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1. E

6sz0: A Gecko Gripper-technologia

A Gecko Gripper egy robotos megfogdszerkezet, ami a gekkdrdl mintdzott tapaddst hasznalja a
targyak felvételére, leveg6rendszer hasznalata nélkiil.

1.1. A Gecko Gripper megnevezései
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1. dbra A Gecko Gripper megnevezései.

A megfogdt egy olyan szerkezeti alapzattal terveztiik, ami az érzékel6- és vezérl8elektronikat is
magaban foglalja. A szerkezeti alapzat tetején taldlhato a régzitéfeliilet, amely fizikailag a
robotra van szerelve. A rogzit6felllettel szemben taldlhaté a megfogéfeliilet, amelyen 2x2
elrendezésben négy darab tapaddkorong felelGs a tapaddsért. A tapaddkorongok sajat
fejlesztés( tapadassegité megfogdtechnoldgiaval késziiltek, ami lehetévé teszi, hogy a megfogd
akar levegbrendszer hasznalata nélkiil legyen képes lapos és sima felllet( targyak megfogdasara
és emelésére. A tapaddkorongok az ajanlott rutinszerd karbantartasi itemterv részeként
leszerelhet6k és cserélheték. A megfogodfeliilet ezenkivil ultrahangos érzékel6t is tartalmaz,
ami figyeli a targy jelenlétét. A fogofej ellilsé oldaldn 4 (négy) darab LED-lampa talalhatd,
melyek a megfogé allapotaval kapcsolatos informacidkat jelzik. A megfogderéhoz,
kommunikacidhoz, illetve az opcionalis autondm piezoelektromos tisztitorendszer
aramellatasahoz haszndlt 3 (hdrom) csatlakozé a fogdfej jobb oldaldn taldlhaté. Az dramellatas
(24 V) az 1/0 csatlakozdn keresztll torténik. Az adatatvitel az Ethernet csatlakozon (8-t(is) vagy
az 1/0 csatlakozon (10-tis) keresztil torténik.



1.2. Hogyan m(kodik a Gecko Gripper?

A Gecko Gripper ugyanazzal a mechanizmussal tapad a lapos és sima felliletekhez, ahogy
egy igazi gekkd (van der Waals-er6k). Ez a muvelet a preload-hold-detach elven m(ikod6
tapaddkorongokkal valé érintkezés utjan torténik.

A megfogd Ugy hozza létre a tapaddst, hogy a tapaddkorongokat kis erével terheli meg a
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targy felliletén.
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2. dbra: A Gecko Gripper elhelyezése a feliileten (balra) és eléterhelés alkalmazdsdval a tapadokorongok 6sszenyomdsa (jobbra).

Az el6terhelést kovetéen a megfogd ugy tartja meg és mozgatja a targyat, hogy tovabbi eré

alkalmazasara nincs sziikség.
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3. dbra: A megfogo most mar megemelheti az anyagot.

A robotprotokolltél fligg6en a megfogd ugy valik le a targytdl, hogy a tapaddkorongokat a
megfogdhdzba huzza vissza. A tapaddkorongok ujrafelhasznalhatdk, és nem hagynak
»ragadods” anyagmaradvanyt a fellileteken. A tapaddkorongok idével (a targy anyagatdl
fliggdben) elhasznalddnak, ekkor a korongcserél6 eszkdz segitségével konnyedén
cserélhet6k. Ezenkiviil a gekkdszer( tapaddkorongos technoldgia lehet6vé teszi a gyors
tapadast és levalasztast (pl. levalas 500 msec alatt).
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4. dbra A Gecko Gripper visszahuzza a tapaddkorongokat, ezzel levdlasztja 6ket az anyagfeliiletrél.
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1.3. A kulcsfontossagu miikddési elvek attekintése

A Gecko Gripper egyediilallé hatdsmechanizmusa miatt az alabbi m(ikodési alapelveket kell
megérteni a megfogd megfeleld hasznalatahoz és az optimalis megfogasi teljesitmény
eléréséhez. Ez NAGYON fontos.

o Afeliileti érdesség befolyasolja a megfogast
A Gecko Gripper simdra polirozott fellleteken m(ikddik a legjobban, amelyek teljes
érintkezést tesznek lehet6vé a tapaddkorongok és az anyagfelilet kozott. Ha a felllet
kevésbé sima, akkor tobb eléterhelési erGre van szlikség a felliletek megfogasahoz. A
matt fellletek képviselik a legmagasabb fellileti érdességhatart, amit a megfogd még
képes megfogni.
Tovdbbi informdcidkért Idsd a 9.4 szakaszt.

e A megfogast befolyasol6 kornyezeti koriilmények
A tapaddkorongok a van der Waals-er6k segitségével tapadnak a fellilethez. Ha a
hordfellileten por vagy térmelék talalhatd, akkor a tapaddkorongok inkabb ezekkel a
részecskékkel kertlnek kolcsonhatdsba. A poros, zsiros, olajos vagy nedves
hordfellleteken a Gecko Gripper eszkdéz nem fog megtapadni. A Gripper eszk6z
legjobban tiszta, sima és szaraz fellleteken mdkodik.
Tovdbbi informdcidkért Idsd a 9.5 szakaszt.

e A maximalis teherbirdst az el6terhelési eré hatarozza meg
A tapadasi eré a felliletre alkalmazott el6terhelési er6 mennyiségétdl is flgg. Az
el6terhelési er6 ezenkiviil fligg a felllet simasagatél vagy érdességétdl is. Barmilyen
teher megfogasdhoz és mozgatasahoz egy minimalis el6terhelési kiisz6bérték sziikséges.
A hasznos teherbirds az el6terhelési er6 megfelelé novelésével egylitt ndvekszik.
Végezetil a hasznos teherbirds bizonyos el6terhelési er6 esetén telithetd is az anyagtol
és az lizemeltetési koriilményektdl fliggben.
Tovdbbi informdcidkért Idsd a 9.4 szakaszt.



A Gripper miikodésének 6sszehangolasa a robot-iitk6zésérzékeléssel és egyéb
biztonsagi rendszerekkel

Ha a Gecko Gripper eszkdzt pozicidszabalyozassal miikodé robottal hasznaljuk, akkor
Ugyelni kell arra, hogy a megfogasi fazis soran a targy ne oldja ki a robot-
Utkozésérzékeld rendszerét. A maximalis tapadashoz a megfogdnak legfeljebb 150 N
er6t kell kifejtenie a targy fellletén. A robot tipusatdl és a targytol fliggben
el6fordulhat, hogy a robot egylttm{ikodd vagy litkozésérzékelési beallitasait modositani
kell annak érdekében, hogy a robot érintkezés esetén kioldjon.

A felvétel helye és a targy lendiilete lekiizdheti a fogderét

A Gripper tapadasi jellemzGi feltételezik, hogy a targy tomegkdzéppontja a
tapaddkorongoktdl egyenld tavolsagra van. Ha a targy sulypontja nem kdzépen van,
vagy a targyakra nyomatékok hatnak, akkor a robot-targy mozgas csdkkentheti a
megfogo tapadasi erejét, ezzel azt eredményezve, hogy a targyak leeshetnek.
Tovdbbi informdcidkért Idsd a 9.5 szakaszt.

1.4. Hogy m(ikodik a piezoelektromos tisztitérendszer?

A Gecko Gripper készlilékhez opcionalisan egy 6nallo tisztitdrendszer is tartozik, ami a
piezoelektromossagot hasznalja a Gecko Gripper tisztitdsahoz az egyes tapadasi/levalasi
ciklusok kozott. A piezomeghajté tobbszords unimorf piezoelemeket gerjeszt a maguk
rezonans frekvenciajara (20-26 Hz), igy a gekkéfilm intenziven rezegni kezd, és eltdvolitja a
porszemcséket a felliletrSl. A piezoelektromos tisztitorendszerhez tovabbi dramkoérre van
sziikség a megfogdhdzban, ami a bemend fesziiltséget 225 voltra erGsiti (csucstol-csucsig
fesziiltség).

Ez az opcié nem szabvdnyos, tovdbbi informdciokért Idsd a Piezoelektromos tisztitorendszer
c. mellékletet.



2. Biztonsag

A Gecko Gripper egy ipari berendezés, amit végeffektorként vagy szerszamként hasznalunk ipari
robotok szamara. F6 feladata a lapos, sima felllet( targyak felvétele és lerakasa. A helytelen
hasznalat karosithatja a Gripper eszkdzt vagy a csatlakoztatott eszkozt.

2.1. Ervényesség és felelSsség

A kézikonyvben foglalt informacidk nem haszndlhatok komplett robotos alkalmazas
megtervezésére. A biztonsdagi utasitasok csak a Gecko Gripper eszkozre korlatozédnak, és
nem terjednek ki a teljes alkalmazas biztonsagi el6irdsaira. A teljes alkalmazast a telepitési
orszagban érvényes szabvanyok és jogszabalyok alapjan meghatarozott biztonsagi
kovetelményeknek megfeleléen kell megtervezni és telepiteni.

Az alkalmazasi integratorok felel6sek a kérdéses orszagban alkalmazandé biztonsagi
jogszabadlyok és elGirasok betartasaért és azért, hogy a teljes alkalmazasban el6fordulé

jelentds veszélyek megsziinjenek.

Ez tobbek k6zott az aldbbiakat foglalja magaban:
o Kockazatértékelés készitése a teljes alkalmazasra.

e Annak értékelése, hogy a teljes alkalmazas megtervezése és telepitése megfelelGen
tortént.

2.2. FelelGsseégkorlatozasok
A kézikonyvben foglalt biztonsagi utasitasok és egyéb informacidk nem szavatoljak, hogy a

felhasznald nem szenved sériiléseket még abban az esetben sem, ha minden utasitast
betart.

2.3. A kézikonyvben foglalt figyelmeztetések

VESZELY! Ez egy olyan, nagyon veszélyes helyzetet jelent, amelyet ha nem
kerillink el, akkor sértilést és halalt is eredményezhet. A

VIGYAZAT Ez egy olyan potencialisan veszélyes helyzetet jelent, amelynek bekdvetkezése
sériléshez vagy a berendezés kdrosoddsahoz vezethet.
ERTESITES
Tovabbi informaciokat, példaul tippeket vagy ajanlasokat jelez.



2.4. Altalanos figyelmeztetések

Ez a szakasz altalanos figyelmeztetéseket tartalmaz a Gecko Gripper hasznalataval
kapcsolatban.

1.

10.

11.

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a Gripper megfelel6en van felszerelve.
Gy6z8djon meg arrél, hogy a Gripper nem Utkdzik neki mds targyaknak.
Soha ne hasznaljon sérilt Gripper eszkozt.

Gy6z6djon meg arrél, hogy végtagok nem érintkeznek a Gripper-hazzal és a
rogzit6felllettel, illetve nem is kerlilnek kozéjik Gizemeltetés soran vagy betanitdsi
modban.

Gy6z6djon meg az alkalmazds részét képez6 0sszes berendezés biztonsagi
utasitasainak betartasarol.

Soha ne médositsa a Gripper eszkdzt! A mddositds veszélyes helyzeteket
eredményezhet.

AZ OnRobot SEMMILYEN FELELOSSEGET NEM VALLAL, HA A TERMEKET BARMILYEN
MODON MEGVALTOZTATTAK VAGY MODOSITOTTAK.

