihek na sestavu z blazinicami (desno).

Slika 8: Poravnava sestava z blazinicami za vstavljanje v montazZno luknjo.

Mocni magneti na sistemu za pritrditev blazinic bodo povlekli blazinice na
ustrezno mesto. Ko so blazinice namescene, bi morale bite v celoti
poravnane s povrsino vgradnje plosce prijemala.



Slika 9: Namescanje zadnje blazinice na prijemalo. Srebrna plos¢a namescenih blazinic je poravnana z ohisjem
prijemala.

Korak 2: Montazno plosco pritrdite na robot z dvema montaznima vijakoma (M6-
1-80). Vsak vijak privijte s 5-mm inbus klju¢em z navorom 8 Nm.
Ta korak velja samot za robote, ki niso vrste Universal.

RS S

Slika 10: Montaz"na plosc¢a za robote, ki niso vrste Uhivéréal.

Korak 3:  Poravnajte luknje na montazni povrsini prijemala Gecko Gripper z
montaznimi luknjami na robotu (ali montazni plosci/adapterju po meri).



Vse montazne vijake (M6-1-80) vstavite v sprednji del prijemala, navzdol
po zracni cevi in s priloZzenim 5-mm inbus klju¢em vijak privijte na svoje
mesto. Vijake privijte s 5-mm inbus klju¢em z navorom 8 Nm.

g

Slika 12: Privijanje montaZnih vijakov za pritrditev prijemala na robot s 5-mm inbus kljucem.

Sredisc¢na tocka orodja Gecko Gripper nima zamika na osi X ali Y glede na robot. Zato
je srediscna tocka orodja pomaknjena za 185 mm (v smeri osi Z) stran od montazne
povrsine na roki robota.



Ce Zelite izvedeti ve¢ o dimenzijah prijemala, preberite poglavje 9.1.

Sedaj lahko poveZete montirano prijemalo (poglavje 6.3).

5.3. Elektri¢na napeljava: napajanje in komuniciranje prijemala
5.3.1. Specifikacije napajanja

Prijemalo Gecko Gripper se napaja prek V-/I-kabla. Vezice na ustreznem kablu morate
prekiniti ob napajanju, ki ustreza vasim potrebam. To lahko vkljuCuje povezovanje s/z:
e 24V enosmernega toka, 48 W (nazivna; najvecja 28 V) zunanjega napajanja (prek
vklju¢enega okroglega prikljucka);
e integriranim napajanjem s 24 V enosmernega toka krmilnika robota.

Avtonomni Cistini sistem prijemala Gecko Gripper (izbirno) zahteva dodaten
visokonapetostni vir napajanja.
e Vec informacij izveste v dodatku Piezoelektricni Cistilni sistem.

5.3.2. Komunikacije

Na voljo sta dve konfiguraciji kabla prijemala (ki vkljucujeta avtonomni Cistilni sistem),
kar je odvisno od vasih zahtev napajanja in komunikacije:
¢ Napajanje in komunikacije, ki uporabljajo digitalni V/I (1 kabel)
e Napajanje, ki uporablja digitalni V/I, komunikacija prek Etherneta TCP/IP (2
kabla)

Izbirni sistem Cis€enja piezo zahteva dodaten 4-pinski kabel.

Digitalni V/I

v" Komunikacija in 24-V napajanje prek 10-pinskega konektorja (8-pinski
prikljucek se ne uporablja za komunikacijo z digitalnimi V/I, ampak samo
Ethernet, glejte spodaij).

v Lahko nadzorujete katero koli vrsto robota s preprostimi V-/I-signali.

v’ Zelene nastavitvene tocke (npr. specifikacije nadzornega polozaja itd.) najprej
nastavite z namiznim uporabniskim vmesnikom sistema Windows, nato pa
lahko prijemalo upravljate z V-/I-vmesnikom.

v" Namestitev programske opreme robota ni zahtevana.

Prijemalo Gecko Gripper lahko z V/I vklopite na dva nacina:

1. Okrogli prikljuéek vtiénice lahko prikljuéite neposredno v priloZzeno napajanje.

2. Okrogli priklju¢ek vti¢nice lahko odstranite in uporabite 24-V napajanje v
priljubljenem krmilniku robota (ali drugem viru). Prijemalo Gecko Gripper
porabi manj kot 1 A (konica in RMS).



Digitalni V-/I-kabel ima vrata za povezavo s prijemalom in jezicki na nasprotnem
delu za neposredno in prilagodljivo oZicenje po potrebi za integracijo s sistemom.

Slika 13: V-/I- kabelski terminal z okroglim priklju¢kom vti¢nice (za
neposredno povezavo z napajanjem) in drugimi vhodnimi/izhodnimi Zicami.

Ce Zelite V-/I-kanale priklju¢iti na pravilne priklju¢ke, preberite razdelek 8.1
Digitalne V-/I-komunikacije.

Ethernet
v' Komunikacija prek 8-polnega prikljucka.
v Lahko krmilite z vmesniki za priu¢evanje po meri za Universal Robot,
Kawasaki in FANUC.
v’ Prav tako lahko krmilite z namiznim grafiénim vmesnikom sistema Windows
prek neposredne Ethernetne povezave med ra¢unalnikom in prijemalom.

Ethernetna komunikacija omogoca dinamicno prilagajanje parametrov prijemala, v
nacinu V/I pa parametrov prijemala ni mogoce dinamicno prilagoditi brez namiznega
graficnega vmesnika sistema Windows.

5.3.3. Postopek za napajanje in vzpostavitev napeljave prijemala

Ko prijemalo vgradite na robot (poglavje 6.2) in dolocite ustrezno napajanje, lahko
vzpostavite napeljavo prijemala.

Potrebovali boste napajalne in komunikacijske kable, prilozene prijemalu (kabel Turck,
10-Ziéni, V/I'in kabel Turck, 8-Zicni, Ethernet RJ45), in vec vezic oziroma podobnih
pripomockov za pritrditev kablov, da ne bodo v napoto pri gibanju robota.

POZOR Preverite, ali so prikljucki na ohisju prijemala neposkodovani, saj se pini
zlahka upognejo in poskodujejo.



Korak 1:  Povezite dvojni digitalni V-/I-kabel in napajalni kabel z ustreznim
priklju¢kom na ohisju prijemala.

_ SECKO GRippeg

Slika 14: Prikljucitev napajalnega/digitalnega V-/I-kabla z ustreznim priklju¢kom na prijemalu.

Korak 2:  Ce uporabljate Ethernetno komunikacijo, pritrdite Ethernetni kabel na
ustrezen priklju¢ek na ohisju prijemala.

Slika 15: Pritrjevanje kabla Ethernet na ustrezen prikljucek na ohisju prijemala.



Korak 3:  Kable speljite stran od prijemala, vzdolZ robota do napajalnika in
krmilnika.
Poskrbite, da pustite dovolj prostora med kabli in tako preprecite
napetost kablov med premikanjem robota.

A

Slika 16: Kabli so ohlapno speljani vzdolZ roke robota.

Korak 4:  Pritrdite kable, da ne bodo ovirali gibanja robota in pritrjenega predmeta.
Izvedite vse pri¢akovane premike robota, da zagotovite, da se kabli ne
poskodujejo med delovanjem (oglejte si spodnji primer vrtenja J-6).

‘ 4
Slika 17: Vrtenje J-6, kjer premiki robota ne poskodujejo napajalnih in komunikacijskih kablov.

Priporo¢amo, da uporabite vezice; vendar so za vase specificne potrebe
morda primernejsa drugi pritrjevalci ali lepila.

OPOMBA O0Odvisno od vasega protokola ali delovnih pogojev, lahko dodate
dodatno strukturno ali izolacijsko zascito za kable.



5.3.4. Lucke LED ponazarjajo elektri¢na in komunikacijska stanja.

V ohisje prijemala Gecko Gripper so vgrajene lucke LED, ki zagotavljajo hitre vizualne
informacije o statusu Stirih razlicnih stanj.

