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1. Uvod: Technologie Gecko Gripper

Gecko Gripper je roboticky gripper inspirovany prilnavymi nohami gekon( uréeny pro
manipulaci s velkymi, plochymi objekty bez vzduchového systému.

1.1. Terminologie Gecko Gripper
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Obrdzek 1. Terminologie Gecko Gripper.

Gripper ma konstrukéni zaklad, ktery zahrnuje také snimaci a fidici elektroniku. V horni ¢3sti
konstrukéniho zakladu je montazni celo, které je fyzicky pfipevnéno k robotu. Naproti montazni
plose je upinaci plocha se ¢tyfmi uchopovacimi destickami usporadanymi v rastru 2x2, ktery
provadi akci adheze. Desti¢ky maji patentovanou technologii adhezniho uchyceni, ktera
umoziuje gripperu efektivné prichytit a zvedat rovné a hladké objekty bez vzduchového
systému. Uchopovaci desti¢ky jsou vyjimatelné a Ize je zcela vyménit v ramci doporucovaného
planu pravidelné udrzby. Upinaci plocha obsahuje také ultrazvukovy senzor, ktery sleduje
pritomnost objektu. Na pfedni strané zakladny gripperu jsou ¢tyfi (4) LED diody, které indikuji
informace o stavu gripperu. T¥i (3) konektory pro napajeni gripperu, komunikaci a napajeni
volitelného nezavislého Cisticiho piezoelektrického systému se nachazi na pravé strané
zakladny gripperu. Napajeni (24 V) je zajistovano pres konektor I/O. Data jsou predavana bud’
pomoci konektoru Ethernet (8 pintd) nebo konektoru I/0 (10 pint).



1.2.Jak Gecko Gripper funguje

Gecko Gripper se ptipojuje k plochym a hladkym povrchdm objektd prostfednictvim
stejného mechanismu, jaky vyuZivaji skutecni gekoni (van der Waalsovy sily). Toho je
dosaZeno prostiednictvim kontaktu s adhezivnimi destickami ve formé predbézné zatizeni-
drZeni-oddéleni.

Gripper vytvari adhezi predbéznym zatiZzenim destic¢ek s vyuzitim malé sily kolmo k povrchu

4

objektu.

NN N\ NN N\

Obrazek2 Umisteni Gecko Gripper na podklad (vlevo) a aplikovani sily predbézného zatiZeni stlacenim desticek (vpravo).

Po predbéZzném zatizeni mize gripper drZzet a pfesouvat objekt bez dalSiho pUsobeni sily.
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Obrdzek 3 Gripper muZe podklad zvednout.

Jak je uvedeno v protokolu robota, gripper se od objektu uvolni stazenim desti¢ek do krytu
gripperu. Uchopovaci desticky jsou opakované pouzitelné a nezanechavaiji , lepivé” zbytky
na povrsich. Desticky se v prlbéhu ¢asu opotiebovavaji (v zavislosti na materialu objektu) a
je mozné jej snadno vymeénit pomoci nastroje pro vymeénu desticek. Kromé toho technologie



adhezivnich desticek umoznuje gripperu rychlé prichyceni a uvolnéni (napf. uvolnéni trva
500 ms).
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Obrdzek 4. Gecko Gripper zasouvd adhezivni desticky, aby se uvolnily od podkladu.

1.3. Prehled hlavnich principl provozu

Vzhledem k jedineénému mechanismu zatizeni Gecko Gripper je dlleZité pochopit
nasledujici hlavni principy provozu pro spravné pouzivani gripperu a dosazeni optimalniho
vykonu gripperu. Je to VELMI dalezité.

e Drsnost povrchu ovliviiuje uchopeni
Gecko Gripper pracuje nejlépe s vysoce lesténym povrchem, ktery umoznuji maximalni
kontakt mezi adhezivnimi destickami a povrchem podkladu. Jak se povrch postupné
stava méné hladky, je vyZzadovano vétsi predbézné zatizeni pro uchopeni podkladu. U
matnych povrchi by se mélo brat v ivahu omezeni maximalni drsnosti povrchu, ktery je
gripper schopen uchopit.
Dalsi informace jsou uvedeny v bodu 9.4.

e Podminky prostredi ovliviiujici uchopeni
Adhezivni desticky vyuzivaji Van der Waalsovy sily pro pfipojeni k podkladu. Pokud je na
povrchu podkladu prach nebo nedistoty, budou desti¢ky namisto toho vzajemné
reagovat s témito ¢asticemi. Pokud je podklad zapraseny, mastny, mokry nebo
znecistény od oleje, nepfilne k destickam Gecko Gripper. Gripper funguje nejlépe s
Cistymi, hladkymi a suchymi povrchy.
Dalsi informace jsou uvedeny v bodu 9.5.

e Predbéiné zatizeni urcuje maximalni uzitecné zatizeni
Adhezni sila je také zavisla na sile predbézného zatizeni aplikované na povrch. Tato sila
predbéZného zatizeni také zavisi na hladkosti nebo drsnosti povrchu. Pro uchopeni a
presouvani jakékoli zatéze je zapotfebi minimalni mez sily predbézného zatizeni.
UZitecné zatiZeni se pak zvySuje s odpovidajicim zvySenim sily pfedbézného zatizeni. A



konecng, uzite€né zatizeni je také saturovatelné u urcité sily predbézného zatizeni
specifické pro materidl a provozni podminky.
Dalsi informace jsou uvedeny v bodu 9.4.

e Sladéni funkce uchopeni s funkci detekce kolize robota nebo jinymi bezpecnostnimi
systémy
PFi pouzivani zarizeni Gecko Gripper s robotem fidicim pozici je tfeba dbat na to, aby ve
fazi uchopeni objektu nedoslo k vypnuti systému detekce kolize robota. Nejvétsi silu,
kterou bude gripper kdy potfebovat vyvinout na objekt, je 150 N pro maximalni
adhezi. Na zakladé typu vaseho robota a objektu mdize byt nutné pfizplsobit nastaveni
spoluprace nebo kolizi robota, aby se zabranilo vypnuti robota pri kontaktu.

e Misto zdvihu a momenty objektu mohou pfekonat silu uchopeni
Specifikace adheze gripperu predpokladaji, Ze tézisté objektu je ve stejné vzdalenosti od
objekt aplikovany momenty, pohyb robot-objekt muze sniZit silu adheze gripperu, coz
zpUsobi pad objektu.
Dalsi informace jsou uvedeny v bodu 9.5.

1.4.Jak funguje piezoelektricky Cistici systém

Gecko Gripper je dodavan s volitelnym nezavislym Cisticim systémem, ktery vyuziva
piezoelektfinu k ¢isténi desticek Gecko Gripper mezi kazdym cyklem prichyceni/uvolnéni.
Ovladac piezo vybudi nékolik unimorfnich piezoelektrickych prvkd na pfislusné rezonanéni
frekvenci (20 - 26 kHz), ¢imZ dojde k intenzivnim vibracim adhezni vrstvy a odstranéni
prachovych ¢astic z povrchu. Piezoelektricky Cistici systém vyZzaduje dalsi elektrické obvody
uvnitf krytu gripperu, ktery zesiluje vstupni napéti na 225 V (Spicka-sSpicka).

Dalsi informace naleznete v priloze Piezoelektricky Cistici systém; tato moZnost nepatii do
standardni vybavy.



2. Bezpecnost

Gecko Gripper je pramyslové zafizeni, které ma plnit funkci koncového nastroje nebo pfistroje
pro pramyslové roboty. Je uréen pro zdvihdni a pokladani plochych, hladkych objektd.
Nespravné pouziti muze zplsobit poSkozeni gripperu nebo pripojeného zatizeni.

2.1.Rozsah platnosti a odpovédnost

Informace v této pfirucce nepredstavuji pokyny pro konstrukci kompletni robotické
aplikace. Bezpecnostni pokyny se omezuji pouze na Gecko Gripper a nezabyvaji se
bezpecnostnimi opatienimi pro celou aplikaci. Cela aplikace musi byt navrzena a instalovana
v souladu s bezpecnostnimi pozadavky uvedenymi v normdch a predpisech zemé, kde bude
celd aplikace instalovana.

Integratofi aplikaci jsou odpovédni za zajisténi toho, aby byly dodrzeny pfislusné zdkony a
predpisy tykajici se bezpec€nosti platné v dané zemi, a aby byla eliminovana jakakoliv

vyznamna rizika v celé aplikaci.

Kromé jiného sem patfi nasledujici:
e Provedeni hodnoceni rizik pro celou aplikaci.

e Qvéreni, ze celd aplikace je navrzena a instalovadna spravné.

2.2.0mezeni odpovednosti

Bezpecnostni pokyny a dalsi informace v této prirucce nejsou zarukou toho, Ze nedojde ke
zranéni uzivatele, ani kdyzZ jsou dodrzeny vsechny pokyny.

2.3.Vystrahy v této pfirucce

NEBEZPECi! Oznacuje velmi nebezpecnou situaci, ktera v pfipadé, ze ji
nezabranite, mlze mit za nasledek zranéni nebo umrti osob.. A
UPOZORNENI Oznacuje velmi nebezpecnou situaci, ktera v pfipadé, Ze ji nezabranite,

mUze mit za nasledek zranéni nebo umrti osob ¢i poskozeni zafizeni.