Kils6 eszk6zok felszerelése esetén gy6z6djon meg arrdl, hogy az abban foglalt,
illetve a kiilsé kézikonyvben foglalt biztonsagi utmutatdsokat betartjak.

Ha a Gripper eszkozt olyan alkalmazdasokkal haszndljak, amelyeknél nem csatlakozik
UR-robothoz, akkor meg kell gy6z6dni arrdl, hogy a csatlakozasok magukban
foglaljdk az analég bemeneteket, digitdlis bemeneteket, kimeneteket és a haldzati
csatlakozasokat. Gy6z6djon meg arrdl, hogy olyan Gecko Gripper programozasi
szkriptet alkalmaz, ami megfelel az On altal hasznalt alkalmazdsnak. Tovabbi
informacidért kérjik, forduljon a beszallitéhoz.

Ha a Gripper eszkozt olyan gépekkel kombindljak, amelyek karosithatjak, akkor
javasoljuk, hogy minden funkciéo miikodését kiilon-kilon, a potencidlisan veszélyes
munkaterileten kivil ellenérizze.

Ha a Gripper-visszacsatolast (I/O készenléti jel) folyamatos Gizemeltetéssel
hasznaljuk, és az lizemzavar karositja a Gripper eszkozt és/vagy egyéb gépeket,
akkor javasoljuk, hogy a Gripper eszk6z mellett kils6 érzékel6ket hasznaljon,
amelyekkel hiba bekdvetkezése esetén is biztosithaté a megfelel6 miikodés. Az
OnRobot A/S nem vonhato felel6sségre olyan, a Gripper eszkdzben vagy egyéb



berendezésekben bekovetkezett karokért, amelyek a Gripper eszkdz programozasi
hibdi miatt kovetkeztek be.

12. Soha ne hagyja, hogy a Gripper eszk6z maré anyagokkal, forrasztaskor kifroccsené
anyagokkal és csiszoloporokkal érintkezzen, mivel ezek karosithatjak az eszkozt.

13. Tartsa be az egylittm(ikddési szabvanyokat, ha a személyzet a Gripper eszkoz
mUkodési tartomanyan belll tartdzkodik.

14. Soha ne m(ikddtesse a Gripper eszkdzt, ha az a gép, amelyre fel van szerelve, nem
felel meg az orszdgaban hatalyos biztonsagi el6irdsoknak és szabvanyoknak.

2.5. Rendeltetésszerl hasznalat

A Gripper eszkoz egy ipari berendezés, amit végeffektorként vagy szerszamként hasznalunk
ipari robotok szamara. F6 feladata kiilonféle targyak felvétele és lerakasa.

A Gripper eszkoz olyan kollaborativ haszndlata, amelynek sordn a munkatertlet kbzelében
vagy azon belil emberek tartézkodnak, csak olyan nem veszélyes alkalmazasok esetében
javasolt, ahol a teljes alkalmazas (a targyat is beleértve) az adott alkalmazas
kockazatértékelése alapjan nem jelent semmilyen jelent6s kockazatot.

A rendeltetésszerl hasznalattdl eltérd hasznalat megengedhetetlen visszaélésnek mindsiil.
Ez tobbek kozott az aldbbiakat foglalja magaban:

1. Potencidlisan robbanasveszélyes kdornyezetben torténd hasznalat.

2. Orvosi és életkritikus alkalmazas soran torténd hasznalat.

3. Kockazatértékelést megel6z6 hasznalat.

2.6. Kockazatértékelés

Kockazatértékelés készitése nagyon fontos. Mivel a Gripper eszkéz részben komplett
berendezésnek tekinthetd, az is fontos, hogy az alkalmazas részét képezd tovabbi
kézikonyvekben foglalt dtmutatasokat is betartsuk. Az OnRobot javasolja, hogy az integrator
a kockazatértékelés elvégzéséhez az ISO 12100 és ISO 10218-2 iranyelveket alkalmazza.

Az integratornak a kockazatértékelés elvégzésekor az alabbi potencidlisan veszélyes
helyzeteket kell figyelembe vennie. A specifikus helyzett6l vagy alkalmazastél fliggben
tovabbi veszélyes helyzetek is felmerilhetnek.

1. Avégtagok beszoruldsa a Gripper eszkoz és a hordfelllet kozé.

2. BOr atszakitasa a megfogott targyon Iévé éles szélek és hegyes pontok altal.

3. A Gripper eszkoz helytelen felszerelésének kovetkezményei.

4. A Gripper eszkozbdl kiesé targyak, példaul a nem megfelel6 fogder6 vagy a robot

tulzott gyorsuldsa miatt.






3. Bevezetés: Tartalom

3.1. Gecko Gripper
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5. dbra: A Gecko Gripper eszkéz és a tapaddkorongok CAD-rajza.



3.2. Alkatrészlista és szamok

Alkatrész neve Leiras

Gecko Gripper, 5-6s verzio, piezo

Gecko Gripper V5 tisztitorendszer nélkil

Gecko Gripper

tapaddkorong szerelvény,

piezo nélkiil, 1 db 4 Gecko Gripper tapaddkorong
tapaddékorongbdl allé szerelvény, piezo nélkil, 1 db 4
készlet tapaddkorongbdl allé készlet

Kabel, 10 eres, duplavégii

kabelkészlet, egyenes female-

csatlakozé az egyenes male-
Turck kdbel — 10 huzal, | / csatlakozéhoz, M12 Eurofast-

(0] csatlakozdk
Turck kabel — 8 eres Kabel, 8 eres, Ethernet, male,
Ethernet RJ45 M12, 5M
M6X1.0 80 mm hosszu SS-
Gripperrogzit6 csavarok kulcsnyilasu csavar
Imbuszkulcs =5 mm a
robot szereléséhez, 9" Imbuszkulcs — 5 mm a robot
teljes hossz szereléséhez, 9" teljes hossz
Pengés gittel6kés, 1-1/4" széles
Gecko tapadokorong- x 0,075" vastag, metszett élU
eltavolito eszkoz penge
OnRobot A/S USB-
meghajto — kézikonyvek és = USB pendrive — kézikdnyvek és
GUI GUI
AC/DC DESKTOP ADAPTER  AC/DC DESKTOP ADAPTER 24 V
24V 90 W 90 W
Gyors lizembe helyezési
utmutato

1. tablazat: Alkatrészlista Gecko Gripper eszkézhéz és opciondlis kiegésziték.

3.3. Gecko Gripper szoftver

A Gecko Gripper konfigurdlasahoz és lizemeltetéséhez hasznalt interfészszoftver letolthet6
a mellékelt OnRobot A/S USB pendrive eszkdzrél vagy az OnRobot A/S honlapjardl.

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



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

4. Gyors Uzembe helyezési Utmutato

Biztonsagi emlékeztetdk
A Gecko Gripper eszkoz telepitését és lzemeltetését kizardlag szakképzett
szakemberek végezhetik.

VESZELY A csatlakoztatott megfogé és alkatrészeinek helytelen

1. LEPES:

2. LEPES:

3. LEPES:

4. LEPES:

5. LEPES:

kezelése sériilést vagy halalt eredményezhet. A

Tapadokorongok telepitése és a Gripper eszkdz felszerelése

Szerelje be a négy Gecko Gripper tapaddkorongot ugy, hogy a megfogd
fogofelliletébe helyezi azokat. A Gecko Gripper kett6 darab (M6-1-80) csavart
hasznal az Universal robotra valé kdzvetlen felszereléshez. Ellenkezd esetben
rogzit6lemezt kell haszndlni (egyéb robotmarkak esetén). Az 5 mm-es
imbuszkulcsok segitségével helyezze be a csavarokat, és huzza 6ket 8 Nm
nyomatékra.

A Gripper inditasa

A Gecko Gripper eszkdz aramellatasa az 1/0 kabelen keresztul torténik. Az
autondm piezoelektromos tisztitérendszert egy tovabbi nagyfesziiltségl
aramforrasra kell csatlakoztatni egy piezokabelen keresztiil.

A bekapcsoldskor a megfogd kék szinli Comms [dampaja rovid szlinetet kovetben
kétszer felvillan, ezzel jelezve, hogy a megfogd a bekapcsolasi miveletet
elvégezte. Javasoljuk, hogy a megfogd 6sszes funkcidjat ellenérizze a Windows
Desktop GUI segitségével.

A Gecko Gripper GUI telepitése
Telepitse a Gecko Gripper Windows Desktop GUI szoftvert a mellékelt USB
pendrive eszkdzrél vagy az OnRobot A/S honlapjardl.

A Gripper paramétereinek beadllitasa

Javasoljuk, hogy a robotagnosztikus Desktop GUI szoftvert hasznalja a megfogd
mUikddésének ellen6rzéséhez és a megfogd programozasahoz. Az egyszerlien
hasznalhatd interfész segitségével meghatarozhat bizonyos szamu
megfogdparamétert, amelyek a megfogd allapotat jelzik.

A Gripper eszkdz mikodtetése
A Gecko Gripper eszkozt kettd kiilonb6z6 kommunikacios mdédban
mikaodtetheti: Digitalis I/O és Ethernet TCP. Ezen mddok segitségével teljesen



személyre szabott megfogdprotokollt hozhat Iétre a szikségleteinek

megfelelGen.

5. A Gripper eszkdz felszerelése a robotra

A megfogot egyszerlien lehet a robotra szerelni. Az Universal Robots modellek esetén a
megfogot kozvetlendl, a rogzitélemez hasznalata nélkil lehet a robotra szerelni. Mas
robotmodellek esetén rogzit6lemez vagy egyéb adapter sziikséges.

5.1.SzUkséges kellékek, eszk6zok és berendezések

A telepités el6tt allitsa 6ssze a kovetkezd eszkdzoket, szerszamokat és felszereléseket:

Alkatrészek v" Gecko Gripper V5
Gripper-alkatrészek. v" Gecko Gripper tapaddkorong-
szerelvény

v" Turck kdbel — 10 eres, 1/0

v" Turck kdbel — 8 eres, Ethernet RJ45

v' Gripper-régzitécsavarok (M6-1-80)

v" OnRobot A/S USB-meghajtd, amely
tartalmazza a felhaszndldi utmutatdkat
és GUI-kat

Készletek v" Gyorskotdzék (ajanlott)
Fogydeszko6zok. v/ Rogzit6lemez egyéb robotmodellekhez
(opcionalis)
Eszk6zok v" Imbuszkulcs, 5 mm (a készlet
A telepitéshez vagy javitdshoz szlikséges, tartalmazza)
de az lizemeltetéshez nem. v" Gecko tapaddkorong-eltavolitd eszkdz
(a készlet tartalmazza)
Berendezés v" AC/DC Desktop Adapter 24 V90 W (a
Mlikédéshez sziikséges. készlet tartalmazza)
v’ 24V DC tapegység
v' Nagyfeszultség(i tapegység az opciondlis

piezoelektromos tisztitérendszerhez

2. tabldzat: Szerelési anyagok.

5.2.1. Alkatrészlista

5.2. Mechanikai szerelés: A Gripper felszerelése

A Gecko Gripper-készlet az aldbbi alkatrészeket tartalmazza:

v" Gecko Gripper

v" Gecko Gripper tapaddkorong-szerelvény

v’ Roégzitécsavarok, 2 db




v Imbuszkulcs, 5 mm (a megfogé felszereléséhez)

5.2.2. Biztonsagi figyelmeztetések:

sériléséhez, vagy az operatorok testi sériiléséhez vagy akar
haldlhoz vezethet. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a megfogot
telepitését szakképzett szakember végzi.