Indikatorje LED in njihove pomene si lahko ogledate v naslednji tabeli:

Ime in Stalna barva Pocasno utripanje Hitro utripanje

barva

lucke LED

Napajanje Napajanje je N/V N/V

zelena vzpostavljeno

Napaka N/V Opozorilo (notranje Glavna napaka; takoj

rdeca napake); prijemalo ustavite delovanje
zahteva vzdrZzevanje; prijemala in ga preglejte

podrobnosti preverite v
dnevnikih napak

Blazinica N/V Del je padel Deli so veckrat zaporedoma

oranzna padli in dnevniki napak so
bili posodobljeni

Komunik. Komunikacija je N/V N/V

modra vzpostavljena

Tabela 3: Indikatorji LED in njihovi pomeni.

Ko vzpostavite povezavo in komunikacijske kable prikljucite na prijemalo in ustrezen vir
napajanja ter krmilnik, preverite, da lucke LED na ohisju prijemala ponazarjajo
nominalno delovanje: stalna zelena, stalna modra, brez rdece ali oranzne lucke.

Slika 18: Lucke LED ponazarjajo nominalno delovanje prijemala
(stalna zelena za napajanje, stalna modra za komunik., lucki za napake in blazinice sta izklopljeni).



5.4. Opombe k namestitvi za razlicne robote

Ce Zelite izvedeti dodatne informacije o namestitvi za razliéne znamke robotov, obis¢ite
spletno mesto OnRobot A/S za prijemalo Gecko Gripper:

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



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

6. Nastavitev parametrov prijemala

Z grafi€nim uporabniskim vmesnikom za prijemalo Gecko Gripper lahko ustvarite protokol za
prijemanje, ki je v celoti prilagojen vasim specifikacijam. V graficnem uporabniskem vmesniku
lahko dolocite silo vnaprejSnje obremenitve prijemala in nastavitve tocke ultrazvoénega
razpona ter shranite vec stanj prijemala za bodoco uporabo.

6.1. Namestitev namiznega graficnega uporabniskega vmesnika za sistem Windows

OnRobot A/S ponuja uporabniku prijazen namizni graficni vmesnik sistema Windows za
programiranje in krmiljenje prijemala Gecko Gripper prek kabla Ethernet.

Priporocene zahteve programske opreme:

v" Names$éen operacijski sistem Windows 7 s servisnim paketom SP1 ali novej$im
(razlic¢ica x86 ali x64)

v" Nameséen .NET Framework 4.7 ali novej3i

6.1.1. Namesc¢anje namiznega graficnega uporabniskega vmesnika:

Korak 1:  Aplikacijo namestite tako, da odprete datoteko »Gecko Gripper Desktop GUI
setup« z bliskovnega pogona USB OnRobot A/S ali s spletnega mesta podjetja
OnRobot A/S.

@

Izbira ciljnega mesta ‘
Kam Zelite namestiti program Gecko Gripper Desktop GUI? C

Program Gecko Gripper Desktop GUI bo namescen v naslednjo mapo.

Za nadaljevanje kliknite Naprej. Ce Zelite izbrati drugo mapo, kliknite Prebrskaj.

!C:\Program Files {x86)\Gecko Gripper Desktop GUI Prebrska;...

Na disku mora biti vsaj 9.5 MB prostora.

Slika 19: Zacetek namestitve graficnega uporabniskega vmesnika za prijemalo Gecko Gripper.




Korak 2: Izberite potrditveno polje »Launch Gecko Desktop GUI (Zazeni namizni
grafi¢ni uporabniski vmesnik Gecko)«, ko se namestitev dokonca. Tako boste

zagnali aplikacijo.

Zakljucek namestitve programa
Gecko Gripper Desktop GUI

Program Gecko Gripper Desktop GUI je nameséen v vas
racunalnik. Program zaZenete tako, da odprete pravkar
ustvarjene programske ikone.

Kliknite tipko Koncaj za zakljucek namestitve.

Odpri Gecko Gripper Desktop GUI

|

Slika 20: Zaboh namiznega graficnega uporabniskega vmesnika za prijemalo Gecko Gripper po kon¢ani namestitvi.

Zdaj lahko kadar koli zazenete aplikacijo tako, da odrete datoteko
»PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe« v mapi, v kateri je namesc¢ena aplikacija.

Korak 3:  Vnesite naslov IP za prijemalo Gecko Gripper, ko vas k temu pozove zacetni

zaslon, da omogocite komunikacijo s prijemalom Gecko Gripper.
= X

(£} Gekonsko prijemalo

Pomo¢ Nastavitve

Shrani kot privzeto

Gekonsko prijemalo
192.168.0.170 X ]

Naslov IP:

Slika 21: Zacetni zaslon prijemala Gecko Gripper.



IP ali konfiguracijo vrat lahko spremenite tudi na zavihku »Settings
(Nastavitve)« v glavni menijski vrstici. Privzeti naslov IP prijemala je
192.168.0.170, privzeta Stevilka vrat pa je 30000.

Potrdite polje »Save as Default (Shrani kot privzeto)«, da samodejno
uporabite ta naslov IP za prijemalo Gecko Gripper, ko boste naslednji¢ zagnali
aplikacijo.

6.2. Nastavitev stati¢nega naslova IP za namizni grafi¢ni uporabniski vmesnik

Prijemalo Gecko Gripper in namizni racunalnik morata v skupni rabi imeti isto lokalno
omrezje, Ce Zelite vzpostaviti uspeSno komunikacijo med njima. V naslednjih korakih boste
izvedeli postopek za nastavitev naslova IP namiznega racunalnika za seznanjanje s
prijemalom Gecko Gripper.

Korak 1:  Odprite nadzorno plosc¢o in kliknite »View network status and tasks (PrikaZi
stanje omreZja in opravila)«.

8 Control Panel - m} X
« v # [ > Control Panel v D .
Adjust your computer's settings View by: Category *
System and Security User Accounts
Review your computer’s status 51 ®¥ Change account type
Save backup copies of ir files with File History
a
Backup and Restore (Windows 7) B .
i o E‘ Appearance and Personalization
R Network and Internet ~=
\ View network status and tasks 2 Clock Language, and Region
Choose homegroup and sharing options i Add a language
. Hardware and Sound Change input methads
Lo . Change date, time, or number formats
;ﬁq View devices and printers

. Ease of Access
Adjust commanly used mobility settings Let Windows suggest settings

Optimize visual display
Programs : e

a
['] Uninstall a program

Slika 22: Iskanje stanja omreZja na nadzorni plosci racunalnika (oznaceno z modro).

Korak 2:  Kliknite »Change adapter settings (Spremeni nastavitve kartice)« v zgorniji levi
plosci okna.



&} Network and Sharing Center - [m] 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: M Wi-Fi (LACI Guest)
Change your networking settings
"5. Set up a new connection or network
Set up a broadband, dial-up, or VPN connection; or set up a router or access point.
= Troubleshoot problems
Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.
HomeGroup
Infrared
Internet Options
Windows Defender Firewall

Korak 3

Korak 4:

Slika 23: Iskanje povezave »Spremeni nastavitve kartice« (oznaceno z modro).

.V naslednjem oknu z desno tipko miske kliknite »Ethernet«, da prikaZzete spustni
meni, in izberite »Properties (Lastnosti)«.

‘& Network Connections

- [m] x

4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections P

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

—

i Bluetooth Network - Ethernet 3 & VirtualBox Host-Only
x - Connection !’ Unidentified network ! Metwork

Mot rennoctad =% Realtek USB GbE Famil =% Enabled
%7 Disable

‘ Status

Diagnose

&

Bridge Connections

Create Shortcut
' Delete

!; Rename

¥y Properties

4items 1 item selected

|

Slika 24: Dostopanje do elementa menija z lastnostmi omreZja Ethernet.

V pojavnem meniju z lastnostmi omrezja Ethernet poiscite in izberite moznost

»Internetni protokol, razli¢ica 4 (TCP/IPv4)«. Ko je moZnost izbrana, kliknite
gumb »Properties (Lastnosti)«.



]

— O

4~ '%& > Control Panel * Network and Internet * Metwork Connections v U  Search Network Connections Fe)

Organize * Disabla this ne{ | Ethernet 3 Properties X Hion - E - ] o

- Bluetooth | Metworking  Sharing - VirtualBox Host-Only
L,' Connectio & Netwark
4 B Not conng Connect using:

Enabled
@ Realtek USB GbE Family Controller £3

L

8

This connection uses the following items:

E3Cliert for Microsoft Netwarks A
"I? File and Printer Sharing for Microsoft Networks
"[A]\c'irlua\EUx MNDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler

IR ntemet Protocol Version 4 (TCP/IPyd)

O 2. Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol

1. Microsoft LLDF Protocal Driver w
< >

Install. Uninstal Properties
Description

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

OK Cancel

4 items 1 item selected
e ————————— e

Slika 25: Dostopanje do elementa z lastnostmi za internetni protokol, razlicice 4 (TCP/IPv4).