POZNAMKA
Oznacuje dodatecné informace, naptiklad rady a doporuceni.



2.4. Obecnd varovani

V této ¢asti jsou uvedeny obecné pokyny o pouzivani zafizeni Gecko Gripper.

1.

10.

11.

12.

Zajistéte, aby byl gripper spravné namontovan.
Zajistéte, aby gripper nenarazel do prekazek.
Nikdy nepouzivejte poskozeny gripper.

Zajistéte, aby se 7addné vase koncetiny nedostaly do kontaktu s prsty nebo rameny
gripperu, krytem a montdzni plochou, pokud je gripper v rezimu provozu nebo uceni.

Zajistéte, aby byly dodrzeny vSechny bezpecnostni pokyny veskerého zafizeni
pouzitého v dané aplikaci.

Nikdy manipulator nemodifikujte! Modifikace by mohla zpUsobit nebezpecné
situace.

Spole¢nost On Robot ZE ZRiKA VESKERE ODPOVEDNOSTI V PRIPADE, ZE BUDE
PRODUKT JAKKOLIV ZMENEN NEBO MODIFIKOVAN.

KdyZz montujete externi zafizeni, zajistéte, aby byly dodrzeny zde uvedené
bezpecnostni pokyny i pokyny uvedené v pfiruc¢ce externiho zatizeni.

Pokud gripper pouZijete v aplikacich, kde neni pfipojen k robotu UR, je dulezité
zajistit, aby spojeni méla analogovy vstup, digitalni vstupy, vystupy a napajeci
spojeni. Zajistéte, aby byl pouzit programovaci skript Gecko Gripper, ktery je
uzpUsoben vasi specifické aplikaci. Dalsi informace vam poskytne dodavatel.

Kdyz je manipulator zkombinovan nebo pracuje se stroji, které by jej mohly poskodit,
dlrazné se doporucuje otestovat viechny funkce samostatné, mimo potencialné
nebezpecény pracovni prostor.

Pokud se spoléhate na prenasenou zpétnou vazbu gripperu (signal pfipraveného v/v)
pro nepretrzity provoz a porucha zpusobi poskozeni gripperu nebo dalsich stroju,
dlirazné se doporucuje kromé zpétné vazby manipulatoru pouzivat externi snimace
pro zajisténi spravné funkce i v pripadé poruchy. Spole¢nost On Robot nebude
odpovédna za jakékoliv Skody vzniklé na gripperu nebo jiném zafizeni v disledku
chyb v programovani nebo poruch gripperu.

Zabrante kontaktu manipuldtoru s Ziravymi latkami, rozsttiku pti préci s pajkou nebo
abrazivnimi prasky, protoze by jej mohly poskodit.



13. Dodrzujte standardy spoluprace, pokud v provoznim rozsahu gripperu stoji
pracovnici.

14. Nikdy gripper neprovozujte v ptipadé, Ze stroj, na kterém je namontovan, nespliiuje
bezpecnostni predpisy a normy platné ve vasi zemi.

2.5.Zamyslené pouZiti

Gripper je primyslové zafizeni, které ma plnit funkci koncového nastroje nebo pfistroje pro
pramyslové roboty. Je uréen pro zdvihani a pokladani mnoha riznych predméta.

Prace gripperu v prostoru, kde se vyskytuji nebo pracuji lidé, je moZzna pouze v takovych
aplikacich, které nejsou nebezpecné, a kde cela aplikace, véetné prenaseného predmétu,
nepredstavuje Zadné vyznamné riziko podle hodnoceni rizik specifické aplikace.

Jakékoliv poutziti nebo aplikace odchylujici se od zamysleného poufZiti je povaZzovana za
nepripustné pouziti. Kromé jiného sem patfi nasleduijici:
1. Pouziti v potencidlné vybusném prostredi.
2. Poutiti v |ékarskych aplikacich nebo v aplikacich kriticky dUleZitych pro zdravi ¢lovéka.
3. Poutiti pfed posouzenim rizik.

2.6. Posouzeni rizik

Je dulezité posoudit potencialni rizika. Je duleZité posoudit potencidlni rizika, protoze
gripper se povazuje za strojni zafizeni, které je sestavené pouze ¢astecné; je rovnéz dllezité
postupovat podle pokyni v priruckach pro dalsi stroje pouZzité v aplikaci. Spole¢nost
OnRobot A/S doporucuje, aby integrator pfi posuzovani rizik uplatrioval pokyny uvedené v
normdach 1ISO 12100 a ISO 10218-2.

Integrator by mél pfi posuzovani rizik zvazit nasledujici potencialné nebezpeéné situace.
Mohou existovat dalSi nebezpecéné situace v zavislosti na konkrétni situaci nebo aplikaci.
Uviznuti konéetin mezi gripperem a podkladem.

Propichnuti pokozky ostrymi hranami nebo hroty uchopenych predmétu.
Dusledky nespravné montdze gripperu.

Predméty vypadlé z gripperu, napftiklad v disledku nespravné sily sevieni nebo
vysokého zrychleni robota.

PwnNpE
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Obrdzek 5 Vykres CAD se zafizenim Gecko Gripper a destickami.



3.2.Seznam a ¢isla dild

Nazev dilu Popis

Gecko Gripper, verze 5, bez Cisticiho

Gecko Gripper V5 systému piezo

Gecko Gripper Pad

Assembly, bez piezo, 1 sada Gecko Gripper Pad Assembly, bez
4 desticky piezo, 1 sada 4 desticky

Kabel, 10-vodic¢, oboustranny

odpojitelny kabel, pfimy konektor

samice k pfimému konektoru
Turck Cable - 10 vodié, I/0 samec, konektory M12 Eurofast
Turck Cable - 8 vodic¢ Kabel, 8-vodic, Ethernet, samec,
Ethernet RJ45 M12, 5M

M6X1.0 80 mm délka SS Sroub s
Upevinovaci Srouby gripperu  hlavou s vnitfnim Sestihranem
Hex Key - 5 mm pro montaz Hex Key - 5 mm pro montdz na
na robota, celkova délka 9" robota, celkova délka 9"

Blade Putty Knife, 1-1 / 4" Sitka x
Nastroj pro sejmuti desticky = 0,075" tloustka Cepele se zkosenymi

Gecko Pad hranami

OnRobot A/S USB Drive - USB pamétovy flash disk -
uzivatelské prirucky a GUI uzivatelské prirucky a GUI

AC / DC STOLNi ADAPTER

24V 90W AC / DC STOLN{ ADAPTER 24V 90W

Strucny navod k obsluze

Tabulka 1 Seznam dili pro Gecko Gripper a volitelné doplriky.

3.3. Software Gecko Gripper

Software uzivatelského rozhrani pro konfiguraci a provoz zatizeni Gecko Gripper Ize
stahnout bud'z priloZzeného USB flash disku OnRobot A/S nebo z webovych stranek
spolecnosti OnRobot A/S:

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/
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4. Strucny navod k obsluze

Pfipomenuti bezpecnostnich pokynd
Instalace a provoz zafizeni Gecko Gripper smi provadét pouze kvalifikovani
odbornici.

NEBEZPECiNespravna manipulace s gripperem a jeho ¢astmi, pokud je A

KROK 1:

KROK 2:

KROK 3:

KROK 4:

KROK 5:

pfipojen k napajeni, mlze zpusobit zranéni nebo umrti osob.

Instalace desti¢ek a montaz gripperu

Ctyti desti¢ky Gecko Gripper se instaluji vlozenim do &elni upinaci plochy
gripperu. Gecko Gripper pouZziva dva Srouby (M6-1-80) pro pfimou montdazZ na
robot Universal. Jinak je nutné pouzit montazni desku (u jinych znacek robot().
PouZijte Sestihranny kli¢ 5 mm pro vloZeni a utaZzeni Sroubl na 8 Nm.

Napajeni zafizeni Gripper

Gecko Gripper je napdjen prostiednictvim kabelu I/O. Nezavisly piezoelektricky
Cistici systém vyzaduje dalsi pfipojeni ke zdroji elektrické energie vysokého
napéti prostrednictvim kabelu piezo.

Chvili po zapnuti dvakrat zablikd modra kontrolka gripperu, kterd indikuje, ze
bylo dokonceno spousténi gripperu. Poté doporucujeme vyzkouseni vsech funkci
gripperu prostfednictvim GUI systému Windows.

Instalace GUI Gecko Gripper
Nainstalujte Gecko Gripper Windows Desktop GUI z pfilozeného USB flash disku
nebo na z webovych stranek OnRobot A/S.

Nastaveni parametrU gripperu

Doporucujeme pouziti nezavislého uzivatelského rozhrani robota Desktop GUI
pro vyzkousSeni funkénosti gripperu a jeho naprogramovani. Toto snadno
pouzitelné rozhrani umoznuje stanovit mnoho parametrq, které urcuji stav

gripperu.

Provozovani gripperu

Gecko Gripper mlzZete ovladat prostfednictvim dvou rliznych komunikacnich
rezimuU: Digitalni 1/O a Ethernet TCP. Prostfednictvim téchto rezimu lze vytvorit
plné prizplsobeny protokol uchopeni podle svych potreb.



5. Instalace gripperu na robota
Montdz gripperu na robota je rychly a jednoduchy proces. U vSech modeld Universal Robots Ize

gripper namontovat pfimo na robota a neni potfeba montdini deska. U jinych model( robot( je
nutné pouzit montazni desku nebo jiny adaptér.