VESZELY! A nem megfeleld telepités a megfogo, robot és anyagok f

VIGYAZAT A megfogo telepitése el6tt meg kell gy6z6dni arrél, hogy a robot ki van
kapcsolva, vagy mozdulatlan (azaz program nem fut rajta).

5.2.3. AGripper eszkoz felszerelése

Az Universal Robots termékek esetén folytassa a 2. Iépéssel, mivel régzitélemezre
nincs sziikség.

1. 1épés: Miel6tt felszerelné a megfogot a robotra, el6szor rogzitse a Gecko
tapaddkorongokat a megfogora.

6. dbra: A négy darab tapaddkorong a Gecko Gripper fogdfeliiletére keriil felszerelésre.

Rogzitse a 4 (négy) darab Gecko Gripper tapaddkorongot a fogofeliletre
ugy, hogy a rogzit6furatban 1évé horony a korongszereléken 1évé
cserekoronggal egy vonalban legyen.
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7. dbra: A régzitéfuratban lévé horony (bal) és a szerelvényen Iévé tapaddkorong (jobb).

8. dbra: A tapaddkorong-egység bedllitdsa a régzitéfuratba térténd behelyezéshez.

A tapaddkorong-rogzité rendszerben [év6 erds magnesek segitségével a
tapaddkorongokat a helyikre lehet huzni. A beszerelést kovetGen
teljesen fel kell feklidnilik a megfogé rogzitéfeliletére.



9. dbra: Az utolso tapaddkorong felszerelése a megfogora. Megjegyzés: a beszerelt tapaddkorong
ezliist lemezrésze felfekszik a megfogohdzra.

2. lépés: A két rogzit6esavarral (M6-1-80) szerelje fel a rogzit6lemezt a robotra.

Egy 5 mm-es imbuszkulcs segitségével minden csavart hizzon 8 Nm
nyomatékra.

Ez a lépés csak a Universal Robots mdrkdkra vonatkozik.

RS S

10. dbra: kdgzité’lemez nem Universal Robots t/puéokhc;z.

3.1épés: A Gecko Gripper eszkdz rogzit6fellletén |évs furatokat allitsa szintbe a

roboton (vagy rogzit6lemezen/egyedi adapteren) |évd szerel6furatokkal.



Helyezze az M6-1-80 rogzit6csavarokat a megfogd eliilsé részébe, az
allitécs6 mentén, és haszndlja a mellékelt 5 mm-es imbuszkulcsot, hogy a
helyére csavarja. Egy 5 mm-es imbuszkulcs segitségével minden csavart
huzzon 8 Nm nyomatékra.

12. dbra: A régzitécsavarok meghuzdsdval a megfogot a robothoz rogzitjiik az 5 mm-es imbuszkulcs
haszndlatdval.



A Gecko Gripper szerszam kozéppontja a robothoz képest nincs eltolva az X- vagy Y-
tengely mentén. Ennek megfelel6en az eszk6z kozéppontja a robotkar
rogzitéfeliiletétdl (a Z-tengely iranyaban) 185 mm-re helyezkedik el.

A részletes megfogoméretekért ldsd a 9.1 szakaszt.

Most mar készen 4ll arra, hogy bekabelezze a felszerelt megfogot (6.3 szakasz).

5.3. Elektromos szerelés: A Gripper bekapcsolasa és kommunikacio az eszkdzzel

5.3.1. Atdpegység miszaki adatai

A Gecko Gripper daramellatasa egy I/0 kabelen keresztil torténik. A kiegészits kabel
szabad kdbelvégeinek olyan tapegységbe kell csatlakozniuk, ami az On igényeinek
megfelel. Ez azt jelentheti, hogy az alabbiakhoz is csatlakoztathaté:
e 24V DC, 48 W (névleges; 28 V maximum) kiilsé tdpegység (a mellékelt
hazcsatlakozon keresztiil)
e A robotvezérl6 integrdlt 24 V DC tapegysége

A Gecko Gripper (opcionalis) autondm piezoelektromos tisztitorendszeréhez egy
masodik, nagyfesziltségli tapegység szlikséges.
e Tovdbbi informdciokért Idsd a Piezoelektromos tisztitorendszer mellékletet.

5.3.2. Kommunikacid

Az dramellatasi és kommunikacios igényektdl fliggben két megfogdkabel-konfiguracid
lehetséges (amelyek az autondm tisztitérendszert is magukban foglaljak):
e Tdapellatas és kommunikacié a Digitalis I/0 (1 kabel) segitségével
e Tdapellatas digitdlis 1/0 kabellel, kommunikacié Ethernet TCP/IP (2 kabel)
segitségével

Az opcionalis piezo tisztitdrendszerhez egy tovabbi 4 tls kdbelre van sziikség.

Digitalis 1/0

v" Kommunikacio és 24 V-os tapellatas 10 tls csatlakozo segitségével (8 tds
csatlakozo a Digitalis I/0 kommunikaciéhoz nem, csak az Ethernet esetén
hasznalhato, ldsd lent).

v' Barmilyen tipusu robottal vezérelhetd egyszer( 1/0 jelek segitségével.

v' A kivant bedllitasi pontok (példdul: pozicidszabélyozas spec., eléterhelés
spec. stb.) beallitdsa el6szor a Windows Desktop GUI segitségével lehetséges,
a Gripper vezérlése ezutan az I/0 interfész segitségével torténik.

v" Robotszoftver telepitésére nincs sziikség.



A Gecko Gripper eszkoz belizemelése az |/0 segitségével kétféleképpen

lehetséges:

1. Ajackdugét kozvetlenil a mellékelt tdpegységhez csatlakoztatja.

2. Ajackcsatlakozot kiveheti, és haszndlhatja a 24 V-os tapegységet a preferalt
robotvezérlével (vagy egyéb forrassal). A Gecko Gripper kevesebb, mint 1 A
aramot fogyaszt (csucs és RMS).

A digitalis 1/O kabelhez tartoznak portok is, amelyek a megfogdhoz valo
csatlakozasra szolgalnak. A masik végén szdlkivezetések talalhaték a kozvetlen és
testreszabhatd vezetékezéshez, ami a rendszerbe vald integralashoz sziikséges.

13. abra: Digitdlis /O kdbelcsatlakozo jackcsatlakozoval (a tdpegységhez vald kbzvetlen csatlakoztatdshoz), illetve egyéb
bemeneti/kimeneti kabelek.

Az 1/0 csatornak megfelel6 csatlakozasokhoz torténé kabelezéshez lasd a 8.1
Digitalis /0 kommunikacid c. szakaszt.

Ethernet
v" Kommunikacio 8 t(is csatlakozdn keresztiil.
v' Vezérelhetd egyedi Universal Robot, Kawasaki és FANUC Teach Pendant
interfészek segitségével.
v' Ezenkivil vezérelhet§ a Windows Desktop GUI segitségével a szamitégép és a
Gripper kozo6tti Ethernet-csatlakozas segitségével.

Az Ethernet-kommunikacio lehet6vé teszi a megfogdparaméterek dinamikus bedllitasat,

mig az I/0 modban a megfogd paramétereinek dinamikus beallitdsa nem lehetséges a
Windows Desktop GUI nélkil.

5.3.3. A Gripper tapellatdsa és bekotése

Miutdn a megfogodt a robotra szereltiik (6.2 szakasz), és beazonositottuk a megfeleld
aramellatast, a megfogd hasznalatra kész.



Sziiksége lesz a megfogdhoz mellékelt tapkabelekre és kommunikacids kabelekre (Turck
kdbel, 10 tis, I/0, és Turck kdbel, 8 tiis, Ethernet RJ45), valamint néhany gyorskotézére
vagy egyéb tartozékokra, amelyekkel a kdbeleket ugy kell régziteni, hogy a robot teljes
mozgastartomanya se zavarja meg Gket.

7 sz

VIGYAZAT Ellenérizze a megfogohazon 1évé csatlakozok épségét, mivel
elé6fordulhat, hogy a tiik elgérbiilnek és megsériilnek.

1. 1épés: Csatlakoztassa a dupla digitalis I/O és tapkabelt a hozza tartozé
csatlakozdba, ami a megfogdéhdazon taldlhaté.

14. dbra: A tép/digitdlis I/O kdbel csatlakoztatdsa a megfeleld csatlakozéba a megfogdhdzon.

2. |épés: Ethernet-kommunikacié haszndlata esetén csatlakoztassa az Ethernet-
kabelt a megfelels csatlakozéba a megfogdhazon.
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15. dbra: Ethernet-kdabel csatlakoztatdsa a hozza tartozo csatlakozoba a megfogohdzon.

3. 1épés: Vezesse el a kdbel(eke)t a megfogdtdl a robot mentén egészen a
tapegység és a vezérlé felé.
A kdbeleket régzitse kelléen lazan, igy a robot teljes mozgdstartomdnya
sordn nem fesziilnek meg.

- V'

16. dbra: A kdl;elek lazdn vannak elvezetve a robotkar mentén.

4. |épés: Rogzitse a kdbeleket gy, hogy a robot és a hordfeliilet
mozgastartomanyan kivil maradjanak. Gyakoroltassa be a robottal az



0sszes varhatd mozgast annak ellenérzésére, hogy a kabelek az
Uzemeltetés sordan nem sériilnek (lasd a forgd J-6 példajat lent).

P 4
17. dbra: A forgd J-6 ugy, hogy a tapkdbelek és a kommunikdcids kdabelek a robot mozgdsa miatt nem sériilnek.

Javasoljuk, hogy gyorskét6z6t haszndljon; el6fordulhat azonban, hogy a
ragasztészalagok vagy egyéb régziték jobban megfelelnek az On
igényeinek.

ERTESITES A protokoll vagy az lizemeltetés koriilményeitdl fiiggéen eléfordulhat,
hogy a kabeleknek tovabbi strukturalis védelemre vagy szigetelésre van
sziikségiik.

5.3.4. A LED-ek jelzik az aramellatas és kommunikacié allapotat

A Gecko Gripper hazon LED-lampdk taldlhatdk, melyek gyors vizudlis allapotinformaciot
szolgaltatnak.

A LED-jelz6ldampadkat és jelentésiiket az alabbi tablazat tartalmazza:

LED neve és Folyamatos szin  Lassu villogas Gyors villogas

szine

Tapellatas Tapellatas n.a. n.a.

Zold csatlakoztatva

Hiba n.a. Figyelmeztetés (bels6 Komolyabb hiba: a Gripper

Piros hibak); a Gripper eszkoz eszkozt azonnal le kell
karbantartast igényel; a allitani és meg kell vizsgalni

részletekért ellendrizze a
hibanapldékat

Tapaddékorong n.a. A munkadarab leesett A munkadarab tobbszor

Narancs leesett, a hibanapldk pedig
frisstltek

Kommunikacié Kommunikacié n.a. n.a.

Kék csatlakoztatva

3. tabldzat: LED-jelz6lampdk és jelentésiik.



Miutdn csatlakoztatta a tdpellatdst, és bekototte a megfogdegység, valamint a
tapegység és vezérl6 kozotti kommunikacios kabeleket, ellenérizze, hogy a
megfogdéhdzon lévé LED-lampak névlegesen jelzik a megfogd miikodését: folytonos zold,
folytonos kék, és nincs piros vagy narancssarga fény.