Korak 5: V prikazanem pojavnem oknu izberite izbirni gumb »Use the following IP address
(Uporabi naslednji naslov IP)«.

V polje »IP address (Naslov IP)« vnesite »192.168.0.X«, kjer X predstavlja
poljubno celo stevilo med 0 in 255, razen Stevila 170, saj je »192.168.0.170«
naslov IP za prijemalo Gecko Gripper. Na primer »192.168.0.3« je veljaven naslov
IP za namizni grafi¢ni uporabniski vmesnik, s katerim boste vzpostavili
komunikacijo s prijemalom Gecko Gripper (glejte sliko).

V polje »Subnet mask (Maska podomreZja)« vnesite »255.255.255.0«.
Polje »Default gateway (Privzeti prehod)« pustite prazno.
Kliknite »OK (V redu)«, da koncate dodeljevanje naslovov IP za namizni grafi¢ni

uporabniski vmesnik. Grafi¢ni uporabniski vmesnik lahko sedaj pois¢e prijemalo
Gecko Gripper in vzpostavi povezavo z njim.



W Metwork Connections

“ & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections

Disable this nef § Ethernet 2 Properties

Bluetooth |  Metwordng  Sharing

> Hion

LY

Mi) Connectig
x Mot conng

Wi-Fi
" LACI Gues]
o | elir) Wi

Internet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties

General

for the appropriate IP settings.

() Obtain an IP address automatically
(®) Use the following IP address:

IP address: 192.168. 0 . 3
Subnet mask: 255 .255.255. 0

Obtain DMS server address automatically
(®) Use the following DNS server addresses:
Preferred DNS server: l:l

Alternate DNS server:

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

[ validate settings upon exit

4 items 1 item selected

- m}
v Q) Search Network Connections
E- O

VirtualBox Host-Only
Network

g
@* Enabled

Slika 26: Vnasanje veljavnega naslova IP za namizni graficni uporabniski vmesnik.

>
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6.3. Nastavitev parametrov prijemala z namiznim graficnim uporabniskim vmesnikom

za sistem Windows

Zaslon za nacin usposabljanja se prikaze, po tem, ko je bila uspesno vzpostavljena povezava
s prijemalo Gecko Gripper. Povezavo s prijemalom lahko kadar koli prekinete tako, da v
menijski vrstici izberete moznost »Disconnect (Prekini povezavo)«.

(Z) Zaslon nacina za ucenje - ustvari novo stanje

Datoteka Nastavitve Podatki Pomoc Prekini povezavo

Sila predobremenitve
(30-150N)

= 500N| +

Gekonsko prijemalo

Robot

Universal (Ethernet) ~

Ultrazvoéno obmodje
(0-260 mm) _

1
= 500 mm| +

Ocisti blazinice

Polozaj blazinice
@ Aktiviraj

Deaktiviraj

— m] X
@robot

Slika 27: Namizni zaslon nacina usposabljanja (ustvari novo stanje).




Preverite, ali je posodobljena programska oprema za grafi¢ni uporabniski vmesnik
prijemala Gecko Gripper. Razli¢ica programske opreme je navedena na strani »About
(Vizitka)« v razdelku »Help (Pomoc)« glavne menijske vrstice.

(£ Vizitka uporabnitkega vmesnika OnRobot

@ rObOtUporabniéki vmesnik gekonskega prijemala OnRobot -
razli€ica programske opreme 5t. 1.0.0.0

Obiécite hitps://onrobot.com za ve¢ informacij o nasih izdelkih

Copyright © 2018 OnRobot

ZAPRI

Slika 28: Pogovorno okno »About Dialog (Vizitka)«.
Ce Zelite izvedeti ve¢ o odpravljanju teZav in podpori, kliknite moZnost

»Support (Podpora)« na zavihku »Help (Pomoc)« v glavni menijski vrstici.

Zelene enote (metri¢ni ali imperialni sistem oziroma odstotki) lahko nastavite
na zavihku »Settings (Nastavitve)« menijske vrstice.

(£ Nastavitve

Enote
Sistem Obmodje (sila predobremenitve, ultrazvoéni senzor)
@ Metricni (cm, N)  30-150 N, 0-260 mm

Imperialni (in, Ib-ft) 6.7-33.7 Ibf, 0-10.2 in
Odstotek (%) 0-100 %, 0-100 %

V REDU PREKLICI

Slika 29: Spreminjanje enot v pogovornem oknu »Settings (Nastavitve)«.
Zdaj lahko preverite delovanje prijemala in ga konfigurirate v namiznem racunalniku.
6.3.1. Ustvarjanje novega stanja: Prvo programiranje funkcije prijemala

Korak 1:  Odprite aplikacijo prijemala Gecko Gripper. Prikazati se mora zaslon
»Training Mode Screen (Nacin usposabljanja)«.



() Zaslon nacina za ucenje — ustvari novo stanje - =]

Datoteka Nastavitve

%

@ robok

Podatki Pomo¢ Prekini povezavo
robot

Gekonsko prijemalo

Robot

Universal (Ethernet) ~

Sila predobremenitve Ultrazvoéno obmodje Polozaj blazinice

(30-150 N) (0-260 mm)

® Aktiviraj
= 500N + = 500 mm| +

Deaktiviraj

Ocisti blazinice

Korak 2:

Korak 3:

Korak 4:

Korak 5:

Slika 30: Namizni zaslon za nacin usposabljanja (ustvari novo stanje).

Izberite ustrezni robot in na¢in komunikacije v spustnem meniju »Robot«
desno od sredisc¢a graficnega uporabniskega vmesnika.

Nastavite Zeleno silo vnaprejsnje obremenitve.

S to nastavitvijo dolocite, pri kaksni ravni sile prijemalo obvesti robota, da
je dosegel dolo¢eno obremenitev. Ce na primer pobirate velike steklene
dele, pri katerih je zahtevanih 100 N sile vnaprejSnje obremenitve, in ko v
nacinu V/I dosezZete 100 N, je pin 5 nastavljen na VISOKO; v nacinu
Ethernet pa se vrednost indeksa paketa 9 iz 0 spremeni na 1.

Ce Zelite ve¢ informacij o izbiranju ustrezne sile vnaprejinje obremenitve
za poljubno opravilo in material, preberite poglavje 9.4.

OPOMBA: Razpon za zaznavanje vnaprejsnje obremenitve pri prijemalih
Gecko znasa med 30 in 150 N; prijemalo NE MORE zaznati obremenitve,
niZje od 30 N.

Nastavite ultrazvocni razpon.

Podobno kot nastavitev sile vnaprejSnje obremenitve ta nastavitev
obvesti robota, pri katerem razponu je bila dosezena dolocena sila
vnaprejsSnje obremenitve. Ta funkcija je uporabna za pobiranje ploskih
predmetov iz kupa, saj programerju robota omogoca, da robot zazene pri
najvisji dovoljeni hitrosti, dokler prijemalo ne zazna, da se bliZza tocka
pobiranja. Primer takSne uporabe smo opisali v koraku 2 poglavja 8.1.
Privzeto ultrazvocno obmocje je 125,0 mm.

Izberite polozaj blazinice.




Ce elite preveriti delovanje prijemala, lahko poskusite izvesti dejanje z
vsakim poloZajem blazinice (»Engage (Aktiviraj)« in »“Disengage

(Dezaktiviraj)«).

Privzeti poloZaj blazinice je »Engage (Aktiviraj)«.

Korak 6:

Ko dokoncate nastavitev novega stanja, izberite moznost »Perform

Action (lzvedi dejanje)«, da prijemalo nastavite na stanje, ki se ujema z

izbranimi parametri.

Ti parametri so zapisani v pomnilniku prijemala. Ce prijemalo izvajate pri

konfiguraciji V/I, bo za dolocanje stanja prijemala referencirala te

parametre. Ce prijemalo uporabljate v naginu Ethernet, bo referenciralo
te parametre kot zacetno stanje, vendar jih lahko dinami¢no spremenite.