5.1. Potrebné doplnky, nastroje a zafizeni

Ptfed instalaci si pfipravte tyto doplriky, nastroje a zafizeni:

Dily
Komponenty gripperu.

Gecko Gripper V5

Gecko Gripper Pad Assembly

Turck Cable, 10-vodi¢, I/O

Turck Cable, 8-vodi¢ Ethernet RJ45
Upevnovaci Srouby gripperu (M6-1-80)
OnRobot A/S USB flash disk obsahuijici
uZivatelské prirucky a GUI

AN NI N NN

<

Doplnky Svazkovaci paska na kabely
Spotrebni materidl. (doporuceno)

v' Montazini deska pro alternativni modely
robot( (volitelné)
Nastroje v Inbusovy kli¢, 5 mm (je soucasti)
Potrebné pro instalaci nebo opravu, ale v" Nastroj pro sejmuti desti¢ky Gecko Pad
ne pro provoz. (je soucasti)
Vybaveni v Stolni adaptér AC/DC 24V 90W (je
Potrebné k provozu. soucasti)

v" Napajeci zdroj 24V DC
v Zdroj vysokého napéti pro volitelny
piezoelektricky Cistici systém

Tabulka 2 Instalacni materidl.

5.2. Mechanicka instalace: Montaz gripperu

5.2.1. Seznam dill

Tyto dily jsou soucasti dodavky zarizeni Gecko Gripper:
Gecko Gripper

Gecko Gripper Pad Assembly

Montazni Srouby x2

Inbusovy kli¢, 5 mm (pro montaz gripperu)

AN



5.2.2. Bezpecnostni pokyny:

materialu nebo muze zplisobit zranéni ¢i smrt pracovnika
obsluhy. Ujistéte se, Ze je gripper spravné nainstalovan
vyskolenym odbornikem.

NEBEZPECi! Nespravna instalace muiZe vést k poskozeni gripperu, robota, f

UPOZORNENI Pied instalaci gripperu se ujistéte, Ze robot je vypnuty, nebo je nehybny
(neni spustén program).

5.2.3. Postup pfi montazi gripperu

V pfipadé robot( Universal Robots pokracujte krokem 2, protoZe neni zapotrebi
Zddnd montdzZni deska.

Krok 1: Pred instalaci gripperu na robota nemontujte na gripper desti¢ky Gecko.

&3

Obrdzek 6 Upinaci ¢elni plocha zarizeni Gecko Gripper, na kterou budete vkladat Ctyri desticky.

Pfipevnéte Ctyfi (4) desticky Gecko Gripper na upinaci ¢elni plochu.
Vyrovnejte vyfez v montaznim otvoru s odpovidajicim vystupkem na
desticce.



Obrdzek 7 Vlyrez v montaZnim otvoru (vlevo) a vystupek na desticce (vpravo).

Obrazek 8 Vlyrovnadni desticky pro vioZeni do montdzniho otvoru.

Silné magnety na upeviovacim systému desticky vam pomohou
vytdhnout desticky na sprdvné misto. Po instalaci by mély byt zcela v
jedné roviné s povrchem montdzni plochy gripperu.



Obrdzek 9 Instalace posledni desticky na gripper. Vsimnéte si, Ze stribrna plocha
vsech namontovanych desticek je v jedné roviné s krytem gripperu.

Krok 2: Pripevnéte montazni desku k robotovi pomoci dvou upevriovacich Sroubl
(M6-1-80). Utahnéte kazdy Sroub na 8 Nm pomoci inbusového klice 5
mm.

Tento krok je pouze pro jiné znacky neZ Universal Robots.

RS S

Obrézek 10 Montdzni deska pro jiné znacky neZ Universal Robots.

Krok 3: Vyrovnejte otvory na montdzni strané Gecko Gripper s montaznimi
otvory na robotu (nebo montazni desce/vlastnim adaptéru).



Obrdzek 11 Dva montdzZni otvory na montdzni plose gripperu.

Vlozte kazdy montazni Sroub (M6-1-80) do predni ¢asti gripperu a pomoci
pfiloZzeného inbusového klice 5 mm jej zaSroubujte. Utdhnéte kaZdy Sroub
na 8 Nm pomoci inbusového klice 5mm.

Obradzek 12 UtaZeni montdznich Sroubu pro pripevnéni gripperu k robotu pomoci inbusového klice 5mm.



Stted nastroje Gecko Gripper nema osu x nebo y vzhledem k robotu. Proto se stied
nastroje nachazi ve vzdalenosti 185 mm (smér osy z) od montazni plochy ramena
robota.

Podrobné rozméry gripperu jsou uvedeny v kapitole 9.1.

Nyni jste pfipraveni na pfipojeni namontovaného gripperu (¢ast 6.3).

5.3. Elektrickd instalace: Napajeni a komunikace s gripperem

5.3.1. Specifikace napajeciho zdroje

Gecko Gripper je napajen prostrednictvim kabelu I/0. Volné pfivody na pfiloZzeném
kabelu je nutné zakoncit u zdroje napajeni, ktery odpovida vasim potfebam. To mize
zahrnovat pfipojeni k:
e 24V DC, 48W (jmenovity; 28 V maximalni) externi napdjeci zdroj (pfes ptilozeny
barelovy konektor)
e Integrované napajeni fidici jednotky robota 24V DC

Nezavisly piezoelektricky Cistici systém (volitelny) zafizeni Gecko Gripper vyzaduje
druhy, vysokonapétovy zdroj napajeni.
e Dalsiinformace naleznete v priloze Piezoelektricky Cistici systém.

5.3.2. Komunikace

V zavislosti na vasich potfebach napajeni a komunikace existuji dvé moznosti
konfigurace kabell gripperu (které zahrnuji nezavisly Cistici systém):

e Napajeni a komunikace prostfednictvim digitalniho 1/0 (1 kabel)

e Napajeni pomoci digitalniho I/0, komunikace pres Ethernet TCP/IP (2 kabely)

Volitelny piezo Cistici systém vyZzaduje dalsi 4kolikovy kabel.

Digitalni 1/0

v" Komunikace a napajeni 24Vpfes 10kolikovy konektor (8kolikovy konektor se
nepouziva pro digitalni I/O komunikaci, pouze Ethernet, viz niZe).

v' MdZe byt fizena jakymkoliv typem robota s jednoduchymi signély I/0.

v' PoZadované nastavené hodnoty (napf. fizeni polohy, fizeni sily, pfedbéZiného
zatiZeni atd.) se poprvé nastavuji prostiednictvim Windows Desktop GUI,
poté je gripper fizen pomoci rozhrani 1/0.

v" Neni nutné provadét instalaci softwaru robota.

Gecko Gripper Ize napajet jednim ze dvou zplsobl pomoci I/0:



1. MdlzZete pripojit barelovy jack konektor pfimo do prilozeného napajeciho
zdroje.

2. MlzZete odstranit barelovy jack konektor a pouZivat napajeni 24V na vasi
preferované fidici jednotce robota (nebo jiny zdroj). Gecko Gripper odebira
méneé nez 1 Amp (Spicka a RMS).

Digitalni kabel I/0 je doddvan s porty pro pripojeni ke gripperu a ohebnym
vyvodem na opac¢ném konci pro pfimé a prizplsobitelné pripojeni podle potieby
pro jejich integraci do vaseho systému.

Obrdzek 13 Svorka digitdlniho kabelu I/0 s barelovym jack konektorem (pro

primé pripojeni k napdjecimu zdroji) a dalsimi vstupnimi/vystupnimi vodiéi.
Pro zapojeni kanall 1/0 do jejich prislusnych zasuvek, viz ¢ast 8.1 Digitalni I/O
komunikace.

Ethernet
v" Komunikace prostfednictvim konektoru 8-pin.
v Lze ovlddat pomoci vlastnich rozhrani Universal Robot, Kawasaki a FANUC
Teach Pendant.
v’ Lze také ovladat pomoci grafického uZivatelského rozhrani Windows Desktop
prostfednictvim primého ethernetového pripojeni mezi pocitaéem a
gripperem.

Ethernetova komunikace umoznuje dynamické nastavovani parametru gripperu,
zatimco v parametrech I/O gripperu nelze dynamicky provadét nastaveni bez Windows
Desktop GUI.

5.3.3. Postup pro napajeni a kabelového zapojeni gripperu



Po namontovani gripperu k robotu (¢ast 6.2) a uréeni vhodného napajeni jste pfipraveni
kabelové zapojit gripper.

Budete potiebovat napajeci a komunikacni kabely dodané s gripperem (kabel Turck, 10-
vodic, kabel I/0 a Turck, 8-vodic, Ethernet RJ45), stejné jako nékolik svazkovacich pasek
na kabely nebo podobnych doplnkl pro zajisténi kabell tak, aby nerusily pohyb robota v
plném rozsahu.

UPOZORNENI Zkontrolujte neporusenost konektorti na zakladné gripperu,
protoze koliky se mohou snadno ohnout a poskodit.

Krok 1: Pfipojte dudlni digitdlni /O a napajeci kabel ke konektoru na zakladné
gripperu.

GECKO GRippeg

Obrdzek 14 Pripojeni napdjeciho/digitdlniho kabelu I/O k pfislusnému konektoru gripperu.