>

18. dbra: A LED-lampdk jelzik, hogy a megfogo névlegesen lizemel (a folytonos z6ld Tdpelldtds, a folytonos kék Kommunikdcio, a
Hiba és a Tapaddkorong lampdk ki vannak kapcsolva).

5.4. Telepitési megjegyzések kilonbdz6 robotokhoz

A Gecko Gripper eszkozzel kapcsolatban kiilonb6z6 robotmarkakhoz tovabbi telepitési
informaciét az OnRobot A/S honlapjan taldlhat.

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/
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6. A Gripper paramétereinek beallitasa

A Gecko Gripper GUI haszndlataval a sajat protokollspecifikacidira szabott, teljesen egyedi
megfogdprotokollt hozhat Iétre. A GUI-n bellil meghatdrozhatja a megfogé el6terhelési erejét
és az ultrahangtartomany beallitasi pontjait, és kiilonféle megfogdsi statuszt menthet el késGbbi
hasznalatra.

6.1. A Windows Desktop GUI telepitése

Az OnRobot A/S felhasznaldbarat Windows asztali grafikus felhasznalofeliletet (GUI)
biztosit a Gecko Gripper programozasahoz és vezérléséhez Ethernet-kdbelen keresztil.

Ajanlott szoftverkdvetelmények:

v Telepitett Windows 7 Service Pack 1 vagy Ujabb (x86 vagy x64 viéltozat)
v' Telepitett .NET Framework 4.7 vagy Ujabb

6.1.1. A Desktop GUI telepitése:

1. 1épés: Telepitse az alkalmazast ugy, hogy megnyitja a ,,Gecko Gripper Desktop GUI
setup” fajlt a mellékelt OnRobot A/S USB-meghajtdn vagy az OnRobot A/S

honlapjan.
Valasszon telepitési helyet ‘
Hova kertljon telepitésre a(z) Gecko Gripper Desktop GUI? C

A Telepitd a(z) Gecko Gripper Desktop GUI alkalmazast a kovetkezé mappaba
fogja telepiteni.

A folytatdshoz kattintson a Tovabb gombra. Masik mappa kivalasztdsdhoz kattintson a
Tallézas gombra.

lC:\Program Files (x86)\Gecko Gripper Desktop GUI Tallozas...

Legaldbb 9.5 MB szabad lemezteriletre van szikség.

Mégse

19. dbra: A Gecko Gripper GUI telepitésének megkezdése.




2. lépés: Valassza ki a ,Launch Gecko Desktop GUI” (Gecko Desktop GUI inditasa)
jelolénégyzetet, amikor a telepités befejez6dott. Ez elinditja az alkalmazast.

) l

A(z) Gecko Gripper Desktop GUI
Telepitévarazslo befejezése

A(z) Gecko Gripper Desktop GUI telepitése befejezddott. Az
alkalmazast a létrehozott ikonok kivalasztasaval indithatja.

Kattintson a Befejezés gombra a Telepitdbal torténd
kilépéshez.

Gecko Gripper Desktop GUI elinditasa

20. dabra: A Gecko Gripper GUI elinditdsa a telepités utan.

Az alkalmazast mostantdl barmikor elindithatja dgy, hogy megnyitja a
,PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” fajlt abbdl a mappabdl, amelybe telepitette.

3.1épés: Amikor a kezd6képernyé arra kéri, hogy engedélyezze a kommunikaciét a

Gecko Gripper eszkozzel, irja be a Gecko Gripper IP-cimét.
(£ Gecko Markolé = X

Sugd Bedllitasok ;
@ robot

Gecko Markold

Gecko Markold Alapbeéllitasként elment
IP cim: 192.168.0.170 X ]

21. abra: a Gecko Gripper kezdéképernydje.



A f6meniiben talalhatd ,Settings” (Bedllitdsok) fiilre kattintva On is
megvaltoztathatja az IP- vagy portkonfigurdciét. A megfogd alapértelmezett
IP-cime 192.168.0.170, az alapértelmezett port szdma pedig 30000.

Valassza ki a ,,Save as Default” (Mentés alapértelmezettként) jelol6négyzetet,
hogy legkdzelebb automatikusan hasznalja ezt az IP-cimet a Gecko Gripper
eszk6zhoz az alkalmazas megnyitasakor.

6.2. Statikus IP bed

itasa a Desktop GUI szoftverhez.

A sikeres kommunikdacidhoz a Gecko Gripper eszkdznek és az asztali szamitdgépnek
ugyanazon a helyi haldzaton kell osztoznia. Az aldbbi Iépéseket részletesen ismertetik az
asztali IP-cim és a Gecko Gripper IP-cimének parositasat.

1. 1épés: Nyissa meg a Vezérl6pultot, és kattintson a ,,View network status and tasks”
(Halozati allapot és feladatok megtekintése) pontra.

<l Contral Panel - m} X
« v # [EH » Control Panel v D p
Adjust your computer's settings View by: Category *

System and Security User Accounts
Review your computer’s status S\!: P Change account type

Save backup copies of your files with File History

. s

Backup and Restore (Windows 7) i:::: Appeara nee and Personalization
N Network and Internet -

\ View ne atus an s 2 Clock Language, and Region

Choose homegroup and sharing options i Add a language
7 Hardware and Sound Change input ﬁ.mthcus

‘%‘ View devices and printers Change date, time, or number formats

Add a

Adjust commonly used mobility settings

Programs

.
L) uoinstatia program

22. dbra: a hdlézati dllapot helye a szamitogép vezérl6panelén beliil (kék szinnel kiemelve).

2. lépés: Kattintson a,,Change adapter settings” (Adapterbeadllitdsok mddositasa) pontra,
amely az ablakban a bal fels6 panelen taldlhaté.



& Network and Sharing Center - [m]
« v A & > Control Panel > Network and Interet > 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

23. dbra: Hol taldlhaté a ,,Change adapter settings” (Adapterbedllitdsok modositdsa) link (aldhdzott kék széveg).
3. 1épés: A kovetkez6 ablakban kattintson jobb gombbal az ,,Ethernet” pontra a legordilé
meni megnyitdsahoz, majd valassza ki a ,,Properties” (Tulajdonsagok) pontot.

‘i« Metwork Connections — [m] *

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 - - - | | °

-

Bluetooth Network 4 Ethernet 3 -~
- Connection &s _ Unidentified network &E

Nt rannactar S pealtek USB GbE Famil

VirtualBox Host-Only
Network

=% Enabled

s

Disable

&

Status

X

Diagnose

Bridge Connections

&

Create Shortcut
% Delete
!; Rename

= Properties

4items 1 item selected

|

24. abra: Az Ethernet-tulajdonsdgok meniipont elérése.

4. |épés: Az Ethernet-tulajdonsagok felugré meniiben keresse meg és valassza ki az
»Internet Protocol Version 4 (TCP / IPv4)” pontot. Ha be van jeldlve, kattintson a

»Properties” (Tulajdonsagok) gombra.



5. |épés:

]

— O

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

Organize - Disable this nej B Ethemet 3 Properties X Bon - =, | o

=
= Bluetooth | Metworking  Sharing . VirtualBox Host-Only
L.. Connectiol & Network
x B 1 Connect using:

Not conng
I Resltek 1SB GbE Family Controller #3

! N

8

Enabled

E3Cliert for Microsoft Netwarks A
"5: File and Printer Sharing for Microsoft Networks
’E:\c'irlua\EUx MNDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler

IR ntemet Protocol Version 4 (TCP/IPyd)

O 2. Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol

This connection uses the following items:

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

25. dbra: Tulajdonsdgok elérése az Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) ponthoz.

A felugré ablakban valassza ki a ,,Use the following IP address” (Haszndlja az
aldbbi IP cimet) vélasztégombot.

Az, IP address” (IP-cim) ponthoz tartozé dobozba irja be ezt: ,,192.168.0X” ahol
az X egy 0 és 255 kozotti egész szam, ami nem 170, mivel ,,192.168.0.170” a
Gecko Gripper IP-cime. Példaul a,,192.168.0.3” egy érvényes IP-cim a Desktop

GUI-hoz, ami lehet6vé teszi a kommunikaciot a Gecko Gripper eszkdzzel (ldsd az
dbrat).

A ,Subnet mask” (Alhalézati maszk) mezGbe irja be: ,255.255.255.0”.
A ,Default gateway” (Alapértelmezett atjaré) mezd6t hagyja lresen.

Az IP-cim és a Desktop GUI parositasat az ,OK” gombra kattintva fejezheti be. A
GUI most mér képes megtaldlni a Gecko Gripper eszkozt és csatlakozni hozza.



W Metwork Connections

- [m] X
4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v @ Search Network Connections 2
Organize - Disable this nef B Ethernet 3 Properties X Wion - £ . 1 0
= | Bluetooth | Metworking  Sharing || VirtualBox Host-Only
Connectig k Network
x Mot connd nternet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Properties x T Enabled
Ll Wi-Fi
! General
” LACI Guet
AT |rveliry i

‘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.

() 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:

[Jvalidate settings upon exit Advanced...

Corce
4 items 1 item selected e

26. Gbra: Ervényes IP-cim bevitele a Desktop GUI-hoz.

6.3. Megfogdparaméterek beallitasa a Windows Desktop GUI segitségével

Amikor a kapcsolat sikeresen |étrejott a Gecko Gripper eszkdzzel, az Oktatomadd képernyé

nyilik meg. Megjegyzés: a menisorban a ,“Disconnect” (Levalaszt) pont kivalasztasaval
barmikor levalaszthatja a Gripper eszkozt.

@ Betanitas képerny6 - Uj allapot létrehozasa

F3jl BedllitAsok Adatok Sugé Lekapcsolédas

= [m] X
@ robot
Gecko Markolé

Robot

Universal (Ethernet) ~

El6feszits eré Ultraszonikus skala Parna helyzete
(30-150 N) (0-260 mm)
e — @ Felvesz
= 500N| + = 500mm| +
| Elereszt
Parnak tisztitasa

27. dbra: Oktatéméd (Uj dllapot létrehozdsa) asztali képernyé.

Ellendrizze, hogy a Gecko Gripper felhasznaldi interfészszoftver naprakész. A
szoftververzid a f6 menilisorban a , Help” (Sugdé) meniiben az ,,About”
(Névjegy) oldalon van feltlintetve.




@ Az OnRobot Felhasznaloi Felllet névjegye

@FObOt OnRob?t G_ecko Markolc'? ’Felhasznélé
Feltleti szoftver verzié 1.0.0.0

Latogassa meg https://onrobot.com ha tobb informaciét szeretne
termékeinkrol

Copyright © 2018 OnRobot

BEZARAS

28. dbra: Az ,,About Dialog“ ablak (Névjegy pdrbeszédablaka).

Hibaelharitassal és tdmogatdssal kapcsolatos tovabbi informacidkért
kattintson a f6 mentsorban a ,,Help” (Sugd) ful ,Support” (Tamogatas)
pontjara.

A meniisorban 1évé ,Bedllitasok” fil segitségével On is bedllithatja a kivant
mértékegységeket (metrikus, angolszasz vagy szazalékos).