Korak 7:

Ce Zelite prikazati podatke o sili in poloZaju prijemala v realnem ¢asu,

izberite moZnost »Start Plotting Data (Zaéni risati podatke)«. Ce Zelite
ustaviti prikaz podatkov, izberite moznost »Stop Plotting Data (Ustavi

risanje podatkov)«.

@ Zaslon nacina za ucenje — nalozi stanje

Nastavitve Podatki Pomoc

§ -

@ robok \

Datoteka Prekini povezavo

Sila predobremenitve

(30-150 N)

= 500N +

Gekonsko prijemalo

Robot

Universal (Ethernet) ~

Ultrazvoéno obmocdje
(0260 mm)

= 500 mm| +

Polozaj blazinice
@ Aktiviraj
Deaktiviraj

Ocisti blazinice

@robot

Slika 31: Risanje podatkov prijemala v namiznem graficnem uporabniskem vmesniku.

Korak 8:

Ce Zelite prikazati podatke prijemala v realnem ¢asu, vkljuéno s

prisotnostjo delov, obrabo, silo vnaprejSnje obremenitve in polozajem
blazinic, se pomaknite do razdelka »View Data (Prikaz podatkov)« na
zavihku »Data (Podatki)« menijske vrstice.

Obrabo 0

Sila predobremenitve 450 N

@ Prikazi podatke gekonskega prijemala
Prisotnost dela ‘

Ultrazvocno obmocdje 30.0 mm

Polozaj blazinice Aktivira)

X

Izpeljava sile predobremenitve 0

Podatki 32: Prikaz podatkov prijemala v namiznem graficnem uporabniskem vmesniku.




Dodatna dejanja:
Shranjevanje konfiguracije prijemala (preberite poglavje 7.3.2)
Nalaganje obstojece konfiguracije prijemala (preberite poglavje 7.3.3)
Ponastavitev prijemala (preberite poglavje 7.3.4)
Obravnavanje napak (preberite poglavje 7.3.5)
Ciseenje blazinic (preberite poglavje 7.3.6)

6.3.2. Shranjevanje konfiguracije prijemala

Ce Zelite uporabiti ve¢ konfiguracij parametrov prijemala, priporo¢amo, da
posamezne konfiguracije shranite v datoteko in kasneje dostopate do te datoteke.
Ta funkcija je uporabna, ¢e robot pobira ve¢ predmetov in je treba robotu ob¢asno
vnovi¢no dodeliti naloge.

Korak 1:  V menijski vrstici izberite moZnost »File - Save Action to File (Datoteka
-> Shrani dejanje v datoteko)«.

Izberite, ali Zelite shraniti parametre stanja v datoteko XML s pomocjo
pogovornega okna.

@ Shrani kenfiguracijo v datoteko XML X
4 I > ThisPC > Desktop v D Search Desktop P

Organize v New folder - (7]

2] Name Status Date modified Type

3 This PC
_J 3D Objects || GripperSettings 2018-10-08 11.48.31.xml = 08.10.2018 11:48 XML Document
[l Desktop
3 Documents
¥ Downloads
D Music
= Pictures
m Videos
i Local Disk (C:)
wa Local Disk (E:)

I R RGripperSettings 2018-10-08 11.48.36.xml v

Save as type: | Datoteke XML (xml) (*.xml) v

~ Hide Folders Cancel

Slika 33: Shranjevanje datoteke XML s parametri prijemala Gecko Gripper.




6.3.3. Konfiguracija obremenitve: Uporaba obstojece ali predhodno shranjenega stanja

prijemala

Ce imate shranjenih ve¢ konfiguracij prijemala, jih lahko naloZite in prijemalo hitro

nastavite na predhodno uporabljeno stanje.

Korak 1:
konfiguracijo)«.

V menijski vrstici izberite »File 2 Load Configuration (Datoteka = NalozZi

PrikaZe se pogovorno okno za odpiranje datoteke.

@ Odpri datoteko XML z nastavitvami

4 B > ThisPC > Desktop

Organize ¥ New folder

¢ OneDrive Narrie

I This PC || GripperSettings 2018-10-08 11.48.36.xml

) 3D Objects
[ Desktop

|| Documents
‘ Downloads
D Music

| Pictures

m Videos

‘i Local Disk (C:)
= Local Disk (E:)

S TN N P v X

X
v O Search Desktop pe)

=~ ™ @
Status Date modified Type

08.10.2018 11:48 XML Document

(]

File name: | GripperSettings 2018-10-08 11.48.36.xml

v\ Datoteke XML (xml) (Cxml) v

Cancel

Slika 34 Odpiranje datoteke XML, ki vsebuje predhodno konfiguracijo prijemala, z namiznim grafi¢nim uporabniskim vmesnikom.

Korak 2:

Izberite, da odprete predhodno shranjeno datoteko XML.

Na ta nacin boste naloZili nastavitve stanja prijemala Gecko Gripper v tej
datoteki in znova prikazali zaslon nacina usposabljanja (stanje nalaganja).




(Z) Zaslon naéina za uéenje - naloi stanje - O X

Datoteka

Nastavitve Podatki Pomoc Prekini povezavo
robot

"‘._.—';: Gekonsko prijemalo
%

@mbok \

Robot

Universal (Ethernet) ~

Sila predobremenitve Ultrazvoéno obmocdje Polozaj blazinice
(30-150 N) (0-260 mm) sosss
S i mm) ® Aktiviraj
= 500N || + = 500 mm || + .
Deaktiviraj

Ocisti blazinice

Slika 35: Zaslon nacina usposabljanja (stanje nalaganja) z naloZenimi parametri stanj iz prehodno shranjenega stanja.

Korak 3: Izberite moznost »Perform Action (lzvedi dejanje)«, da aktivirate
prijemalo v stanje, ki ste ga naloZili v prejSnjem koraku.

6.3.4. Ponastavitev prijemala

S tem dejanjem ponastavite vse spremembe, ki ste jih naredili v parametrih stanja
prijemala od zadnjega shranjevanja v povezani datoteki XML. Ce ni na voljo nobene
Ze shranjene razli¢ice in ponastavite prijemalo, parametre prijemala obnovite na
njihove privzete vrednosti (preberite poglavje 8).

Korak 1: Dostopajte do zaslona nacina usposabljanja iz novega stanja ali po tem,
ko izberete moznost nalaganja obstojecega stanja.

Korak 2:  Kliknite gumb »Reset Gripper (Ponastavi prijemalo)« v spodnjem levem
kotu zaslona.

6.3.5. Obravnavanje napak

Grafi¢ni uporabniski vmesnik prijemala Gecko Gripper shranjuje podrobne
informacije o nepri¢akovanih dogodkih ali napakah, do katerih je prislo med
izvajanjem programa. Te dnevnike napak lahko priklicete iz menijske vrstice
»Pomoc« tako, da pritisnete gumb »Error Logs (Dnevniki napak)«. Kliknite »Load
Logs (NaloZi dnevnike)«, da prikazete vel informacij o dnevnikih napak. Dnevnike
napak lahko shranite v datoteko, ki vam bo v pomo¢ pri odpravljanju tezav. Ce Zelite
pocistiti vse dnevnike na zaslonu, kliknite »Clear All (Podisti vse)«. Izberite »Cancel
(Preklici)«, ce se Zelite vrniti na zaslon nacina usposabljanja.




(&) Dnevniki napak

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

ZAPRI NALOZI DNEVNIKE SHRANI V DATOTEKO POCISTI VSE

Slika 36: Zapisovanje dogodkov v dnevnik in podrobnosti napak.

6.3.6. Cis¢enje blazinic

Funkcija »Ci$éenje blazinic« se uporablja z izbirnim avtonomnim piezoelektri¢nim
Cistilnim sistemom.

Vec informacij izveste v dodatku Piezoelektricni Cistilni sistem.




7. Upravljanje prijemala

Protokoli za upravljanje prijemala so v glavhem odvisni od nadina komunikacije: Digitalni V/I in
Ethernet TCP. Znatno ve¢ informacij lahko posredujete prek komunikacije Ethernet. Dodatni
delovni pogoji za dolo¢ene znamke robotov lahko najdete v dodatkih na spletnem mestu
prijemala Gecko Gripper podjetja OnRobot A/S.