Krok 2: Pokud vyuzivate ethernetovou komunikaci, pfipojte ethernetovy kabel ke
konektoru na zdkladné gripperu.



il

Obrazek 15 Pripojeni ethernetového kabelu do odpovidajiciho konektoru na zdkladné gripperu.

Krok 3: Natdhnéte kabel(y) od gripperu podél robota ke zdroji napajeni a Fidici
jednotce.
Ujistéte se, Ze jste ponechali volny kabel v dostatecné délce tak, aby
kabely nebyly napnuté v pribéhu celého rozsahu pohybu robota.

- V'

Obradzek 16 KTJbely jsou vedeny volné podél ramena robota.

Krok 4:  Zajistéte kabely tak, aby zUstaly bezpecné mimo dosah robota a podkladu
v celém rozsahu pohybu. Vyzkousejte vSechny ocekdvané pohyby robota,



abyste zajistili, Ze béhem provozu nedojde k poskozeni kabell (viz pfiklad
rotujiciho J-6 nize).

P 4
Obrdzek 17 Rotujici J-6, napdjeci a komunikacni kabely nejsou poskozeny pohybem robota.

Doporucujeme pouzivdani svazkovych pdsek; nicméné, pro vase konkrétni
potfeby mohou byt vhodnéjsi jiné upevriovaci prvky .

POZNAMKA V zavislosti na vaSem protokolu nebo provoznich podminkach
muZete zvazit pridani dalsi strukturalni nebo izola¢ni ochrany kabeld.

5.3.4. LED diody indikuji elektricky a komunikacni stav

Na zakladné Gecko Gripper jsou LED diody, které poskytuji rychlé vizualni informace o
Ctyr raznych stavech.

V nasledujici tabulce je uveden prehled LED indikator( a jejich vyznama:

Nazev a barva Stala barva  Pomalé blikani Rychlé blikani
LED diody
Napajeni Napdjeni neni k dispozici neni k dispozici
Zelenad pfipojeno
Chyba neni k Vystraha (interni chyby);  Vyznamna chyba; gripper
Cervend dispozici gripper vyzaduje udrzbu;  musi byt ihned zastaven a je
zkontrolujte protokoly tfeba jej provérit
chyb
Desticka neni k Dil byl upustén Dily byly opakované
oranZovd dispozici upustény a byly
aktualizovany chybové
protokoly
Kontrolka pro Komunikacni  neni k dispozici neni k dispozici
komunikacni kabely
kabely pfipojeny
Modrad

Tabulka 3 LED indikdtory a jejich vyznam.



Po pripojeni napajeni a zapojeni komunikacnich kabell mezi gripperem, zdrojem
napdjeni a fidici jednotkou zkontrolujte, zda LED diody na zdkladné gripperu indikuji, Zze
gripper funguje: sviti zelené, stala modra, Zddna Cervena nebo oranZova kontrolka.

Obradzek 18 LED diody indikuji fungovdni gripperu
(sviti zelené - napdjeni, stala modrd - komunikace, nesviti - chyba a vypnuté desticky).

5.4.Poznamky k instalaci pro jiné roboty

Pro vice informaci k instalaci jinych znacek robotU navstivte web spolecnosti OnRobot
A/S pro Gecko Gripper:

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



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

6. Nastaveni parametru gripperu

Prostfednictvim uzivatelského rozhrani Gecko Gripper muizete vytvofit plné pfizplisobeny
protokol uchopeni podle svych potieb. V GUI mUzete urcit silu pfedbézného zatizeni gripperu a
ultrazvukovy rozsah nastavenych hodnot a ulozit vice stavll gripperu pro budouci poufziti.

6.1. Instalace Windows Desktop GUI

Spolecnost OnRobot A/S poskytuje uZivatelsky privétivé grafické rozhrani pro systém
Windows (GUI) pro programovani a ovladani zafizeni Gecko Gripper prostfednictvim
ethernetového kabelu.

Pozadavky na software:

v Nainstalovany systém Windows 7 se Service Packem 1 nebo vy33i (verze x86 nebo
x64)

v Nainstalovany .NET Framework 4.7 nebo vy3si

6.1.1. Instalace Desktop GUI:

Krok 1: Nainstalujte aplikaci otevienim souboru ,,Gecko Gripper Desktop GUI setup”
z pfilozeného USB flash disku OnRobot A/S nebo z webovych stranek
OnRobot A/S.



@ Privodce instalaci - Gecko Gripper Desktop GUI verze 1.0.0 -

Zvolte cilové umisténi
Kam ma byt produkt Gecko Gripper Desktop GUI nainstalovan?

Privodce nainstaluje produkt Gecko Gripper Desktop GUI do nasledujici
slozky.

Pokracujte klepnutim na tladitko Dalsi, Cheete-li zvolit jinou slozku, klepnéte na tladitko
Prochazet.

er Desktop Prochazet...

Instalace vyzaduje nejméné 2.5 MB volného mista na disku.

storno

Krok 2:

Obrazek 19 Zahdjeni instalace GUI Gecko Gripper.

|Il

Po dokonceni instalace zaskrtnéte policko ,Launch Gecko Desktop GU
Spustit Gecko Desktop GUI. Tim spustite aplikaci.




[

(f’ﬁ Privodce instalaci - Gecko Gripper Desktop GUI verze 1.0.0

Dokoncuje se instalace produktu

@ Gecko Gripper Desktop GUI

Priivodce instalac dokondil instalac produktu Gecko Gripper
Desktop GUI na Vas podtac, Produkt |ze spustit pomoci
nainstalovanych zastupct.

Ukoncete priivodce instalad klepnutim na tladitko Dokondit.

Spustit aplikaci Gecko Gripper Desktop GUI

Obrazek 20 Spusténi Gecko Gripper Desktop GUI po instalaci.

Nyni mGzete aplikaci kdykoli spustit otevienim souboru
»PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” ze slozky, do niz jste aplikaci nainstalovali.

Krok 3: Po vyzvé na Uvodni obrazovce zadejte IP adresu pro umoznéni komunikace se
zafizenim Gecko Gripper.



@ Gecko Gripper -

Potvrzeni Parametry
@ robot

Gecko Gripper

Gecko Gripper UloZit jako vychozi nastaveni
IP adresa: 192.168.0.170 X []

Obrdzek 21 Uvodni obrazovka Gecko Gripper.

Konfiguraci IP nebo portli mlzete také zménit na zalozce ,Settings”
(Nastaveni) v hlavni nabidce. Vychozi IP adresa gripperu je 192.168.0.170 a
¢islo vychoziho portu je 30000.

Zaskrtnéte policko , Save as Default” (Ulozit jako vychozi) pro automatické
pouziti této IP adresy pro Gecko Gripper pti pfistim otevieni aplikace.

6.2. Nastaveni statické IP adresy pro Desktop GUI.

Pro uspésnou komunikaci musi Gecko Gripper a pocitac sdilet stejnou mistni sit. Nasledujici
kroky podrobné popisuji, jak nastavit IP adresu pocitace pro sparovani s Gecko Gripper.

Krok 1: Oteviete Ovladaci panely a kliknéte na , View network status and tasks” (Zobrazit

ulohy a stav sité).




Krok 2:

Krok 3:

8 Control Panel - O X

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

Save backup copies of your files with File History

Backup and Restore (Windows 7) Appeatance and Personalization

; Network and Internet x_,.
View network status and tasks ’15 Clock, Language, and Region

Choose homegroup and sharing options ot Add a language

Change input methads

_ 7 Hardware and Sound
Change date, time, or number formats

View devices and printers

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

Optimize visual displa
Programs plimize visual display

—
[-)‘ Uninstall a program

Obrdzek 22 Viyhleddni stavu sité v ramci ovlddacich paneli pocitace (zvyraznéno modre).

Kliknéte na ,,Change adapter settings” (Zménit nastaveni adaptéru) v levé horni
¢asti panelu v okné.

£} Network and Sharing Center - a X

-

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

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

View your active networks

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

Change your networking settings
"s. Set up a new connection or network
Set up a broadband, dial-up, or VPN connection; or set up a router or access point.

’1 Troubleshoot problems

Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.

HomeGroup
Infrared
Internet Options

Windows Defender Firewall

Obradzek 23 Viyhleddni odkazu ,,Zmeénit nastaveni adaptéru” (podtrZeny modry text).

V dalSim okné kliknéte pravym tlacitkem mysi na polozku ,,Ethernet”. Zobrazi se
rozbalovaci nabidka v niz zvolite ,,Properties” (Vlastnosti).



‘& Network Connections

- m} X

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

R B

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

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

Mot connactard | &* pealtek USB GhE Famil wF
G Disable

‘ Status

Diagnose

Enabled

&

Bridge Connections

Create Shortcut

Delete

&S

Rename

<&

Properties

4items 1 item selected

|

Obrazek 24 Pristup k poloZce Ethernet - vlastnosti.

Krok 4:  Vrozbalovaci nabidce vyberte Ethernet - vlastnosti a poté zvolte polozku

,Protokol TCP/IPv4 (Internet Protocol verze 4).“ Po vybéru kliknéte na tlacitko
,Properties” (Vlastnosti).