(£ Beallitasok
Egységek
Rendszer Hatétavolsag (El6feszits erd, Ultraszonikus érzékeld)
@ Metrikus (cm, N) 30-150 N, 0-260 mm
Imperial (in, 1b&#183;ft) 6,7-33.7 Ibf, 0-10.2 in
Szazalék (%) 0-100 %, 0-100 %
oK MEGSE

29 dbra: Mértékegységek mddositdsa a ,Settings” (Bedllitdsok) pdarbeszédablakban.

Most mar készen all arra, hogy ellenérizze a Gripper eszkdz mikodését, és a Desktop
segitségével konfiguralja a Gripper eszkozt.

6.3.1. Ujallapot létrehozasa: A megfogdfunkcié programozasa elsé alkalommal
1. 1épés: Nyissa meg a Gecko Gripper alkalmazast. A , Training Mode Screen”
(Oktatomaod) képerny6 jelenik meg.



() Betanitas képernyé - Uj allapot létrehozsa

F3jl Bedllitdisok Adatok Sigé Lekapcsolodas

veod Gecko Markolé
5=
e

@ robok

Robot

Universal (Ethernet) ~

El6feszits eré Ultraszonikus skala Parna helyzete
(30-150 N) (0-260 mm) ®) Felvesz
= S00N| + = 500mm| +
Elereszt
Parnak tisztitasa

2. lépés:

3. lépés:

4. lépés:

5. [épés:

30. Gbra: Oktatémad (Uj dllapot létrehozdsa) asztali képernyd.

Valassza ki a megfelelé robot és a kommunikaciéos médot a ,,Robot”
legordiilé meniibél a GUI jobb oldaldn kdzépen.

Allitsa be a kivant eléterhelési erét.

Ez a bedllitds mddositja, hogy milyen legyen az az erdszint, amelynek
esetén a megfogo értesiti a robotot, hogy elért egy bizonyos terhelést.
Példa: egy nagyobb darab liveg felszedése esetén, ahol 100 N elGterhelési
erdre van szikség, I/0 mdédban a 100 N elérésekor a pin 5 beallitasa
MAGAS; Ethernet-mddban a packet index 9-et 0-rdl 1-re allitjuk.

A feladathoz és az anyaghoz haszndlt megfeleld eléterhelési eré
kivalasztdsdval kapcsolatos tovabbi informdcidkért Idsd a 9.4 szakaszt.

MEGJEGYZES: A Gecko megfogok elSterhelési érzékelési tartomdnya 30—
150 N, 30 N alatt nem érzékelnek

Allitsa be az ultrahangtartomanyt.

Az elGterhelési erd bedllitdsdahoz hasonldan ez a bedllitas értesiti a
robotot arrdl, hogy mely tartomdanyon érte el a kivant elGterhelési erét.
Ez a funkcid akkor hasznos, ha lapos targyakat szedlink fel egy halombdl,
mivel a robotprogramozé igy maximalis sebességen mozgathatja a
robotot egészen addig, amig az nem érzékeli a kozeledést a felszedési
ponthoz. Erre az esetre példa a 8.1. szakasz 2. |épése.

Az alapértelmezett ultrahangtartomadny 125,0 mm.

Valassza ki a tapaddkorong helyzetét.

A megfogd alapvet6 mikodésének ellenGrzéséhez a felhaszndlé minden
egyes tapaddkorong-pozicidhoz megprdébalhat elvégezni egy miveletet
(,Engage” és ,Disengage” (Bekapcsolas és Kikapcsolas)).




A tapadokorong alapértelmezett helyzete ,,Engage” (Bekapcsolt).

Az uj allapot bedllitasat kovetden valassza ki a ,,Perform Action” (MUvelet
végrehajtasa) opcidt, amellyel a megfogo a kivalasztott paramétereknek
megfelel6 allapotba allithatd.

Ezek a paraméterek a megfogd memoridjaba vannak irva. Ha a megfogo
I/0 konfiguracidban fut, akkor azokat a paramétereket fogja
referenciaként hasznalni a megfogd allapotanak bedllitasahoz. Ha a
megfogodt Ethernet-mddban hasznadlja, akkor azokat a paramétereket
fogja referenciaként hasznalni kezdeti allapotként, de ezek késébb
dinamikusan mdédosithatok.

Ha valds id6ben kivanja megjeleniteni a fogder6- és pozicidadatokat,
valassza ki a ,,Start Plotting Data” (Adattdjolas inditdsa) opciét. Ha nem
szeretné, hogy a rendszer mutassa az adatokat, valassza ki a ,Stop
Plotting Data“ (Adattdjolas ledllitasa) opcidt.

(@) Training Mode Screen - Create New State - o X
File Settings Data Help Disconnect
robot
i 'F Gecko Gripper
S
obot
Robot
- Universal (Ethernet) ~
. Pad Position
Preload Force Ultrasonic Range
(50-160 N) (0-260 mm) @ tngage
- 1050N| + = 1300 mm| + Disengage
Pad Release
Clean Pads
RESET GRIPPER PERFORM ACTION
160
Part Presence ()

140

120
B

20

50

31. abra: Megfogé adatainak tdjoldsa a Desktop GUI segitségével.

A valds idejd megfogdsi adatok megtekintéséhez, ideértve a
Munkadarab-jelenlét, Kopds, ElGterhelési er§ és Tapaddkorong helyzete
adatokat, navigaljon a ,View Data” (Adatok megtekintése) pontra, amely
a menilsorban a , Data” (Adat) fil alatt talalhato.



Gecko markolé adatok megtekintése X

Elemek jelenléte @  El6feszits erd levezetés 0
Elhasznalédas 0 Ultraszonikus skala 30.0 mm

El6feszité eré 45.0 N Parna helyzete Felvesz

32. dbra: Megfogd adatainak megtekintése a Desktop GUI segitségével.

Tovabbi miveletek:
Megfogd bedllitdsainak elmentése (ldsd 7.3.2 szakasz)
Meglévé megfogd beallitasok betdltése (lasd 7.3.3 szakasz)
Megfogd visszadllitasa (lasd 7.3.4 szakasz)
Hibakezelés (lasd 7.3.5 szakasz)
Tapaddkorongok tisztitdsa (lasd 7.3.6 szakasz)

6.3.2. Megfogo bedllitasainak elmentése

Ha tobb paraméterkonfigurdciét szeretne haszndlni a megfogdkhoz, akkor érdemes
elmenteni az egyedi konfiguracidkat egy fajlba, ahonnan késébb hozzaférheték. Ez a
funkcié akkor hasznos, ha tobb objektumot vesz fel, és a robotot idénként ujra kell
programozni.

1. 1épés: A menusorbdl valassza ki a ,File > Save Action to File” (F4jl 2 Mdvelet
mentése fajlba) opcidt.

A pdrbeszédablak segitségével valassza ki, hogy az dllapotparamétereket
el kivanja-e menteni XML-fdjlba.



@ Konfiguracié elmentése XML-Fajlként
4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

A

[ This PC Name

) 3D Objects
[ Desktop
| Documents
4 Downloads
D Music

| Pictures

|| GripperSettings 2018-10-08 10.01.37.xml

Videos
‘s Local Disk (C:)
= Local Disk (E:)

Status

Q

o Search Desktop

Date modified

08.10.2018 10:01

X
P
B - 0

Type

XML Document

NG AR GripperSettings 2018-10-08 10.01.41.xml

Save as type: ‘ AML-fajl (xml) (*xml)

~ Hide Folders

Cancel

33. dbra: XML-fdjl elmentése Gecko Gripper-paraméterekkel.

6.3.3. Konfiguracié betoltése: Meglévé vagy kordbban elmentett megfogdallapot

elmentése

Ha tobb mentett konfiguracio all rendelkezésre, akkor a betdltésiikkel gyorsan

bedllithatja a megfogdt egy kordbban hasznalt allapotra.

1. lépés:
opciét a meniisorbdl.

A Fdjl megnyitdsa pdrbeszédablak jelenik meg.

Valassza ki a ,File 2 Load Configuration” (Fajl = Konfiguracid betoltése)




@ XML beallitas fajl megnyitasa X

1 I > ThisPC » Desktop v O Search Desktop P

Organize v New folder f== « [ o
Date modified Type
8 This PC = GripperSettings 2018-10-08 10.01.41.xml 5 08.10.2018 10:01

A
A

& OneDrive Name Status

XML Document
) 3D Objects

[ Desktop

E:] Documents

4 Downloads

D Music

[&] Pictures

B Videos

‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

R N P Vi X

File name: | GripperSettings 2018-10-08 10.01.41.xml v|  XML-f3l (xml) (*xml) v

34. dbra: A Desktop GUI segitségével nyisson meg egy XML-fdjlt, amely a kordbban elmentett megfogdkonfigurdciot

tartalmazza.

2. |épés: Vdlassza ki a kordbban elmentett XML-fajl megnyitdsahoz.

Ezzel betélti a Gecko Gripper eszkéz dllapotbedllitdsait, amelyeket ebbe a

fdjlba mentett el, és visszatér az Oktatémdd (Allapot betéltése)
képernyére.



(E) Betanitas képerny - allapot betoltése — a X

Fajl Bedllitasok Adatok Sugé Lekapcsolédas
robot

veay Gecko Markolé
=
e

@(obok \

Robot

Universal (Ethernet) ~

El6feszits eré Ultraszonikus skala Parna helyzete
(30-150 N) (0-260 mm)
@ Felvesz
= 500N| + - 500 mm| +
Elereszt
Parnak tisztitasa

35. Gbra: Oktatémad (Allapot betiltése) képernyd a betdltétt dllapotparaméterekkel, melyek egy kordbban elmentett éllapotbdl
szdrmaznak.

3. lépés: Vdlassza ki a ,,Perform Action” (M(ivelet végrehajtdsa) opciot, amellyel a
megfogo az el6z6 lépésben betdltott allapotban mikodik.

6.3.4. Megfogo visszaallitasa

Ezzel a mivelettel visszaallithatunk minden olyan mddositast, ami azutan tortént,
hogy az allapotparamétereket a hozzajuk tartozé XML-fajlba mentettiik. Ha nincs
kordbban elmentett valtozat, akkor a megfogd visszadllitdsdval a megfogd
paraméterei az alapértelmezett értékekre allnak vissza (ldsd 8. szakasz).

1. 1épés: Lépjen be az Oktatémod képernydre az Uj Allapot képernydrél vagy a

Meglévé allapot betdltése kivalasztasa utan.

2. lépés: Kattintson a képerny6 bal alsé részén talalhato ,Reset Gripper” (Megfogod
visszaallitdsa) gombra.

6.3.5. Hibakezelés

A Gecko Gripper GUI részletes informacidkat ment el a program végrehajtasa soran
bekovetkezett eseményekrdl vagy hibakrdl. Ezek a hibanapldk elérheték a ,,Help”
(Sugd) meniben a ,Error Logs“ (Hibanapldk) pontra kattintva. Kattintson a ,,Load
Logs“ (Hibanapldk) pontra a hibanapld megtekintéséhez. A hibanapldk elmenthet6k
egy fdjlba, ezzel segitve a hibaelharitast. A képernydn Iévs 6sszes napld torléséhez
kattintson a ,,Clear All“ (Osszes torlése) gombra. A ,,Cancel” (Mégse) gomb
kivalasztasaval térjen vissza az Oktatdmaod képernydre.