Prijemalo izvede ta glavna opravila, ki jih lahko aktivirate s poljubnim na¢inom komunikacije:
e Pritrditev
e QOdstranitev
e Uporaba Cistilnega sistema blazinic (preberite dodatek za piezoelektricni Cistilni sistem)

7.1. Digitalne V-/I-komunikacije

V tem poglavju smo opisali nacin upravljanja prijemala za izvajanje dolocenih opravil z
digitalnimi V-/I-komunikacijami.

OPOMBA Ce za upravljanje prijemala uporabljate digitalne V-/I-komunikacije,

Korak 1:

Korak 2:

priporo¢amo, da uporabite namizni vmesnik sistema Windows. Programiranje
z namiznim grafi¢nim uporabniskim vmesnikom je pomembno za izvajanje vseh
funkcij prijemala.

Namizni vmesnik sistema Windows uporabite za nastavitev vrednosti za
naslednje nastavitvene tocke (preberite poglavje 7, da izveste vec informacij):
e VnaprejSnja obremenitev

e Ultrazvocni razpon

e PolozZaj blazinice

e (as ¢isenja (Ee je ta moznost namescena)

Ce prijemalo upravljate z V/I, delovanje dolo¢ite s parametri, shranjenimi v
pomnilniku prijemala. Parametri prijemala se shranijo v pomnilnik samo, ¢e na
zaslonu nacina usposabljanja v graficnem uporabniskem vmesniku izberete
moznost »Perform Action (lzvedi dejanje)«. V krmiljenju V/I so parametri
prijemala stati¢ni, toda do upravljanja prijemala in podatkov tipala lahko
dostapate prek krmiljenja V/I.

Uporabite robot za krmiljenje prijemala v nacinu V/I. Pini V/I so ponazorjeni v
spodniji tabeli:



Pin Barva Vhod/izhod Parameter
prijemala Gecko

1 Bela VHOD AKTIVIRAJ

2 Rjava VHOD DEZAKTIVIRAJ

3 Zelena IZHOD ULTRAZVOCEN

4 Rumena IZHOD DEL

5 Siva IZHOD VNAPREJSNJA
OBREMENITEV

6 RoZnata  IZHOD STORITEV
BLAZINICE
(OBRABA)

7 Modra NAPAJANJE = 24VIN

8 Rdeca NAPAJANJE GNDIN

9. Oranzna IZHOD NAPAKA

10 Koina VHOD CISCENJE

Slika 37: Izhod pinov za 10-pinski prikljucek.

Dodelitev VHODOV/IZHODOV pinov si lahko predstavljate s perspektive
prijemala: pri vhodih prijemalo pri¢akuje sprejem 24-V VISOKEGA ali NIZKEGA
signala; pri izhodih pa bo prijemalo poslalo 24-V VISOK ali NIZEK signal robotu.

Vhodi
AKTIVIRANJE (pin 1)
Z robotom posljite 24-V signal za premik blazinic na poloZaj za aktiviranje. Ne pozabite,
da bo prijemalo blazinice premaknilo na poloZaj za aktiviranje samo, e je signal za
AKTIVIRANJE nastavljen na NIZKO. Ce sta oba signala za AKTIVIRANJE in DEZAKTIVIRANJE
nastavljena na VISOKO, se blazinice ne bodo premaknile.

DEZAKTIVIRANIJE (pin 2)

Z robotom posljite 24-V signal za premik blazinic na poloZaj za dezaktiviranje. Ne
pozabite, da bo prijemalo blazinice premaknilo na poloZaj za dezaktiviranje samo, Ce je
signal za AKTIVIRANJE nastavljen na NIZKO. Ce sta oba signala za AKTIVIRANJE in
DEZAKTIVIRANJE nastavljena na VISOKO, se blazinice ne bodo premaknile.

CISCENJE (pin 10)

S tem pinom omogodite izbirni avtonomni piezoelektri¢ni ¢istilni sistem. Ce uporabljate
piezo Cistilni sistem, priporo¢amo, da ta pin nastavite na VISOKO, ko prijemalo nima
vpetega dela, npr. med pobiranji. Vec informacij izveste v dodatku Piezoelektricni Cistilni
sistem.

Izhodi

ULTRAZVOCNO (pin 3)
ULTRAZVOCNI izhod bo prebral VISOKO, &e je na voljo del na razdalji, krajsi od
nastavljene vrednosti v graficnem uporabniskem vmesniku sistema Windows. V




nasprotnem primeru bo prebral NIZKO, saj na voljo ni nobenega dela na navedeni
razdalji.

Primer uporabe: Pobiranje ploskih predmetov iz sklada
V naslednjih korakih boste izvedeli, kako lahko z ULTRAZVOCNIM signalom programirate
prijemalo, da bo pobralo predmete iz sklada.

1. Z graficnim uporabniskim vmesnikom sistema Windows nastavite ultrazvocni
razpon na 50 mm.

2. Med tem, ko robot pobira in postavlja predmete, lebdi nad skladom. Ce je
ULTRAZVOCNI izhod nastavljen na vrednost NIZKO, se robot lahko hitro pomakne
do sklada, saj ultrazvocni izhod ponazarja, da prijemalo ni v razponu (50 mm).

3. Ce ULTRAZVOCNI izhod preklopi na vrednost VISOKO, je prijemalo zaznalo
predmet na razdalji do 50 mm. Robot bi se moral upocasniti in prijemalu
omogociti, da pobere predmet iz sklada.

4. Robot dokonca premike, povezane s pobiranjem in postavljanjem. Ko robot
naslednji¢ pobere predmet iz sklada, lahko prijemalo dinami¢no uskladi
spremembo v visini sklada.

PRISOTNOST DELOV (pin 4)

Izhod PRISOTNOST DELOV prebere vrednost VISOKO, ¢e prijemalo zazna, da je pobralo
predmet. Izhod prebere vrednost NIZKO, e prijemalo nima vpetega predmeta. Ta signal
lahko uporabite za potrditev, da je prijemalo pravilno pobralo del.

Ce del pade, povzro¢i napako v dnevnikih napak, lu¢ka LED »Pad (Blazinica)« na
prijemalu pa za¢ne utripati (oranzno).

VNAPREJSNJA OBREMENITEV (pin 5)

Izhod VNAPREJSNJA OBREMENITEV prebere vrednost VISOKO, e je sila vnaprejinje
obremenitve, ki jo izvrsi prijemalo, vecja od vrednosti, nastavljene v graficnem
uporabniskem vmesniku sistema Windows. V nasprotnem primeru bo izhod
VNAPREJSNJA OBREMENITEV prebral vrednost NIZKO. Sila vnaprej$nje obremenitve, ki
jo izvrsi prijemalo Gecko Gripper, je odvisna od tega, kako dalec¢ se roka robota premika
proti predmetu.

Primer uporabe: Vnaprejsnje nalaganje za pobiranje predmeta
V naslednjih korakih boste izvedeli, kako lahko s signalom VNAPREJSNJE OBREMENITVE
nadzirate silo prijemala, ki se izvrSi na predmete, ki ga Zelite pobrati.

1. V grafiénem uporabniskem vmesniku sistema Windows vrednost vnaprejsnje
obremenitve nastavite na 100 N.

2. Med tem, ko robot pobira in postavlja predmete, predvidevajte, da se robot
pomakne navzdol, da uporabi silo vnaprejSnje obremenitve za pobiranje
predmeta. Ce ima izhod VNAPREJSNJA OBREMENITEV vrednost NIZKO, robot
nadaljuje s premikanjem navzdol.

3. Ko pa se vrednost izhoda VNAPREJSNJA OBREMENITEV spremeni na VISOKO, je
prijemalo doseglo ali preseglo prag vnaprejSnje obremenitve, ki znasa 100 N.



Robot mora ustaviti premik navzdol, saj je izvedel Zeleno silo vnaprejsnje
obremenitve za pobiranje predmeta.

SERVIS BLAZINIC (pin 6)

Izhod SERVIS BLAZINIC (imenujemo ga tudi »Wear (Obraba)«) ima vrednost VISOKO, ko
se blazinice Gecko obrabijo. Upravljavec naj zamenja blazinice Gecko.