& Network Connections — O s
“ ‘& > Control Panel > Network and Internet * Network Connections v U  Search Network Connections »
Organize - Disable this nef Ethernet 3 Properties X ion . 1 9
- i Bluetooth | Netwerking | Sharing - VirtualBox Host-Only
Connectiol Cornedt using: ! Netwaork
X Nat conneg| onnect using: @F Enabled
I? Realtek USB GbE Family Controller #3
u Wi-Fi
0
ol el Ry wi ) o
. This connection uses the following items:

E3Cliert for Microsoft Networks ~
z?F\Ie and Printer Sharing for Microsoft Metworks

z?\u’lrlua\Box MDISE Bridged Metworking Driver
005 Packet Scheduler
I iricmet Protocol Version 4 (TCP/1Pvd)
O . Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol
4. Microsaft LLOP Protocol Driver v
< >

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

0K Cancel
4items 1 item selected -

Obrdzek 25 Zobrazeni vlastnosti pro Protokol TCP/IPv4 (Internet Protocol verze 4).

Krok 5: Ve vysledném vyskakovacim okné zvolte prepinac , Use the following IP address”

(Pouzit nasledujici adresu IP).



Do pole ,,IP address” (IP adresa) zadejte ,192.168.0.X“, pficemzZ X predstavuje
libovolné celé Cislo mezi 0-255 jiné nez 170, protoze ,192.168.0.170“ je adresa IP
zatizeni Gecko Gripper. Platna IP adresa pro Desktop GUI je napfiklad
,192.168.0.3%, ktera umozni komunikaci se zafizenim Gecko Gripper (viz
obrazek).

Do pole ,Subnet mask” (Maska podsité) zadejte ,255.255.255.0“.
Pole ,Default gateway” (Vychozi brana) ponechejte prazdné.

Kliknéte na ,,OK” pro dokonceni prifazeni IP adresy k Desktop GUI. GUI je nyni
schopen najit a pfipojit se k zarizeni Gecko Gripper.

i Network Connections - o
4~ '%& » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections »
Organize * Disable this net § Ethernet 3 Properties X dtion - & 1 @
- Bluetaoth | Networking  Sharing P VirtualBox Host-Only
&i) Connectiof L-'\' Network
x Mot connd |nternet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties X ¥ Enabled
- Wi-Fi
I . General
r - r LACI Gues
ol | eiiry w

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

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

IP address: 192.168. 0 . 3
Subnet mask: 255.255.255. 0

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

[ validate settings upon exit Advanced...

4items 1 item selected

Coca
a

Obrdzek 26 Zaddni platné IP adresy pro Desktop GUI.

6.3. Nastaveni parametrl gripperu pomoci grafického uZivatelského rozhrani
Windows Desktop

Po uspésném navazani pfipojeni k zafizeni Gecko Gripper se objevi obrazovka vyukového
rezimu (Training Mode). Od gripperu se muzete kdykoli odpojit vybérem polozky
,Disconnect” (Odpojit) z nabidky.



@ Obrazovka rezimu uceni: Vytvoreni nového stavu

Soubor Parametry Udaje Potvrzeni Odpojit

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Predpéti Rozsah ultrazvukového senzoru
(30-150 N) (0-260mm)
= 500N|| + - 500 mm|| +
Ocistit podlozky

Stav podlozek
@ Uchytit

Uvolnit

Obrdzek 27 Obrazovka Training Mode (Create New State) (Vyukovy reZim - vytvorit novy stav).

Zkontrolujte, zda je software uZivatelského rozhrani Gecko Gripper aktudlni.
Verze softwaru je uvedena na strance ,About” (O softwaru) v nabidce ,Help“

(Napovéda).

(&) O uzivatelském rozhrani OnRobot

nasich vyrobcich

© OnRobot, 2018

ZAVRIT

@ robot OnRobot Gecko Gripper
Zakladni nabidka uZivatelského rozhrani verze 1.0.0.0

Navstivit webovou stranku hitps://onrobot.com k ziskani dalsich informaci o

Obrazek 28 Dialogové okno ,,About” (O softwaru).

Dalsi informace o feseni problému a podpore ziskate po kliknuti na polozku

»Support” (Podpora) v nabidce ,Help” (Napovéda).

Na zalozZce ,Settings” (Nastaveni) na panelu nabidek mizete nastavit
pozadované jednotky (metrické, imperidlni, nebo procentualni).




(&) Parametry X

Jednotky meéreni

Systém Rozsah (sila predbézného zatiZeni, ultrazvukovy snimac)
® Metricky system (cm, N) 30-150 N; 0-260 mm
Britsky system (palce, libry, stopy) 6.7-33.7 Ibf; 0-10.2 palce
Procent (%) 0-100 %, 0-100 %
oK ZRUSENI

Obrdzek 29 Zména jednotek v dialogovém okné , Settings” (Nastaveni).
Nyni jste pFipraveni k ovéreni funkénosti a konfiguraci gripperu z pocitace.
6.3.1. Vytvoreni nového stavu: Prvni programovani funkce gripperu

Krok 1: Otevrete aplikaci Gecko Gripper. Méla by se objevit obrazovka , Training
Mode“ (Vyukovy rezim).

(E) Obrazovka rezimu uéen: Vytvoreni nového stavu - O X
Soubor Parametry Udaje Potvrzeni Odpojit
robot
e Gecko Gripper
@robok ‘
Robot

Universal (Ethernet) ~

Predpéti Rozsah ultrazvukového senzoru Stav podlozek
(30-150 N) (0-260mm) ® Uchytit
- S0ON| + = 500mm| + .
Uvolnit
Ocistit podlozky

Obrdzek 30 Obrazovka Training Mode (Create New State) (Vyukovy reZim - vytvorit novy stav).

Krok 2: Z rozbalovaci nabidky ,Robot” vyberte ptislusného robota a rezim
komunikace.

Krok 3: Nastavte poZzadovanou silu pfedbézného zatizeni.
Toto nastaveni méni, pfi jaké Grovni sily gripper informuje robota, zZe
dosahl urcitého zatizeni. Naptiklad pfi zdvihani velkého kusu skla, kde je
zapotiebi predbézného zatizeni 100 N, je kolik 5 nastaven na HIGH, kdyz
je dosazeno 100 N v rezimu |/O; v rezimu Ethernet je index paketu 9
nastavenzOna 1.



Krok 4:

Krok 5:

Krok 6:

Krok 7:

Dalsi informace o vybéru vhodné sily predbéZného zatizeni pro vas ukol a
materidl naleznete v ¢dsti 9.4.

POZNAMKA: Rozsah snimdni pfedbéZného zatizeni gripperu Gecko je 30
aZ 150 N, nemiZe snimat nizsi hodnotu nez 30 N

Nastavte ultrazvukovy rozsah.

Stejné jako nastaveni sily predbéZného zatiZeni informuje toto nastaveni
robota, v jakém rozsahu je dosazeno stanovené sily pfedbézného zatizeni.
Tato funkce je uzite¢nd pro zdvihani plochych predméta ze stohu,
protoZze umozZniuje programatorovi spustit robota s maximalni rychlosti,
nez gripper detekuje pfiblizeni k bodu zdvizeni. Pfiklad tohoto vyuziti je
popsan v ¢asti 8.1, krok 2.

Vychozi ultrazvukovy rozsah je 125,0 mm.

Vyberte polohu desticky.

Pro vyzkouseni zakladni funkce gripperu muze uzivatel zkusit provést akci
s kazdou pozici desticky (,,Engage” (Aktivovat) a ,Disengage”
(Deaktivovat)).

Vychozi poloha desticky je ,Engage” (Aktivovat).

Po dokonceni konfigurace nového stavu zvolte ,,Perform Action” (Provést
akci) pro nastaveni gripperu do stavu, ktery odpovida zvolenym
parametram.

Tyto parametry jsou zapsany do paméti gripperu. Pokud gripper bézi v v
konfiguraci /O, bude pouZivat tyto parametry pro nastaveni stavu
gripperu. V pfipadé, Ze se gripper pouziva v rezimu Ethernet, budou tyto
parametry pouzity jako vychozi stav, ale Ize je dynamicky zménit.

Chcete-li v realném ¢€ase zobrazit uchopovaci silu a Udaje o poloze, zvolte
polozku ,Start Plotting Data“ (Spustit grafické zobrazovani dat). Pokud
chcete ukonit grafické zobrazovani dat, zvolte polozku , Stop Plotting
Data” (Ukoncit grafické zobrazovani dat).



@ Obrazovka rezimu uceni: stav nacitani

Soubor Parametry Udaje Potvrzeni Odpojit

Gecko Gripper

@ robot N

Robot

Universal (Ethernet) ~

Predpéti Rozsah ultrazvukového senzoru
(30-150 N) (0-260mm)
- 500N| + - 500 mm|| +

Ocistit podlozky

Stav podlozek
® Uchytit

Uvolnit

Obrazek 31 Zobrazovdni dat gripperu v ramci Desktop GUI.

Krok 8:  Chcete-li zobrazit data gripperu v redlném case, v€etné pritomnosti

nahradnich dill, opotrebeni, sily pfedbéZzného zatiZzeni a polohy desticek,
prejdéte na ,View Data“ (Zobrazit data) na zaloZce ,Data“ na panelu

nabidek.
@ Prohlédnout udaje Gecko Gripper X
Pritomnost detail . Predpéti odvozené sily 0
Odolnost 0 Rozsah ultrazvukového senzoru 30.0 mm
Predpéti 450 N Stav podlozek Uchytit

Obrazek 32 Zobrazovdni dat gripperu v ramci Desktop GUI.