Ill



(&) Hiba Naplsk

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

BEZARAS NAPLO BETOLTESE MENTES FAJLBA MINDENT TOROL

36. dbra: Eseménynapldzds és a hiba részletei.

6.3.6. A tapaddkorongok tisztitasa

A ,Clean Pads” (Tapaddkorongok tisztitasa) funkciot az opcionalis autoném
piezoelektromos tisztitérendszerrel hasznaljuk.

Tovdbbi informdcidkért Idsd a Piezoelektromos tisztitorendszer mellékletet.




7. A megfogd mikodtetése

A megfogd miikodtetéséhez hasznalt protokollok nagyban fliggnek a kommunikdacios modtdl:
Digitalis I/O vagy Ethernet TCP. Az Ethernet-kommunikacio segitségével Iényegesen tobb
informacid tovabbithatd. Az egyes robotmdrkdkhoz tartozo tovdbbi lizemeltetési feltételek az
OnRobot A/S Gecko Gripper honlapjdn, fiiggelékekben olvashatok.

A megfogd végrehaijtja az aldbbi f6bb feladatokat, amelyek mindegyike barmilyen
kommunikdacios mod segitségével miikodtethetd:

e Tapadas

e Levalas

e A tapaddkorong-tisztitd rendszer hasznalata (Ldsd a Piezoelektromos tisztitérendszer c.
fliggeléket)

7.1. Digitalis I/O kommunikacio

Ez a szakasz bemutatja, hogyan hajthat végre a megfogd specilis feladatokat Digitalis 1/0
kommunikaciét segitségével.

ERTESITES Ha Digitalis I/O kommunikaciét hasznal a megfogé miikodtetéséhez, javasoljuk,
hogy hasznalja a Windows Desktop interfészt. A Desktop GUI hasznalatanak
beprogramozasa nagyon fontos, ha a megfogé osszes funkcidjat hasznalni
szeretné.

1. 1épés: A Windows Desktop interfész segitségével dllitsa be az értékeket az alabbi
beallitasi pontokra (tovdbbi részletekért Idsd a 7. szakaszt):
e ElGterhelés
e Ultrahangtartomany
e Atapaddkorong helyzete
e Tisztitasi id6 (ha az opcid telepitve van)

Ha a megfogdt I/0 vezérli, akkor a viselkedését a megfogd memaridjaban
elmentett paraméterek hatarozzak meg. A megfogdéparamétereket csak akkor
menti a memdridba, ha a ,,Perform Action” (M(ivelet végrehajtdsa) van
kivalasztva a GUI Oktatdmad képernyGjén. Az I/O-vezérlés esetén a megfogd
paraméterei statikusak, de a megfogd viselkedése és a szenzor adatai az 1/0
vezérl6én keresztil elérhetdk.

2. 1épés: Hasznalja a robotot a megfogd 1I/0 mddban torténd vezérléséhez. Az I/0 pinout
az aldbbi tablazatban van megadva:



T  Szin Be/Ki Gecko-paraméter

1 Fehér BE BEKAPCSOL

2 Barna BE KIKAPCSOL

3 Z6ld Kl ULTRAHANG

4 Sarga KI MUNKADARAB

5 Sziirke Kl ELOTERHELES

6 Rézsaszin Kl TAPADOKORONG
KARBANTARTASA
(KOPAS)

7 Kék PWR 24 VIN

8 Piros PWR GNDIN

9 Narancs Kl HIBA

10  Cser BE EARTH GND

37. dbra: Pinout a 10 tiis csatlakozdhoz.

A megfogd néz6pontjabdl figyelembe vehet6 az IN/OUT tlikiosztas: bemenetek
esetén a megfogd 24 V-os HIGH vagy LOW jelet fogad, mig kimenet esetében a
megfogo egy 24 V-os HIGH vagy LOW jelet kiild a robotnak.

Bemenetek
BEKAPCSOL (1-es t(i)
A robot segitségével kildjon egy 24 V-os jelet, igy a tapaddkorongok a Bekapcsolt
helyzetbe mozognak. Megjegyzés: a megfogd csak akkor mozgatja a tapaddkorongokat a
Bekapcsolt helyzetbe, ha a KIKAPCSOLAS jel LOW. Ha a BEKAPCSOLAS és KIKAPCSOLAS
jel HIGH, akkor a tapaddkorongok nem mozognak.

KIKAPCSOL (2-es tl)

A robot segitségével kildjon egy 24 V-os jelet, igy a tapaddkorongok a Kikapcsolt
helyzetbe mozognak. Megjegyzés: a megfogd csak akkor mozgatja a tapaddkorongokat a
Kikapcsolt helyzetbe, ha a BEKAPCSOLAS jel LOW. Ha a BEKAPCSOLAS és KIKAPCSOLAS
jel HIGH, akkor a tapaddkorongok nem mozognak.

TISZTITAS (10-es t()

Ez a tli engedélyezi az opciondlis autondm piezoelektromos tisztitdrendszert. A piezo
tisztitdrendszer haszndlata esetén javasoljuk, hogy ez a tl HIGH helyzetben élljon, ha a
megfogdban nincs munkadarab, pl. felvételek k6z6tt. Tovdbbi informdcidkért lasd a
Piezoelektromos tisztitorendszer mellékletet.

Kimenetek

ULTRAHANG (3-as td)




Az ULTRAHANG kimenet HIGH értéket fog kiolvasni, ha a Windows GUI meniiben
bedllitottnal kisebb tavolsagon belll munkadarab taldlhaté. Ellenkezé esetben LOW
értéket fog kiolvasni, mivel a megadott tavolsagon beliil nincs munkadarab.

Példa a haszndlatra: Lapos targyak kivétele rakdsbol
Ezekkel a 1épésekkel megtudhatja, hogyan haszndlhatja az ULTRAHANG jelet arra, hogy a
megfogo segitségével rakdsban |évé targyakat vegyen fel.

1. A Windows GUI segitségével allitsa az ultrahangtartomanyt 50 mm-re.

2. Arobot pick-and-place rutinja kdzben a rakds folott libeg. Ha az ULTRAHANG
kimenet LOW, akkor a robot gyorsan megkoézeliti a rakast, mivel az
ultrahangkimenet jelzi, hogy a megfogo a tartomanyon (50 mm) kivil esik.

3. Haaz ULTRAHANG kimenet HIGH értékre valt, akkor a megfogd 50 mm-en beliil
egy tdrgyat észlelt. A robot ekkor lelassit, igy a Gecko Gripper eszkoz
végrehajthatja a felszedési miveletet, amellyel kiveheti a targyat a rakasbal.

4. Arobot befejezi a pick-and-place mozgdst. Amikor a robot kévetkezd alkalommal
végez felszedést, akkor a megfogd dinamikusan képes kompenzalni a rakas
magassagvaltozasat.

MUNKADARAB-JELENLET (4-es t()

A MUNKADARAB-JELENLET kimenet HIGH értéket fog kiolvasni, ha a megfogé észleli,
hogy felvett egy targyat. LOW érték olvashaté, ha a megfogé a targyat nem tartja meg.
Ezzel a jellel megerd@sithetd, hogy a megfogd megfelel6en felvette a munkadarabot.

Ha a munkadarab leesik, akkor hibat jelez a hibanapléban, és a megfogon Iévé ,,Pad”
(Tapaddkorong) LED-lampa (narancssarga) villogni kezd.

ELOTERHELES (5-6s t()

Az ELOTERHELES kimenet HIGH értéket fog kiolvasni, ha a megfogd &ltal kifejtett
El6terhelési eré nagyobb, mint a Windows GUI-ban bedllitott érték. Ellenkezé esetben
az ELOTERHELES kimeneten LOW olvashatd. A Gecko Gripper altal kifejtett erd attdl
fligg, hogy a robotkar milyen messzire mozog el a targy felé.

Példa a haszndlatra: El6terhelés a tdargy felszedéséhez
Ezek a lépések részletesen bemutatjik, hogy hogyan kell hasznalni az ELOTERHELES jelet
a fogderé figyelésére a felvenni kivant targyon
1. A Windows GUI segitségével allitsa az EI&terhelést 100 N értékre.
2. Arobot pick-and-place rutinja soran feltételezziik, hogy a robot lefelé mozog, ha
el6terhelést kell generalni a targy felszedéséhez. Amig az ELOTERHELES kimenet
LOW, addig a robotnak folytatnia kell a lefelé irdnyuld mozgast.
3. Ha az ELOTERHELES kimenet értéke HIGH, akkor a megfogd elérte vagy tullépte a
100 N elGterhelési kiiszobértéket. A robot lefelé iranyuld mozgasa megall, mivel a
kivant el6terhelési erét fejtette ki a targy felszedéséhez.

TAPADOKORONG-KARBANTARTAS (6-0s t(i)




A TAPADOKORONG-KARBANTARTAS kimenet (mdsnéven ,Kopds”) értéke HIGH, ha a
Gecko-tapaddkorongok kezdenek elkopni. Az Gizemeltetének ilyenkor érdemes
megfontolnia a Gecko-tapaddkorongok cseréjét.

HIBA (9-es t(i)

A HIBA kimenet értéke HIGH, ha hiba kévetkezik be, és ez a megfogd hibanapléjaba
bejegyzésre keril. Ezt az eseményt a megfogdhazon |év6 narancssarga ,,Error” (Hiba)
LED-lampa villogasa jelzi. A hibanapld és a hibakédok késébb a Windows GUI
segitségével visszakereshetSk a megfogdbdl (ldsd 7.3.5 szakasz).

7.2. Ethernet TCP/IP kommunikacio

A megfogo Ethernet segitségével torténd vezérlése lehet6vé teszi a megfogd
paramétereinek dinamikus és teljes kor( vezérlését. Az alabbi tablazatban lathaté azon
bemeneti/kimeneti paraméterek teljes listaja, amelyekkel a felhasznalé Ethernet-

moddban vezérelhet.

Megfogo lizemmadd (Ethernet
1/0)

El6 adatfolyam
Tapaddkorong helyzete
(Bekapcsol/Kikapcsol)
Beallitasok elmentése a
Gripper 1/0O részére
ElGterhelési er6
meghatarozasa

Ultrahangtartomany
meghatarozasa

Tisztitas engedélyezése
Tisztitasi id6 (egyszeri ciklus)

ElGterhelési er6 elérve

Be

Be
Be

Be

Be

Be

Be

Be

Ki

Kommunikacids maod (Ethernet vagy 1/0)

Valds idejl adatkiolvasasok engedélyezése/letiltasa
A tapaddkorongok mozgatasa bekapcsolashoz vagy
kikapcsoldshoz a pick-and-place muivelethez
Aktualis megfogdbedllitasok elmentése a
memoriaba I/O vezérléshez
Az el6terhelési érzékel6hoz tartozo beallitas. Ha az
el6terhelés-érzékel6 ennél a beallitasnal nagyobb
értéket olvas ki, akkor az el6terhelési erd I/0
kimenete HIGH lesz.

Az ultrahang-érzékel6hoz tartozo beallitas. Ha az
el6terhelés-érzékel6 ugy észleli, hogy a targy
kozelebb van, mint ez a beallitas, akkor az
ultrahangtartomany-érzékel6 I/0 kimenete HIGH
lesz.