NAPAKA (pin 9)

Izhod NAPAKA bo prebral vrednost VISOKO, ko se pojavi napaka in se zapise v dnevnik
napak prijemala. Ta dogodek ponazarja utripajo¢a oranzna luc¢ka LED »Error (Napaka)«
na ohisju prijemala. Dnevnik napak in kode napak lahko pridobite iz prijemala prek
graficnega uporabniskega vmesnika sistema Windows (preberite poglavje 7.3.5).

7.2.Komunikacija Ethernet TCP/IP

Ce prijemalo krmilite v na¢inu Ethernet, pridobite dinami¢en in popoln nadzor nad
parametri prijemala. V naslednji tabeli si lahko ogledate celoten seznam
vhodnih/izhodnih parametrov, s katerimi lahko nadzirate prijemalo v nacinu Ethernet.

Parameter TCP/IP

Nacin prijemala (Ethernet in

Vv/l).
Pretok podatkov v Zivo
Polozaj blazinice
(aktiviranje/dezaktiviranje)

Shranjevanje nastavitev za V/I
prijemala

Specifikacije sile za
vnaprejSnjo obremenitev

Specifikacije ultrazvo¢nega
razpona
Omogocanje Ciscenja
Cas cis¢enja (posamezen cikel)

Sila vnaprejsnje obremenitve
je bila dosezena

VHOD/1Z

HOD

Vhod

Vhod

Vhod

Vhod

Vhod

Vhod

Vhod

Vhod

I1zhod

Opis
Nacin komunikacije (Ethernet ali V/I).

Vklop/izklop podatkovne meritve v realnem casu.
Premik blazinic Gecko na polozaj za aktiviranje ali
dezaktiviranje za pobiranje in postavljanje
poljubnega predmeta.

Shranjevanje trenutnih nastavitev prijemala v
pomnilnik za nadzor V/I.

Nastavitev tipala za vnaprej$njo obremenitev. Ce
tipalo vnaprejsnje obremenitve zazna vecjo
vrednost od nastavljene, spremeni izhod za V/I sile
vnaprejsnje obremenitve na vrednost VISOKO.
Nastavitev za ultrazvo¢no tipalo. Ce ultrazvo¢no
tipalo zazna, da je predmet blizji od te nastavitve,
spremeni izhod za V/I tipala ultrazvoénega razpona
na vrednost VISOKO.

Omogocanje samodejnega Cistilnega sistema piezo
(samo za prijemala z v grajenim sistemom piezo).
Cas ¢i$¢enja za posamezen cikel sistema za
samodejno Cis¢enje piezo.

Nastavite na vrednost VISOKO, ce je sila
vnaprejsnje obremenitve vecja od specifikacij sile



Prisotnost delov

Obraba

Zaznana je bila napaka

Koda napake
Podatki sile vnaprejsnje
obremenitve

Tipalo ultrazvo¢nega razpona.

Nacin prijemala (Ethernet in
V/1).

Pretok podatkov v Zivo

Izhod

Izhod

Izhod

Izhod
Izhod

Izhod

Vhod

Vhod

vnhaprejsSnje obremenitve; v nasprotnem primeru

ima vrednost NIZKO, ker je sila vnaprejsnje

obremenitve manjsa od specifikacij sile vnaprejsnje

obremenitve.

Izhod za prisotnost delov ima vrednost VISOKO, ce
prijemalo zazna, da je pobralo predmet, in
vrednost NIZKO, ¢e prijemalo nima vpetega

predmeta.

Izhod obrabe ima vrednost VISOKO, ko se blazinice
Gecko obrabijo. Ce ima ta izhod vrednost VISOKO,
mora upravljavec zamenjati blazinice Gecko.
Izhod napake ima vrednost VISOKO vsaki¢, ko se
pojavi napaka. Napako ponazarja oranzno
utripanje lucke LED za napake, ki se zapise v
dnevnik napak prijemala. Dnevnik napak lahko
pridobite prek graficnega uporabniskega vmesnika
sistema Windows ali dolo¢enega robota.
Stevilka kode napake za zadnjo napako.
Ponazarja trenutno vrednost tipala za silo
vnaprejSnje obremenitve.

Ponazarja trenutno vrednost tipala ultrazvocnega
razpona.

Nacin komunikacije (Ethernet ali V/I).

Vklop/izklop podatkovne meritve v realnem casu.

Tabela 4: Parametri TCP/IP za prijemalo Gecko Gripper

Prijemalo lahko krmilite v nadinu Ethernet TCO/IP z uporabniskimi vmesniki za robote
OnRobot, ki podpirajo modele Universal Robots, Fanuc in Kawasaki.

7.3. Nastavitev sredis¢a orodja

Sredis¢na tocka orodja Gecko Gripper nima zamika na osi X ali Y glede na robot. Zato je
sredis¢na tocka orodja pomaknjena za 185 mm (v smeri osi Z) stran od montazne
povrsine na roki robota (preberite poglavje 9.1, kjer boste izvedeli podrobnosti o merah

prijemala).

Poskrbite, da je ravnina prijemala poravnana z ravnino prijetega predmeta. Nastavite
vrednost dvignjene tocke (Celjust, raztezaj, valj) tako, da je na isti ravnin s polozajem

predmeta.

Ko prijemalo pobere predmet, se mora premakniti do predmeta, dokler ne doseze
Zelene sile vnaprejSnje obremenitve ali preden se blazinice iztegnejo (kar se zgodi prej).



7.4. Upravljanje prijemala s funkcijo zaznavanja trkov robota ali drugimi varnostnimi
sistemi

Ce prijemalo Gecko Gripper uporabljate skupaj s krmiljenim robotom, bodite pozorni, da
med postopkom prijemanja predmeta ne aktivirate sistema za zaznavanje trkov

robota. Najvecja dovoljena sila, ki jo bo prijemalo preneslo na poljuben predmet je 150

N, ki zagotavlja najvecji oprijem. Morda boste morali prilagoditi nastavitve skupne rabe

ali nastavitve za zaznavanje trkov robota, kar je odvisno od vrste robota in predmeta, da
preprecite aktiviranje robota ob stiku.

7.5. Primer uporabe prijemala Gecko Gripper: Pobiranje ali postavljanje majhne
solarne plosce

Pri pobiranju in postavljanju predmeta s prijemalo Gecko Gripper upostevajte naslednje
korake:

Korak 1: Pred pobiranjem robot in prijemalo pomaknite na »perch (dvignjen)«
polozaj nad predmetom. Zagotovite, da je sredisce tezis¢a predmeta pod
sredi$¢em prijemala. Prav tako preverite, ali so blazinice prijemala in

predmet na isti ravnini, torej niso nagnjeni.

Slika 38: Nepravilni (leva slika in slika na sredini) in pravilni poloZaji (desna slika) »opazovalisca«.

Korak 2:  Pri dvigovanju prijemalo pocasi pomaknite proti predmetu (v tem
primeru navzdol), pri tem pa zagotovite, da so blazinice prijemala na isti
ravnini kot povrsina predmeta.



GECKO GRIPPER

Slika 39: Vizualno preverjanje, ali so blazinice in povrsina solarne plosce na isti ravnini.

Korak 3:

OPOMBA

Dotaknite se predmeta s prijemalom in ga pomaknite, dokler ne dosezete
Zelene sile vnaprejSnje obremenitve. Silo vnaprejsnje napetosti si lahko
ogledate v vmesniku robota ali graficnemu uporabniskemu vmesniku
sistema Windows.

Najvecja dovoljena sila vnaprejSnje obremenitve za prijemalo Gecko
Gripper znasa 150 N. Morda boste morali spremeniti nastavitve robota,
da boste lahko dosegli to najvisjo dovoljeno silo.

Ce vas doseganje primerne sile vnaprej$nje obremenitve ne srbi (npr. ¢e
je teza predmeta izjemno nizka), lahko prijemalo vidno usmerite v stik z

nadzornim poloZajem. Vedno morate zagotoviti, da ohisje prijemala ne

pride v stik s predmetom. Sicer lahko poskodujete predmet in aktivirate
varnostne funkcije za preprecevanje trka robota.