Dalsi akce:
UloZeni konfigurace gripperu (viz ¢ast 7.3.2)

Nacteni stavajici konfigurace gripperu (viz ¢ast 7.3.3)

Resetovani gripperu (viz ¢ast 7.3.4)
Redeni chyb (viz ¢ast 7.3.5)
Cisténi desticek (viz ¢ast 7.3.6)

6.3.2. UloZeni konfigurace gripperu

Chcete-li pouzit vice konfiguraci parametr( gripperu, mlze byt uzite¢né ukladat
jednotlivé konfigurace do souboru a mit k nim tak pozdéji pfistup. Tato funkce je




uzite¢na v pripadé zdvihani vice objektl, kdy je nutné robota pravidelné znovu

nastavovat k provadéni ukolu.

Krok 1: Na panelu nabidek zvolte polozku ,File = Save Action to File” (Soubor -

Ulozit akci do souboru).

Prostrednictvim dialogového okna urcete, zda se maji parametry uloZit do

souboru XML.

@ UlozZenfi konfigurace do XML souboru

4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

Name

& This PC
_J 3D Objects || GripperSettings 2018-10-08 14.23.46.xml
[ Desktop
|| Documents
‘ Downloads
D Music
| Pictures
B Videos
s Local Disk (C:)
wa Local Disk (E:)

Search Desktop

Date modified

08.10.2018 14:23

X
el
=~ @

Type

XML Document

S E I AR GripperSettings 2018-10-08 14,2451 xml

Save as type: | XML soubory (xml) (*.xml)

~ Hide Folders

Cancel

Obrazek 33 UloZeni souboru XML s parametry Gecko Gripper.

6.3.3. Konfigurace zatizeni: Pouziti stavajiciho nebo dfive ulozeného stavu gripperu

Pokud jste ulozili vice konfiguraci gripperu, mizZete je nacist pro rychlé nastaveni

gripperu do dfive pouzitého stavu.

Krok 1: Na panelu nabidek zvolte polozku File = Load Configuration” (Soubor -

Nacist konfiguraci).

Zobrazi se dialogové okno Open File (Otevrit soubor).




@ Otevieni XML souboru s parametry X
4 B > ThisPC > Desktop v D Search Desktop P
Organize v New folder B M @
A Name Status Date modified Type

@& OneDrive

|| GripperSettings 2018-10-08 14.24.51.xml 08.10.2018 14:25 XML Document

(]

[ This PC
_J 3D Objects
[ Desktop

ry

=| Documents
4 Downloads
D Music

[&] Pictures

B Videos

e Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

T N P Vi K >

File name: | GripperSettings 2018-10-08 14.24.51.xml v | EXML soubory (xml) (*.xml) v ’

I Open |v| ’ Cancel ‘

Obrdzek 34 Pouziti Desktop GUI k otevieni souboru XML s drive uloZenou konfiguraci gripperu.

Krok 2: Zvolte tuto moznost pro otevieni dfive ulozeného souboru XML.
Nacte se nastaveni stavu Gecko Gripper uloZené v tomto souboru a vrdtite
se na obrazovku vyukového reZimu (Load State - Nacist stav).

@ Obrazovka rezimu uceni: stav nacitani

- m} X
Soubor Parametry Udaje Potvrzeni Odpojit
robot
e Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Predpéti Rozsah ultrazvukového senzoru Stav podlozek
- BO1ON). - _ (0-260mm) ® Uchytit
—|| S00N| + - 500 mm|| + ,
L o B Uvolnit
Ocistit podlozky

Obradzek 35 Obrazovka Training Mode (Load State) s nactenymi parametry z drive uloZeného stavu.



Krok 3:  Zvolte , Perform Action” (Provést akci) pro aktivaci gripperu do stavu
nacteného v predchozim kroku.

6.3.4. Resetovani gripperu

Tato akce resetuje vSechny zmény provedené v parametrech stavu gripperu od
posledniho okamziku, kdy byly uloZzeny do pfislusném souboru XML. Pokud nejsou k
dispozici zddné drive uloZené verze, resetovanim gripperu se parametry vrati na své
vychozi hodnoty (viz ¢dst 8).

Krok 1: Otevriete obrazovku Training Mode (Vyukovy rezim) bud ze zalozky New

State (Novy stav) nebo po zvoleni polozky Load Existing State (Nacteni
stdvajiciho stavu).

Krok 2: Kliknéte na tlacitko ,Reset Gripper” (Resetovat gripper) v levé dolni ¢3asti
obrazovky.

6.3.5. Redeni chyb

Gecko Gripper GUI uklada podrobné informace o neocekavanych udalostech nebo
chybach pti provadéni programu. Tyto protokoly chyb Ize ziskat prostfednictvim
nabidky ,Help” (Napovéda) kliknutim na polozku ,Error Logs“ ,,Protokoly chyb“.
Klepnéte na tlacitko ,Load Logs” (Nacist protokoly) pro zobrazeni informaci z
protokolu chyb. Protokoly chyb Ize ukladat do soubori a vyuzivat je pfri reseni
problému. Chcete-li vymazat vSechny protokoly na obrazovce, kliknéte na polozku
,Clear All“ (Vymazat vSe). Zvolte ,,Cancel” (Storno) pro navrat na obrazovku Training
Mode (Vyukovy rezim).



X

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

ZAVRIT VYPLNIT PROTOCOL  ULOZIT DO SOUBORU OCISTIT VSECHNO

Obrdzek 36 Protokolovdni informaci k uddlostem a chybdm.

6.3.6. Cisténi desticek

Funkce , Clean Pads“ (Cisténi desti¢ek) se pouziva s volitelnym nezavislym
piezoelektrickym Cisticim systémem.

Dalsi informace naleznete v priloze Piezoelektricky Cistici systém.



7. Provozovani gripperu

Protokoly pro provoz gripperu budou do znac¢né miry zaviset na rezimu komunikace: Digitalni
I/0 nebo Ethernet TCP. Podstatné vice informaci lze ziskavat prostfednictvim ethernetové
komunikace. Dalsi provozni podminky pro specifické znacky robott naleznete v prilohdch
umisténych na webovych strankdch OnRobot A/S Gecko Gripper.

Gripper provadi nasledujici hlavni tkoly, z nichz kazdy muze Ize aktivovat prostfednictvim
jakéhokoli rezimu komunikace:

e Pfipojeni

e Odpojeni

e Vyuziti Cisticiho systému destic¢ek (viz priloha Piezoelektricky Cistici systém)

7.1. Digitalni I/O komunikace

Tato ¢ast podrobné popisuje, jak ovladat gripper pro provadéni specifickych ukoll
prostrednictvim digitalni I/O komunikace.

POZNAMKA Pokud pouzivate digitalni /0 komunikaci pro ovladani gripperu,

Krok 1:

Krok 2:

doporucujeme pouziti rozhrani Windows Desktop. Programovani pomoci
Desktop GUI je dlilezité pro pouzivani vsech funkci gripperu.

Pomoci rozhrani Windows Desktop nastavte hodnoty pro nasledujici nastaveni
(dalsi podrobnosti naleznete v ¢dsti 7):

e Predbéiné zatizeni

e Ultrazvukovy rozsah

e Poloha desticky

e Doba Cisténi (pokud je nainstalovan doplnék)

Je-li gripper fizen 1/0, jeho chovani je stanoveno parametry uloZzenymi v paméti
gripperu. Parametry gripperu se ukladaji do paméti pouze tehdy, kdyz na
obrazovce GUI Training Mode (Vyukovy rezim) zvolite moznost ,,Perform Action’
(Provést akci). PFifizenil/O jsou parametry gripperu statické, ale k idajim o
chovani gripperu a senzoru lze ptistupovat pres ovladani 1/0.

i

PouZijte robot k ovladani gripperu v 1/0. Vystup 1/0 je uveden v nasledujici
tabulce:



Kolik Barva Vstup/vystup Parametr Gecko

1 Bila VSTUP ENGAGE
(AKTIVOVAT)

2 Hnéd4 VSTUP DISENGAGE
(DEAKTIVOVAT)

3 Zelend VEN ULTRASONIC
(ULTRAZVUKOVY)

4 Zlut VYSTUP PART (DiL)

5 Seda VYSTUP PRELOAD
(PREDBEZNE
ZATIZENI)

6 RGZova VYSTUP PAD SERVICE
(WEAR) (SLUZBA
DESTICEK
(OPOTREBEN))

7 Modra PWR 24VIN

(NAPAJENI)
8 Cervend  PWR GNDIN
(NAPAJENI)
9 oranfovd VYSTUP CHYBA
10 Tan VSTUP EARTH GND

Obrdzek 37 Koliky na konektoru s 10 koliky.

Pfifazeni kolikél pro VSTUP/VYSTUP lze brat v Gvahu z pohledu gripperu: u vstupd
gripper ocekava, Ze bude pfijimat vysoky nebo nizky 24 V signal; u vystupl bude
gripper odesilat vysoky nebo nizky 24 V signal k robotu.