Engedélyezi a piezo 6ntisztitd rendszert (csak a
piezo rendszerrel rendelkez6 megfogdk esetén)
Egyszeri ciklusu tisztitasi id6 a piezo Ontisztitd
rendszerben
Allitsa HIGH értékre, ha az elSterhelési erd
nagyobb, mint a meghatdrozott el6terhelési erd,
ellenkezé esetben az értéke LOW lesz, mivel az
el6terhelési er6 kisebb, mint a meghatarozott
el6terhelési er6.



Munkadarab jelenléte

Kopas

Hiba észlelve

Hibakaéd
ElSterhelési erd adat
Ultrahangtartomany-érzékel6
Megfogo lizemmodd (Ethernet

1/0)

El6 adatfolyam

Ki

Ki

Ki

Ki

Ki

Ki

Be

Be

A munkadarab-jelenlét kimenet értéke HIGH lesz,
ha a megfogd a targy felszedését észleli, illetve
LOW lesz akkor, ha a megfogd nem szedett fel

targyat.

A kopas kimend jel értéke HIGH lesz, ha a Gecko-
tapaddkorongok kezdenek elkopni. Ha ez a
kimeneti jel HIGH értéket mutat, akkor az
Uzemeltet6nek érdemes megfontolnia a
tapaddkorongok cseréjét.

A hiba kimeneti jel értéke HIGH lesz, ha hiba
torténik. Ezt a narancssarga hibajelzé LED-lampa
villogdsa jelzi, ezzel egyid6ben hibabejegyzés is
készil, ami késGbb a Windows vagy a
robotspecifikus GUI segitségével visszakereshetd.
Ez mutatja meg a legutdbbi hibahoz tartozé
hibakdd szamat.

Az el6terhelési erGérzékeld aktualis értékét

mutatja
Az ultrahangos tartomanyérzékeld aktualis értékét
mutatja

Kommunikacids maod (Ethernet vagy 1/0)

Valds idejl adatkiolvasasok engedélyezése/letiltasa

4. tdbldzat: Gecko Gripper TCP/IP paraméterek

A megfogd Ethernet TCP/IP mddban is vezérelhet6 az OnRobot felhasznaldi fellletein
keresztiil, amelyek tdmogatjak a Universal Robots, Fanuc és Kawasaki rendszereket is.

7.3.Szerszam kozéppontjanak beallitasa

A Gecko Gripper szerszam kozéppontja a robothoz képest nincs eltolva az X- vagy Y-
tengely mentén. Ennek megfelel6en az eszkdz kbzéppontja a robotkar rogzitSfeliiletétdl
(a Z-tengely irdnydban) 185 mm-re helyezkedik el (Idsd 9.1 szakaszt a részletes

megfogoméretekhez).

Ellendrizze, hogy a megfogé sikja egy szinten van a felszedni kivant targy sikjaval. Allitsa
be a robot perch pontjat (yaw, pitch, roll) olyan értékre, ami a targy helyzetével egy

sikban van.

A targy felszedésekor a megfogdnak a targy folé kell mozognia egészen addig, amig el
nem éri a kivant elGterhelési er6t, vagy amig a tapaddkorongok nem mozdulnak ki (attél
fliggden, hogy melyik kovetkezik be el6bb).



7.4. A megfogd mikddtetése robot-tUtkdzésérzékelSvel vagy egyéb biztonsagi
rendszerekkel

Ha a Gecko Gripper eszkdzt pozicidszabalyozdssal mikodd robottal hasznaljuk, akkor
Ugyelni kell arra, hogy a megfogdsi fazis soran a targy ne oldja ki a robot-
Utkozésérzékeld rendszerét. A maximalis tapadashoz a megfogdnak legfeljebb 150 N
er6t kell kifejtenie a targy fellletén. A robot tipusatdl és a targytdl fliggben
el6fordulhat, hogy a robot egylttm{kodd vagy litkozésérzékelési beallitdsait mdédositani
kell annak érdekében, hogy a robot érintkezés esetén kioldjon.

7.5.Példa a Gecko Gripper hasznalatara: Kisebb napelem felszedése és elhelyezése

Ha a Gecko Gripper segitségével szedi fel és helyezi el a targyat, akkor az alabbi [épéseket
kell kdvetni:

1. 1épés: A felszedést megel6z6en iranyitsa a robotot és a megfogét ,,perch”
helyzetbe a targy folé. EllenGrizze, hogy a targy tomegkozéppontja a
megfogd kdzéppontja alatt van. Azt is ellendrizze, hogy a megfogd
tapaddkorongjai és a targy egymassal egy sikban vannak, példaul
nincsenek megbillenve.

38. dbra: Helytelen (bal, k6zéppont) és helyes (jobb) perch-helyzetek.

2. lépés: Felszedéskor mozgassa lassan a megfogot a targy felé (ez esetben lefelé),
valamint ellendrizze, hogy a megfogd tapaddkorongjai és a targy fellilete
egy sikban vannak.



GECKO GRIPPER

39. dbra: Annak vizudlis ellenérzése, hogy a tapaddkorongok és a napelem feliilete egy sikban van.

3.1épés:  Erintse dssze a targyat a megfogdval, és vezesse le addig, amig a kivant
el6terhelési er6t el nem éri. Az elGterhelési erd a robotinterfészen vagy a
Windows GUI-n keresztiil is kiolvashaté.

ERTESITES A Gecko Gripper maximalis el6terhelési ereje 150 N. El6fordulhat, hogy
a robot beallitasait tugy kell médositani, hogy megkozelitsék ezt a
maximalis erét.

Ha a megfeleld elSterhelés nem aggalyos (pl. a targy sulya nagyon kicsi),
akkor a megfogét vizudlisan lehet a helyzetvezérléssel érintkezésbe hozni.
Minden esetben nagyon fontos, hogy a megfogdhaz ne érintkezzen a
targgyal. Emiatt a targy megsériilhet, és a robot titk6zésvédelme
kikapcsolhat.



4. 1épés:

GECKO GRIPPER

NO

40. abra: A megfogohdz helyes (felsé) és helytelen (alsé) kbzelsége a felszedni kivant targyhoz (ez esetben napelemhez) képest.

A targy elengedéséhez kovesse a kivalasztott kommunikacio (1/0 vagy
Ethernet) tipusahoz tartozé utasitasokat.

1/0 kommunikacié hasznalata esetén vezesse a megfelels I/O csatornat
ugy, hogy a KIKAPCSOLAS értéke (1 mdasodpercig vagy annal révidebb
ideig) HIGH legyen, majd pedig LOW. Ezzel a tapadékorongok
visszahuzddnak a megfogdba. A targy elhelyezését kovetben a
tapaddkorongoknak BEKAPCSOLT allapotba kell aliniuk gy, hogy a
megfelel6 1/0 csatorna egy pillanatra HIGH helyzetbe alljon, majd vissza
LOW helyzetbe, ezzel felkészilve a kdvetkez6 felszedéshez.

Ethernet-kommunikacié hasznalata esetén ugyanez az eredmény
elérhetd ugy, hogy a megfelel6 Ethernet-csomagot HIGH vagy LOW
értékre allitjuk, az 1/0 hasznélatahoz hasonléan.

A targy elhelyezéséhez a tapaddkorongoknak vissza kell huzédniuk.
Fontos megjegyezni, hogy a tapaddkorong visszahuUzasa sordn a targy a
megfogohdz és az elhelyezési feliilet kozotti tavolsagbdl fog leesni. A
részletes megfogoméreteket ldsd a 9.1 szakaszban.






8. A Gecko Gripper mdszaki adatai

8.1. Mszaki adatok

8.1.1. A Gecko Gripper méretei

A Gecko Gripper méreteit az alabbi abra mutatja metrikus egységekben (mm).

185
75

42. dbra: A Gecko Gripper fogdfeliilet (alsé) méretei.



43 dbra: A Gecko Gripper-rogzitéfeliilet (felsé) méretei.

8.2. Kornyezeti és Uzemeltetési feltételek

Feltétel Minimalis  Optimalis Maximalis Megjegyzések
érték érték érték
Hémérséklet 0°C n.a. 50°C Tarolas legfeljebb 60°C-ig
Feluleti Matt Er6sen n.a. A simdbb felliletek kisebb
jellemzdk felllet polirozott el6terhelési erét igényelnek a
feliilet kivant teherbiras eléréséhez.

5. tdblazat: A Gecko Gripper kérnyezeti és lizemeltetési feltételei.

8.3. Mechanikai adatok

8.3.1. Gripper-specifikaciok

Maximalis hasznos teherbiras

(kg)
Nativ tapadds Polirozott acél/akril/Uveg/fémlemez
Biztonsdgi tényezé (x2) 8,2/8,1/6,6/6,1

utdn 8,2/8,1/6,6/6,1
Tisztitérendszerrel 1,6/1,6/1,3/1,3

A megfogo tomege 2,4kg

A maximalis 125 N (az eléterhelés cs6kkenése a tapadds

tapaddképességhez csokkenését eredményezi, tovabbi informdciokért

feltételezhetGen sziikséges ldsd a 9.4 szakaszt).

el6terhelés 150 N maximdlis elGterhelési eré.

Levalasi ido 500 msec



Tanusitvanyok
IP-besorolas
Hibakezelés

Felhasznaloi fellilet
Megtartja a munkadarabot
aramkimaradas esetén?

Kommunikacids lehetdségek
Uzemi hémérséklet

Téapellatasi kovetelmények
Kabel/energiaellatasi
lehet6ségek

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

54

LED és grafikus felhasznaléi felllet
Teach Pendant (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Windows PC

Igen
Digitalis I/0
Ethernet TCP (egyedi protokoll)
0-50C
Csucs: 24 VDC, 0,8 A
RMS: 24 VDC, 0,5 A
2 kdbel: Tapkabel és I/0, piezo vezets (M12)
3 kabel: Tapellatas, Ethernet, piezo vezetd (M12)

6. tdbldzat: A Gecko Gripper miiszaki adatai.

8.3.2. Atapaddkorong specifikacioi

Munkadarab-jelenlét érzékelése Igen (ultrahangos)
Tapaddkorong anyaga Szabadalmaztatott szilikonkeverék
Kopasi jellemzék A fellleti érdességtél fligg

Tapaddékorong-régzité mechanizmus Magneses

50 000-100 000 ciklus (feltlettél fliggben)
Piezoelektromos (opcionalis)
15 mp: 3% / 2 perc: 5% / 15 perc: 15%
(max)

Csereintervallum

Autondm tisztitorendszer

Autondm tisztitasi intervallum és %-os
helyreallas

Kézi tisztitorendszer

Kézi tisztitasi intervallum és %-os
helyreallas

Szilikonhenger

Valtoztathat6/100%
7. tablazat: Specifikdciok a Gecko Gripper tapaddkorongokhoz.

8.3.3. El6terhelési érzékel6 specifikacidi
Az el6terhelési érzékel6rendszer piezorezisztiv Tekscan érzékelési technolégian
alapul. Az alapvet6 érzékelési adatok a Tekscan honlapjan taldlhatdk (lent), de minden

egyes érzékel6rendszer kalibrdlasra keril minden megfogdhoz.

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

8.3.4. Ultrahangtartomany-érzékel6

A tartomany és a munkadarab-jelenlét érzékelése az ultrahangos érzékelési
technoldgian alapul. Tovabbi informacid itt talalhato:


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

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

8.4. A megfelel el6terhelési erd kivalasztasa

A megfelel§ elSterhelési erd alapvetéen fontos a megfogd megfelelé miikodéséhez,
valamint nagyban fligg az adott alkalmazas részleteitdl is. Példaul a hordfeliilet anyaga, a
robot-targy mozgas és a kornyezeti feltételek mind-mind hatdssal vannak a sziikséges
el6terhelési erére.