Korak 4:

GECKO GRIPPER

GECKO GRIPPER

NO

Slika 40: Pravilna (zgoraj) in nepravilna (spodaj) bliZina ohisja

prijemala s predmetom, ki ga Zelite pobrati (v tem primeru s solarno plosco).

Ce Zelite sprostiti predmet, upostevajte posebna navodila za izbrano
vrsto komunikacije, npr. V/I ali Ethernet.

Ce uporabljate komunikacijo V/I, pomaknite ustrezen V-/I-kanal na
poloZzaj za DEZAKTIVIRANJE na vrednost VISOKO (za 1 sekundo ali manj) in
nato na vrednost NIZKO Na ta nacin boste umaknili blazinice v prijemalo.
Ko ste objekt postavili, morate blazinice pomakniti na polozaj za
AKTIVIRANIJE tako, da zacasno pridrzite ustrezen V-/I-kanal na vrednosti
VISOKO in nato nazaj na NIZKO, da pripravite sistem na naslednje
prijemanje.

Ce uporabljate komunikacijo Ethernet, lahko isti rezultat doseZete tako,
da ustrezni paket Ethernet nastavite na vrednost VISOKO ali NIZKO
(podobno kot pri komunikaciji V/1).

Pri postavljanju predmeta se morajo blazinice umakniti. Pomembno je, da
med umikanjem blazinic zmanjsate razdaljo med ohiSjem prijemala in



povrsino, na katero Zelite postaviti predmet. Vec podrobnosti o merah
prijemala izveste v poglavju 9.1.



8. Specifikacije prijemala Gecko Gripper

8.1. Tehnicne specifikacije
8.1.1. Dimenzije prijemal Gecko Gripper

Dimenzije prijemala Gecko Gripper so prikazane v metri¢nih enotah (mm).

185
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Slika 41: Dimenzije prijemala Gecko Gripper s sprednje in stranske strani.

Slika 42: Dimenzije (spodnje ) prijemalne ploskve prijemala Gecko Gripper




Slika 43: Dimenzije (zgornje) montazne povrsine prijemala Gecko Gripper

8.2. Okoljski in delovni pogoji

Najmanjsa Optimalna Najvecja Opombe

vrednost vrednost vrednost
Temperatura 0°C N/V 50°C Shranjevanje do 60°C
Znacilnosti Mat Visoko N/V Bolj gladke povrsine zahtevajo
povrsine zakljuéni polirana manjso silo vnaprejsnje
sloj obremenitve za doseganje Zelene

sile obremenitve.
Tabela 5: Okoljski in delovni pogoji za prijemalo Gecko Gripper.

8.3. Mehanske specifikacije

8.3.1. Specifikacije prijemala

Najvecja obremenitev (kg)

Privzeta pritrditev Polirano jeklo/akril/steklo/plo¢evina
Za varnostnim faktorjem 8,2/8,1/6,6/6,1

(x2) 8,2/8,1/6,6/6,1
S Cistilnim sistemom 1,6/1,6/1,3/1,3

TeZa prijemala 2,4kg

125 N (manjse vrednosti vnaprejsnje obremenitve
povzrocijo manjso stopnjo pritrditve; vec¢

Predlagane vnaprejsnje informacij izveste v poglavju 9.4);
obremenitve, zahtevane za najvecja dovoljena sila vnaprejSnje obremenitve
najvecjo stopnjo pritrditve znasa 150 N.

Cas odstranjevanja 500 ms



FCC Part 15/Canada ISED

Certifikati CE - EMC, CE - LV
Ocena IP 54
Obravnavanje napak LED in graficni uporabniski vmesnik
MozZnost priuc¢evanja (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Uporabniski vmesnik Racunalnik z namesc¢enim sistemom Windows
Ali  zadrii predmet pri
prekinjenem napajanju? Da
Digitalni V/I
MozZnosti komunikacije Ethernet TCP (protokol po meri)
Delovna temperatura 0-50C
Konica: 24 V enosmernega toka, 0.8
Zahteve napajanja RMS: 24V enosmernega toka, 0,5 A
2 kabla: Napajanje in V/I, gonilnik Piezo (M12)
Moznosti kabla/napajanja 3 kabli: Napajanje, Ethernet, gonilnik Piezo (M12)

Tabela 6: Specifikacije prijemala Gecko Gripper.

8.3.2. Specifikacije blazinic

Zaznavanje prisotnosti delov Da (ultrazvocno)

Material blazinic Silikonska mesanica

Lastnosti obrabe Odvisno od hrapavosti povrsine

Mehanizem za pritrditev blazinic Magnetni
50.000—-100.000 ciklov (odvisno od

Interval zamenjave povrsine)

Avtonomni Cistilni sistem Piezoelektricen (izbirno)

Interval avtonomnega ciscenja in % obnovitve 15 s: 3 %/2 min: 5%/15 min: 15 % (najv.)

Rocni Cistilni sistem Silikonski valjcek

Interval ro€nega €iSc¢enja in % obnovitve Spremenljivka/100 %

Tabela 7: Specifikacije za blazinice prijemala Gecko Gripper.

8.3.3. Specifikacije tipala za vnaprejSnjo obremenitev
Sistem tipala za vnaprejsnjo obremenitev temelji na tehnologiji tipal Tekscan, odporni
na piezo elemente. Osnovni podatki tipal so navedeni na spletnem mestu Tekscan

(glejte spodaj), vendar je vsak sistem tipal usmerjen za posamezno prijemalo.

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

8.3.4. Tipalo ultrazvo¢nega razpona.

Razpon in zaznavanje prisotnosti delov temeljita na ultrazvoéni tehnologiji zaznavanja.
Vec informacij najdete tukaj:


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

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

8.4. |zbira ustrezne sile vnaprejSnje obremenitve

Izbira ustrezne sile vnaprejsnje obremenitve je kljuéna za optimalno delovanje prijemala
in je moc¢no odvisna od podrobnosti vase aplikacije. Material predmeta, premiki robota
in predmeta ter okoljski pogoji denimo vplivajo na to, kolik§na je zahtevana sila
vnaprejSnje obremenitve.

8.4.1. Trdnost sprijemanja se povecuje s silo vnaprejsnje obremenitve (odvisno od
materiala)

Prijemalo Gecko Gripper deluje najbolje pri visoko poliranih povrsinah, ki omogocajo
najvecji mozni stik med lepljivimi blazinicami in povrsino predmeta. Ko povrsina postaja
vse manj gladka, je za oprijem predmeta potrebna visja vnaprejsnja sila obremenitve. Pri
neodsevnih povrsinah upostevajte omejitev najvisje dovoljene hrapavosti povrsine, ki jo
prijemalo Se lahko prime.
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Slika 44: Sila obremenitve za dano silo vnaprejSnje obremenitve je odvisna od gladkosti ali hrapavosti predmeta.

Vev v

Pri specifikacijah sprijemanja je predvideno, da je srediSce tezis¢a predmeta enako
oddaljeno od blazinic prijemala. Ce sredii¢e tezi$¢a predmeta ni centrirano ali je na


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

predmet prenesen navor, lahko to zmanjsa silo oprijema, zaradi cesar predmet pade iz
prijemala.

Optimalna sila vnaprejSnje obremenitve za vaso aplikacijo je odvisna od hrapavosti
povrsine predmeta in jo dolocite s preskusanjem v danih delovnih pogojih.

ProZne materiale, dokler so gladki in togi pri strizni deformaciji (se ne raztezajo), lahko
prav tako poberete s prijemalo Gecko Gripper (npr. aluminijasta in plasti¢na folija). Sila
vhaprejsnje obremenitve, ki je zahtevana za pobiranje teh materialov, je odvisna od
grobosti povrsine in trdnosti podpore, kjer so takSne povrsine pridrzane. Optimalno silo
vnaprejSnje obremenitve dolodite s poskusanjem.

8.5. Mesto pobiranja in omejitve premika obremenitve

Uporabniki morajo prav tako upostevati sile G ali druge sile, ki vplivajo na pobrani del in
so lahko vegje od sile oprijema za prijemalo Gecko Gripper. Ce na predmet izvriite
navor, se lahko izlus¢i z blazinic in pade na tla. Ta teZava se pojavi, ker odtis predmeta
znatno presega odtis prijemala.