Vstupy
ENGAGE (kolik 1)
Pouzijte robot k odeslani 24V signalu pro pohybovani destickami do polohy Engage
(Aktivovat). Gripper bude pohybovat destickami do polohy Engage (Aktivovat) pouze v
pfipadé, pokud je signal DISENGAGE (DEAKTIVOVAT) nastaven na LOW. Pokud jsou oba
signaly ENGAGE a DISENGAGE nastaveny na HIGH, desticky se nebudou pohybovat.

DISENGAGE (DEAKTIVOVAT) (kolik 2)

Pouzijte robot k odeslani 24 V signalu pro pohyb destic¢ek do polohy Deaktivovat.
Gripper bude pohybovat desti¢kami do polohy Disengage pouze v ptipadé, pokud je
signal ENGAGE nastaven na LOW. Pokud jsou oba signdly ENGAGE a DISENGAGE
nastaveny na HIGH, desti¢ky se nebudou pohybovat.

CLEANING (kolik 10)




Tento kolik aktivuje volitelny nezavisly piezoelektricky Cistici systém. Pokud pouzivate
piezo Cistici systém, doporucujeme nastavit tento kolik na vysoky, jestlize gripper nema
dil, tj. mezi uchopenimi. Dalsi informace naleznete v priloze Piezoelektricky Cistici
systém.

Vystupy

ULTRASONIC (kolik 3)

Vystup ULTRASONIC bude nastaven na HIGH, pokud je dil v mensi vzdalenosti, neZ je
hodnota nastavena v rozhrani Windows GUI. V opacném pfipadé bude nastaven na
LOW, protoze dil neni ve stanovené vzdalenosti.

Priklad pouZiti: Uchopovdni plochych objekti ze stohu
Tyto kroky popisuji, jak mlzete pouzit signal ULTRASONIC k naprogramovani gripperu
pro vyzvednuti objektl ze stohu.

1. Poutzijte rozhrani Windows GUI k nastaveni ultrazvukového rozsahu do 50 mm.

2. Béhem rutiny vyzvednuti-a-umisténi robota se nachazi nad stohem. Pokud je
vystup ULTRASONIC nastaven na LOW, se robot muazZe rychle presunout ke stohu,
protoze ultrazvukovy vystup signalizuje, Ze gripper neni v rozsahu (50 mm).

3. Pokud vystup ULTRASONIC prejde na HIGH, gripper detekoval objekt ve
vzdalenosti do 50 mm. Robot by mél zpomalit a umoznit tak Gecko gripperu
provést akci zdvizeni pro vyzvednuti objektu ze stohu.

4. Robot dokonci svlj pohyb vyzvednuti-a-umisténi. Pfi pfistim vyzvedavani ze stohu
je gripper schopen dynamicky kompenzovat zménu ve vysce stohu.

PARTS PRESENCE (PRITOMNOST DiLU) (kolik 4)

Vystup PARTS PRESENCE bude nastaven na HIGH, pokud gripper detekuje, Ze zdvihl
objekt. Na LOW bude nastaven v pfipadg, Ze gripper nedrzi objekt. Tento signal lze
pouzivat k potvrzeni, Ze gripper spravné zdvihl dil.

Pokud je dil upustén, zapise se chyba do protokold chyb a pfimo na gripperu za¢ne blikat
LED dioda pro destic¢ky (oranzova).

PRELOAD (PREDBEZNE ZATIZENI) (kolik 5)

Vystup PRELOAD bude nastaven na HIGH, pokud je sila pfedbéZzného zatizeni vynaloZzena
gripperem vyssi nez hodnota nastavena v rozhrani Windows GUI. V opacném pfipadé
bude vystup PRELOAD nastaven na LOW. Sila predbézného zatizeni vynalozena
gripperem zavisi na tom, jak daleko se robotické rameno pohybuje smérem k objektu.

Priklad pouZiti: Predpéti pro uchopeni objektu
Tyto kroky popisuiji, jak Ize signal PRELOAD vyuzivat ke sledovani sily gripper
vynakladané na zdvihany objekt

1. Poutzijte rozhrani Windows GUI pro nastaveni predbézného zatizeni na 100 N.



2. Predpokladejme, Ze se robot béhem rutiny vyzvednuti-a-umisténi ptiblizuje
smérem dol(, aby uplatnil silu predbéZného zatizeni pro vyzvednuti objektu.
Dokud je vystup PRELOAD nastaven na LOW, robot by mél pokracovat ve svém
pohybu smérem dold.

3. KdyZ vystup PRELOAD prejde na HIGH, gripper dosahl nebo prekrocil prahovou
hodnotu predbéZného zatizeni 100 N. Robot musi zastavit pohyb smérem dolQ,
protozZe jiz vynalozZil poZzadovanou silu predbézného zatizeni pro vyzvednuti
objektu.

PAD SERVICE (SLUZBA DESTICEK) (kolik 6)

Vystup PAD SERVICE (také oznacovany jako ,,Wear” (Opotfebeni) bude mit hodnotu
HIGH, kdyz desticky Gecko zacinaji vykazovat zndmky opotfebeni. Provozovatel by pak
mél zvazit vymeénu desticek Gecko.

ERROR (CHYBA) (kolik 9)

Vystup ERROR bude mit hodnotu HIGH vzdy, kdyZ dojde k chybé, ktera je pak zapsana
do protokolu chyb gripperu. Tato udalost bude doprovazena blikajici oranzovou LED
diodou ,Error” (Chyba) na zakladné gripperu. Protokol chyb a kddy chyb lze ziskat z
gripperu prostfednictvim rozhrani Windows GUI (viz ¢dst 7.3.5).

7.2.Komunikace Ethernet TCP/IP

Rizeni gripperu pomoci rezimu Ethernet umoziiuje dynamickou a Uplnou kontrolu nad
parametry gripperu. V tabulce niZe je uveden kompletni seznam vstupnich/vystupnich
parametrq, které maze uzivatel nastavovat v rezimu Ethernet.

Parametr TCP/IP VSTUP/V Popis
YSTUP
Gripper Mode (Rezim VSTUP ReZzim komunikace (Ethernet nebo I/0)
Gripper) (Ethernet & 1/0)
Live Data Stream (Tok dat v VSTUP Povolit/zakazat ¢teni dat v redlném case
realném case)
Poloha desticky VSTUP Pfesunuti desti¢ek Gecko do polohy aktivace nebo
(pFipojeni/odpojeni) deaktivace pro vyzvednuti a umisténi
Save Settings for Gripper 1/0 VSTUP UloZeni aktudlnich nastaveni gripperu do paméti
(Ulozit nastaveni pro 1/0 pro ovladani I/O
gripperu)
Preload Force Spec (Nastaveni  VSTUP Nastaveni pro senzor predbézného zatizeni. V
sily predbézného zatizeni) pripadé, Ze senzor predbézného zatizeni zjisti vétsi

hodnotu, nez je toto nastaveni, nastavi vystup 1/O
predbézného zatizeni na HIGH



Ultrasonic Range Spec
(Nastaveni ultrazvukového
rozsahu)

Enable Cleaning (Aktivovat
c¢isténi)
Cleaning Time (Single Cycle)
(Doba cisténi - jeden cyklus)
Preload Force Reached

(Dosazeni sily predbézného
zatizeni)

Part Presence (Pfitomnost
dilu)

Wear (Opotiebeni)

Error Detected (ZjiSténa
chyba)

Error Code (Kod chyby)
Preload Force Data (Data
predbéiného zatizeni)
Senzor ultrazvukového
rozsahu
Gripper Mode (Rezim
Gripper) (Ethernet & 1/0)
Live Data Stream (Tok dat v
realném case)

VSTUP

VSTUP
VSTUP

Vystup

Vystup

Vystup

Vystup

Vystup
Vystup

Vystup
VSTUP

VSTUP

Nastaveni pro ultrazvukovy senzor. V pfipadé, ze
ultrazvukovy senzor zjisti, Ze objekt je blize nez
toto nastaveni, nastavi se vystup I/O
ultrazvukového senzoru na HIGH
Aktivace piezo samocisticiho systému (pouze pro
grippery s piezo systémem)

Doba ¢isténi pro jeden cyklus piezo samocisticiho
systému
Nastavte na HIGH, pokud je sila predbéZzného
zatizeni vétsi nez nastaveni sily predbézného
zatizeni. Jinak je hodnota na LOW, protoze sila
predbézného zatizeni je mensi nez nastaveni sily
predbézného zatizeni.

Vystup pFitomnosti dilu bude mit hodnotu HIGH,
pokud gripper zjisti, Ze vyzvedl objekt. Hodnout
LOW bude mit v pfipadé, Ze gripper nedrzi Zadny
objekt.

Vystup opotiebeni bude mit hodnotu HIGH, kdyZ
desticky gripperu za¢nou vykazovat znamky
opotrebeni. Provozovatel by pak mél zvazit
vymeénu desti¢ek Gecko.

Vystup chyba bude mit hodnotu HIGH, kdyZ dojde
k chybé. Soucasné bude blikat oranzova LED dioda
a do gripperu se zpaise protokol chyb, ktery lze
ziskat prostfednictvim rozhrani Windows GUI nebo
rozhrani specifického pro robota.