8.4.1. Az el6terhelési er6 novekedésével a tapadds is né (anyagtol fliggéen)

A Gecko Gripper simdra polirozott fellleteken m(ikddik a legjobban, amelyek teljes
érintkezést tesznek lehet6vé a tapaddkorongok és az anyagfelllet kozott. Ha a felllet
kevésbé sima, akkor tobb eléterhelési erGre van szlikség a felliletek megfogasahoz. A
matt fellletek képviselik a legmagasabb fellleti érdességhatart, amit a megfogd még
képes megfogni.
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44. dbra: Egy adott elSterhelési er6héz tartozé hasznos teherbirds a hordfeliilet simasdgatdl vagy érdességétdl fiigg.

A tapadasi jellemzék feltételezik, hogy a targy tomegkozéppontja a
tapaddkorongoktdl egyenld tavolsagra van. Ha a targy sulypontja nem kdzépen van,


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

vagy a targyra nyomatékok hatnak, ez cs6kkentheti a megfogd tapadasi erejét, igy a
targyak leeshetnek.

Az alkalmazashoz hasznalt optimalis elSterhelési er a targy fellileti érdességétél fugg,
amit kisérleti Gton kell meghatarozni a specifikus izemeltetési feltételeknek
megfelelGen.

A rugalmas anyagok is felszedhet6k a Gecko Gripper eszkozzel, amennyiben a felliletlik
sima, és nyird igénybevétellel szemben merevek (azaz nem nyulnak meg, ilyen példaul
az aluminiumfélia vagy a mlianyag csomagoldanyag). Az anyagok felszedéséhez
sziikséges el6terhelési er6 nagyban fligg a fellileti érdességtdl és a felliletek
aldtamasztasanak merevségétdl. Az optimalis elGterhelési erét kisérletezés Utjan kell
meghatdrozni.

8.5. A felszedés helye és tehermozgasi hatarok

A felhasznaldénak a felszedett munkadarabra haté g-eréket vagy egyéb eréket is
figyelembe kell vennie, amik adott esetben lekiizdhetik a Gecko Gripper fogberejét. A
targyra hato lendilet azt eredményezheti, hogy a targy levalik a tapaddkorongokrdl, és
leesik. Ezt a problémat tovdbb sulyosbitja, ha a targy kiterjedése meghaladja a megfogd
kiterjedését.



9. A megfogd karbantartasa

9.1. A karbantartas attekintése és Utemezése

A Gecko Gripper-tapaddkorongok preciziésan ontott szilikonbdl vagy poliuretan filmbél
készilnek, gekkdszerl mikrostrukturaval. Az éles targyak karosithatjak a tapaddkorong
fellletét, és ronthatjak a miikodését. A Gecko Gripper akkor tud maximalis teljesitményt
nyujtani, ha a tapaddkorongok tisztak és szdrazak. A tapaddkorongok dsszegydijtik a
port, igy a legjobb, ha a Gecko Grippert tiszta kornyezetben hasznalja, vagy egy
rutinszer( tisztitasi itemtervet iktat be.

Alkatrész Karbantartas leirasa Gyakorisag
Tapadodkorongok Rutinszerd tisztitds: Uzemi kériilményekté!
fligg. Irdnyelvek:
o Kézi—tisztitdhenger o Kézi—heti

e Betervezett — tisztitdallomas e Betervezett — napi
e Autondm — piezoelektromos e Autondm — minden
ciklus, ha lehetséges

Csere: Minden 50 000-100 000
ciklust kbvetéen
Csatlakozok Meghajlott csapok miatt csere Szlikség szerint

9.2. A tapaddkorongok tisztitasa

Kézzel tisztitsa meg a tapaddkorongokat, vizsgalja meg Gket, és a mellékelt
tisztitéhengerrel tavolitsa fel a fellletrél a port vagy tormeléket.

45. dbra: A tapadokorongok kézi tisztitdsa a tisztitohenger segitségével.



Az opcionalis piezoelektromos tisztitdrendszer hasznalata esetén kérjiik, tekintse meg a
Piezoelektromos tisztitorendszer c. mellékletet.

9.3. A tapaddkorongok cseréje

A Gecko Gripper-tapaddkorongokat ugy terveztiik, hogy jellemzd Gzemeltetési
kortlmények mellett 50 000—100 000 ciklust birjanak ki. Ha ugy tlnik, hogy a
tapaddkorongok még a rutinszerd tisztitdssal sem biztositanak elegendé fogderdét (ldsd
10.2 szakaszt), akkor javasoljuk, hogy cserélje ki a tapaddkorongokat.

A tapaddkorongok cseréjéhez hasznalja a mellékelt eltdvolitéeszkozt.

1. lépés: Piezoelektromos tisztitérendszer haszndlata esetén gy6z6djon meg arrdl,
hogy a tapegység ideiglenesen szét van csatlakoztatva vagy ki van
kapcsolva.

2. lépés: A megfogo tapaddkorongokat mozgassa abba a kitolt helyzetbe, ahol a

tapaddkorongok teljesen ki vannak tolva/lathatok.

P

46. dbra: A Gecko Gripper-tapadokorongok teljesen kitolt helyzetben, illetve a tapaddkorong-eltdvolito eszkéz.

3. lépés: Helyezze be a tapaddkorong-eltavolitd eszkdz szélét a tapaddkorongok
fényes eziist lemeze és a matt szinl hatlemez kozé. A tapaddkorong-
eltavolité eszkozt a megfogdhaznak feszitve pattintsa le az elhasznalt
tapaddkorongot. Ezt ismételje meg a tobbi tapaddkorong esetén is.



47. ébra: A tapaddkorong-eltdvolitd eszk6z haszndlata az elhaszndit tapaddkorongok eltdvolitdsdhoz.

4. lépés: Az Uj csere-tapaddkorongok beszereléséhez allitsa a tapaddkorongon
Iév6 hornyot a rogzit6furatban Iévé flilbe. Nyomja a tapaddkorongot a
megfogdegységbe egészen addig, amig a fényes ezlist lemez és a
hatlemez koz6tt semmilyen hézag sem marad.

48. dbra: Az uj csere-tapaddkorongok beszerelése a régzitélemez hornya és a csere-tapaddkorongon 1évé fiil b'-sszehango/dsdval.

5. [épés: Kuldje vissza a tapaddkorongokat az OnRobot A/S — Los Angeles
részére cserére.



10.

Kategodria
Gripper PGG-V5

Gecko
tapaddokorongok PGG-P-4

CBL-10W-
Kabel 8M
CBL-8W-
Kabel RJ45-5M
Hardver MB-1
Eszkoz HK-5
Eszkoz PGG-RT-1
usB PGG-USB-1
ADP-24V-
Tapegység 90
Gyors lizembe
helyezés QS-GG-1

Cserealkatrészek és kiegészit6k

Cikkszam Alkatrész neve

Gecko Gripper V5

Gecko Gripper
tapaddkorong szerelvény,
piezo nélkil, 1 db 4
tapadoékorongbdl allé
készlet

Turck kdbel — 10 huzal, 1 / O
Turck kabel — 8 eres
Ethernet RJ45

Gripperrogzit6é csavarok
Imbuszkulcs =5 mm a
robot szereléséhez, 9"
teljes hossz

Gecko tapaddkorong-
eltavolitd eszkoz

OnRobot A/S USB-
meghajto — kézikonyvek és
GUI

AC/DC DESKTOP ADAPTER
24V 90 W

Gyors lizembe helyezési
utmutato

Leiras
Gecko Gripper, 5-0s verzié, piezo
tisztitorendszer nélkiil

Gecko Gripper tapaddkorong
szerelvény, piezo nélkil, 1 db 4
tapaddkorongbdl allé készlet
Kabel, 10 eres, duplavégi
kabelkészlet, egyenes female-
csatlakozé az egyenes male-
csatlakozéhoz, M12 Eurofast-
csatlakozok

Kabel, 8 eres, Ethernet, male,
M12, 5M

M6X1.0 80 mm hosszu SS-
kulcsnyilasu csavar

Imbuszkulcs =5 mm a robot
szereléséhez, 9" teljes hossz
Pengés gittel6kés, 1-1/4" széles
x 0,075" vastag, metszett éld
penge

USB pendrive — kézikdnyvek és
GUI

AC/DC DESKTOP ADAPTER 24 V
90 W

Csak Piezo Gecko Gripper

Gripper (piezo) PGG-V5-P
CBL-4W-

Kabel (piezo) 8M

Piezomeghaijto PGG-PZD-1

Valaszthato

Adapterlemez ADP-1

Gecko Gripper, 5-6s verzid,
piezo tisztitérendszerrel
Turck Kabel — 4 eres, 8M,
Piezo vezérl6
Piezomeghajtd-elektronika

Adapterlemez Kawasaki & Fanuc

robotokhoz

Gecko Gripper, 5-6s verzid, piezo
tisztitorendszerrel

Kabel, 4 eres, M12,
male/female, 8M
Piezomeghajté-elektronika

Adapterlemez
Kawasaki & Fanuc
robotokhoz

8. dbra: A Gecko Gripper alkatrészei és a megfeleld leirdsok.



11. Hibaelharitas

11.1. Hibakezelés

A futds sordn a megfogdprogram vdratlan eseményeket és hibakat észlel, amelyek egy helyi
fajlba is elmentheték a Desktop GUI futdsa esetén (ldsd a 7.3.5 Hibakezelés c. szakaszt).

11.2. LED-allapotok

A megfogdn az aldbbi allapotjelzé LED-lampak vannak: tapellatas (,Power” (Tapellatas)),
altaldnos hiba (,,Error” (Hiba)), tapaddkorong allapota (,,Pads” (Tapaddkorongok)) és
kommunikacié (,,Comms” (Kommunikacid)). A LED-jelz6lampadkat és jelentésiiket az aldbbi
tablazat tartalmazza:

LED neve és Folyamatos szin  Lassu villogas Gyors villogas

szine

Tapellatas Tapellatas n.a. n.a.

Zold csatlakoztatva

Hiba n.a. Figyelmeztetés (belsd Komolyabb hiba: a Gripper

Piros hibak); a Gripper eszkoz eszkozt azonnal le kell
karbantartast igényel; a allitani és meg kell vizsgalni

részletekért ellendrizze a
hibanapldékat

Tapaddékorong n.a. A munkadarab leesett A munkadarab tobbszor

Narancs leesett, a hibanaplok pedig
frisstltek

Kommunikacié Kommunikacié n.a. n.a.

Keék csatlakoztatva

9. tdbldzat: LED-jelz6lampdk és jelentésiik.

12. Garancia

A garancidra vonatkozo informdcidkért keresse fel az OnRobot A/S honlapjdt, vagy
érdeklddjén az info@onrobot.com e-mail-cimen.

13. Kapcsolat

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H
5220 Odense, Dénia
info@onrobot.com



mailto:info@onrobot.com
mailto:info@onrobot.com

14. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

Gecko Gripper-tanusitvanyok:
e FCCPart 15/ Kanada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e |IP54-es besoroldsra tervezve
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