9. VzdrZzevanje prijemala

9.1. Pregled in razpored za vzdrzevanje

Blazinice prijemala Gecko Gripper so izdelane iz posebnega vlitega silikona ali
poliuretanskega premaza z mikrostrukturo gecko. Stik z ostrimi predmeti lahko
poskoduje povrsino blazinic in povzroci nepravilno delovanje. Uc¢inkovitost delovanja
prijemala Gecko Gripper je najvecja, ko so blazinice suhe in Ciste. Na blazinicah se lahko
nabira prah, zato priporo¢amo, da prijemalo Gecko Gripper uporabljate v ¢istem okolju
in/ali poskrbite za razpored rednega ciscenja.

Del Opis vzdrzevanja Pogostost
Blazinice Redno ciscenje: Odvisno od pogojev
delovanja. Smernice so:
e Rocno — lepljivi valjcek e Rocno —tedensko
e Programirano — Cistilna postaja e Programirano —
e Avtonomno — piezoelektri¢no dnevno

e Avtonomno - vsak
cikel (¢e je to mogoce)

Zamenjava:
Vsakih 50.000-100.000
ciklov
Prikljucki Zamenjava zaradi ukrivljenih pinov Po potrebi

9.2. Cid¢enje blazinic prijemala

Ce Zelite ro¢no o¢istiti blazinice, jih preglejte in s prilozenim lepljivim valj¢kom
odstranite prah ali delce s povrsine blazinic.

Slika 45: Rocno cis¢enje blazinic prijemala z lepljivim valjckom.



Ce uporabljate izbirni piezoelektri¢ni &istilni sistem, preberite dodatek Piezoelektricni
Cistilni sistem.

9.3. Zamenjava blazinic prijemala

Blazinice prijemala Gecko Gripper so oblikovane tako, da v obic¢ajnih pogojih delovanja
zdrzijo med 50.000 in 100.000 cikli. Ce blazinice ne nudijo zadostnega oprijema, tudi pri

rednem ciS€enju (preberite poglavje 10.2), priporocamo, da v celoti zamenjajte blazinice
prijemala.

Blazinice prijemala zamenjajte s priloZenim orodjem za odstranjevanje blazinic.

Korak 1: Ce uporabljate piezoelektri¢ni &istilni sistem, zagotovite, da ste zacasno
izklopili ali ugasnili napajanje.

Korak 2: Blazinice prijemala iztegnite v celoti, da bodo kar se da vidne.

Slika 46: Blazinice prijemala Gecko Gripper, ki so iztegnjene v celoti, in orodje za odstranjevanje blazinic.

Korak 3: Rob orodja za odstranjevanje blazinic vstavite med bles¢eco srebrno
plosco blazinic in podporno plosc¢o. Orodje za odstranjevanje blazinic
povlecite v smeri ohisja prijemala, da odstranite uporabljeno blazinico.
Postopek ponovite za vse blazinice.



Slika 47: Uporaba orodja za ods_tranjevanje blazinici za zamenjavo obrabljenih blazinic.

Korak 4: Ce Zelite namestiti nove nadomestne blazinice, poravnajte utor na
blazinici z zavihkom na montazni luknji. Blazinico potisnite v prijemalo,
dokler med svetleco plo$co blazinice in podporno ploséo ni vec vrzeli.

Slika 48: Namescanje nove nadomestne blazinice s poravnavo utora
montazne plosce z zavihkom nadomestne blazinice.

Korak 5: Blazinice posljite podjetju OnRobot A/S v Los Angelesu, da vam jih

zamenjajo.



10. Rezervni deliin pripomocki

Kategorija Stevilka
[IF}

Prijemalo PGG-V5

Blazinice

Gecko PGG-P-4
CBL-10W-

Kabel 8M
CBL-8W-

Kabel RJ45-5M

Strojna

oprema MB-1

Orodje HK-5

Orodje PGG-RT-1
PGG-USB-

usB 1

Elektricno ADP-24V-

napajanje 90
Hitri
zacetek QS-GG-1

Ime dela

Gecko Gripper V5

Sestav blazinic za prijemalo
Gecko Gripper, brez piezo
sistema, 1 komplet 4 blazinic

Kabel Turck — 10 Zic, V/I
Kabel Turck — 8-zi¢ni
Ethernet RJ45

Vgradni sorniki za prijemalo
Inbus klju¢ -5 mm za
montaZzo robota, 9 " skupne
dolZine

Orodje za odstranjevanje
blazinic Gecko

Pogon USB OnRobot A/S —
uporabniski prirocniki in
graficni uporabniski vmesniki
NAMIZNI ADAPTER ZA
IZMENICNI/ENOSMERNI TOK,
24V, 90 W

Vodnik za hitri zaCetek

Opis

Prijemalo Gecko Gripper, razli¢ica
5, brez piezo Cistilnega sistema
Sestav blazinic za prijemalo Gecko
Gripper, brez piezo sistema, 1
komplet 4 blazinic

Kabel, 10-zic¢ni, dvojna vijacnica
kabla, ploski Zenski prikljucek za
ploski moski prikljucek, prikljucki
M12 EUROFAST

Kabel, 8-Zi¢ni, Ethernet, moski,
M12, 5M

M6X1.0 80-mm vijak z glavo brez
zareze SS

Inbus klju¢ — 5 mm za montazo
robota, 9 " skupne dolzine
Pleskarsko ravnalo, 1-1/4 " Siroko x
0,075 " debelo rezilo s prirezanim

robom

Klju¢ USB — uporabniski priroc¢niki
in grafi¢ni uporabniski vmesniki
NAMIZNI ADAPTER ZA
IZMENIENI/ENOSMERNI TOK, 24 V,
90 W

Samo za prijemalo Piezo Gecko Gripper

Prijemalo

(piezo) PGG-V5-P
Kabel CBL-4W-
(piezo) 8M
Gonilnik

Piezo PGG-PZD-1
Plosca

adapterja ADP-1

Prijemalo Gecko Gripper V5 s
Cistilnim sistemom piezo
Kabel Turck — 4-Zi¢ni, 8 M,
krmilnik Piezo

Elektronika gonilnika Piezo

Gecko Prijemalo, razli¢ica 5, brez
Cistilnega sistema piezo

Kabel, 4-%i¢ni, M12, moski/Zenski, 8
M

Elektronika gonilnika Piezo

Plos¢a adapterja za
robote Kawasaki in

Plosca adapterja za robote Kawasaki in Fanuc | Fanuc
Tabela 8: Deli prijemala Gecko Gripper in njihovi opisi.



11. Odpravljanje tezav

11.1. Obravnavanje napak
Program prijemala zabeleZi nepricakovane dogodke in napake, ki nastanejo med izvajanjem,

in jih lahko shranite v lokalno datoteko, e imate odprt namizni grafi¢ni uporabniski vmesnik
(glejte poglavje 7.3.5 o obravnavanju napak).

11.2. Stanja luck LED

Prijemalo ima vgrajene lucke LED, ki ponazarjajo naslednja stanja: napajanje (»Power
(Napajanje)«), sploSno napako (»Error (Napaka)«), stanje blazinic (»Pads (Blazinice)«) in
komunikacijo (»Comms (Komunik).«) Indikatorje LED in njihove pomene si lahko ogledate v
naslednji tabeli:

Ime in Stalna barva Pocasno utripanje Hitro utripanje

barva

lucke LED

Napajanje Napajanje je N/V N/V

zelena vzpostavljeno

Napaka N/V Opozorilo (notranje Glavna napaka; takoj

rdeca napake); prijemalo ustavite delovanje
zahteva vzdrzevanje; prijemala in ga preglejte

podrobnosti preverite v
dnevnikih napak

Blazinica  N/V Del je padel Deli so veckrat zaporedoma

oranZna padli in dnevniki napak so
bili posodobljeni

Komunik. Komunikacija je N/V N/V

modra vzpostavljena

Tabela 9: Indikatorji LED in njihovi pomeni.

12. Garancija

Vel podrobnosti o garanciji izveste na spletnem mestu podjetja OnRobot A/S ali prek e-
poste info@onrobot.com

13.  Stik

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H
5220 Odense, Danska


mailto:info@onrobot.com

info@onrobot.com

14. 1zjave in certifikati

Certifikati prijemala Gecko Gripper:
e FCCPart 15/Canada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e Zasnova za oceno IP 54


mailto:info@onrobot.com
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