Ciselny kéd chyby pro nejnovéjsi chybu.
Poskytuje aktualni hodnotu senzoru sily
predbézného zatizeni
Poskytuje aktualni hodnotu senzoru
ultrazvukového rozsahu
Rezim komunikace (Ethernet nebo 1/0)

Povolit/zakazat ¢teni dat v redlném case

Tabulka 4 Parametry TCP / IP Gecko Gripper

Gripper Ize ovladat v reZzimu Ethernet TCP/IP pomoci uZivatelskych rozhrani OnRobot,
ktera jsou podporovana pro znacky Universal Robots, Fanuc a Kawasaki.

7.3. Nastaveni stfedu nastroje



Stted nastroje Gecko Gripper nema osu x nebo y vzhledem k robotu. Proto se stied
nastroje nachdzi ve vzdalenosti 185 mm (smér osy z) od montazni plochy ramena robota
(detailni rozméry gripperu naleznete v ¢dsti 9.1).

Ujistéte se, Ze rovina gripperu je zarovnanad s rovinou objektu, ktery ma byt uchopen.
Nastavte hodnotu méreného bodu robota (vyboceni, naklonéni, klopeni), ktera ma byt
rovnobézna s polohou objektu.

PFi vyzvedavani objektu se gripper musi pohybovat smérem k objektu, dokud nedosahne
pozadovaného predbézného zatizeni nebo desticky dosahnou spodni hranice, podle
toho, co nastane jako prvni.

7.4. Provoz gripperu s detekci kolize robota nebo jinymi bezpecnostnimi systémy

Pfi pouzivani zafizeni Gecko Gripper s robotem fidicim pozici je tfeba dbat na to, aby ve
fazi uchopeni objektu nedoslo k vypnuti systému detekce kolize robota. Nejvétsi silu,
kterou bude gripper kdy potfebovat vyvinout na objekt, je 150 N pro maximalni

adhezi. Na zakladé typu vaseho robota a objektu mlze byt nutné pfizpUsobit nastaveni
spoluprdace nebo kolizi robota, aby se zabranilo vypnuti robota pfi kontaktu.

7.5. Priklad pouZiti Gecko Gripper: Vyzvednuti a umisténi malého solarniho panelu

Pfi vyzvednuti a umisténi objektu prostrednictvim zafizeni Gecko Gripper dodrzujte
nasledujici kroky:

Krok 1: Pfed vyzvednutim nastavte robota a gripper do polohy méfeného bodu

v vev

Zajistéte také, aby desticky gripperu byly s objektem v jedné rovinég, tj.
nebyly vychyleny.



Obrazek 38 Nesprdvnd (vlevo, stred) a sprdavnd (vpravo) poloha méreného bodu.

Krok 2: Pti vyzvedavani nasmérujte gripper pomalym pohybem k objektu (v
tomto pripadé smérem doll) a zaroven zajistéte, aby desticky gripperu
byly v jedné roviné s povrchem objektu.

GECKO GRIPPER

Obrazek 39 Vizudlni kontrola, zda jsou desticky a v jedné roviné s povrchem soldrniho panelu.

Krok 3:  Zajistéte kontakt objektu s gripperem a pohybujte s nim, dokud neni
dosaZzeno pozadovaného predbézného zatizeni. Silu predbézného
zatiZeni |ze precist v rozhrani robota nebo Windows GUI.

POZNAMKA Maximalni sila predbézného zatizeni Gecko Gripper je 150 N.
Pro dosazeni této maximalni sily muzZe byt nutné upravit nastaveni
robota.

Pokud nemusite mit obavy o dostatecné predbézné zatizeni (napfr. velmi
nizka hmotnost objektu), je mozné gripper vizualné navést na kontakt s
objektem v ramci fizeni polohy. Ve vSech pfipadech je dulezité zajistit,



aby kryt griperu nebyl v kontaktu s objektem. To muze vést k poskozeni
objektu a vypnuti bezpeénostnich pojistek chranicich robota pred kolizi.

GECKO GRIPPER

NO

Obrazek 40 Spravné (nahore) a nespravné (dole) priblizeni krytu gripperu k objektu, ktery je zdvihdn (v tomto pripadé solarni
panel).

Krok 4: Chcete-li objekt uvolnit, postupujte podle specifickych pokyn( pro
zvoleny typ komunikace, tedy bud' I/O nebo Ethernet.

V pripadé pouZiti komunikace I/O nastavte pfislusny kanal I/O pro
DISENGAGE (DEAKTIVOVAT) na HIGH (na 1 sekundu nebo méné) a poté
na LOW. Tim se desti¢ky zasunou do gripperu. Po umisténi objektu by
desticky mély prejit na ENGAGE (AKTIVOVAT) kratkym stisknutim
prislusného kanalu I/O HIGH a poté zpét na LOW pro pfipravu na dalsi
vyzvednuti.

Pokud pouzivate komunikaci Ethernet, mizete stejného vysledku
dosdhnout nastavenim spravného paketu Ethernet na HIGH nebo LOW
podobné jako pfi pouZiti 1/0.



Umisténi objektu vyZaduje stazeni desticek. Je dlleZité poznamenat, Ze v
prabéhu stahovani desticek se zkrati vzdalenost mezi povrchem objektu a
krytem gripperu, na kterém je objekt umistén. Dalsi informace k
rozmérum gripperu naleznete v ¢dsti 9.1.



8. Specifikace Gecko Gripper

8.1. Technické udaje

8.1.1. Rozmeéry Gecko Gripper

Rozmeéry zatizeni Gecko Gripper jsou uvedeny nize v metrickych jednotkach (mm).
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Obradzek 41 Rozméry predni a bocni strany zarizeni Gecko Gripper.

Obrdzek 42 Rozméry upinaci Celni plochy (dole) zarizeni Gecko Gripper.




Obrdzek 43 Rozméry montdzni plochy (nahore) zarizeni Gecko Gripper.

8.2. Podminky pracovniho prostfedi a provozu

Podminka Minimalni  Optimdlni  Maximalni Poznamky
hodnota hodnota hodnota
Teplota 0°C neni k 50°C Skladovani az do 60°C
dispozici
Vlastnosti Matny Vysoce neni k Hladsi povrchy vyzaduji mensi
povrchu povrch lestény dispozici predpéti pro pozadované

uzite¢né zatizeni.
Tabulka 5 Podminky pracovniho prostiedi a provozu zafizeni Gecko Gripper.

8.3. Mechanické specifikace

8.3.1. Specifikace gripperu

Maximalni uZitecné zatizeni (kg) Lesténd ocel / akryl / sklo / kovovy plech
Nativni pfilnavost 8,2/81/6,6/6,1
Bezpecnostni faktor (x2) 8,2/81/6,6/6,1
S Cisticim systémem 16/16/13/1,3

Hmotnost gripperu 2,4 kg

125 N (sniZeni vysledkt predbéZného zatiZeni pri
Doporucené predbézné zatizeni sniZeni adheze; vice informaci naleznete v cdsti
pozadované pro maximalni 9.4);
prilnavost 150 N maximdlni predbézné zatiZeni.

Doba odpojeni 500 ms



FCC Part 15 / Kanada ISED

Certifikace CE - EMC, CE - LV
Hodnoceni IP 54
Reseni chyb LED diody a grafické uZivatelské rozhrani

Teach Pendant (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Uzivatelské rozhrani Windows PC
Drzi dil p¥i vypadku napajeni? Ano

Digitalni 1/0
Moznosti komunikace Ethernet TCP (vlastni protokol)
Pracovni teplota 0C-50C
Vrchol: 24V DC, 0,8 A

Pozadavky na napdjeni RMS: 24V DC,0,5A

2 kabely: Power & | / O, ovladaé Piezo (M12)
Kabel/ MoZnosti napajeni 3 kabely: Power, Ethernet, ovladac Piezo (M12)

Tabulka 6 Specifikace Gecko Gripper.

8.3.2. Specifikace desticek

Detekce pfitomnosti dilu Ano (ultrazvukova)

Material desticek Patentovana silikonova smés

Vlastnosti opotiebeni Zavisi na drsnosti povrchu

Mechanismus pfipojeni desticek Magneticky
50.000-100.000 cykll (v zavislosti na

Interval vymény povrchu)

Nezavisly Cistici systém Piezoelektricky (volitelny)

Interval nezavislého ¢isténi a % zotaveni 155s:3% /2 min: 5% / 15 min: 15% (max)

Systém rucniho cisténi Silikonovy valecek

Interval ruéniho ¢isténi a % zotaveni Proménna / 100%

Tabulka 7 Specifikace pro desticky Gecko Gripper.

8.3.3. Specifikace senzoru predbézného zatizeni
Systém senzoru predbézného zatiZzeni je zaloZen na technologii piezoodporového
senzoru Tekscan. Zakladni data ze senzor(i se mohou nachazet na webovych strankach

Tekscan (viz nize), ale pro kazdy gripper je kalibrovan samostatny systém senzoru.

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

8.3.4. Ultrazvukovy senzor rozsahu

Detekce rozsahu a pritomnosti dil(i je zaloZena na ultrazvukové technologii snimani.
Dalsi informace naleznete zde:


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

https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauké6.pdf

8.4.Volba vhodného predbéiného zatizeni

Volba vhodného predpéti je zasadni pro optimalni provoz gripperu a do zna¢né miry
zavisi na detailech konkrétni aplikace. Napfiklad podkladovy material, pohyby mezi
robotem a objektem a podminky okolniho prostfedi budou mit vliv na potrebnou silu
predbéziného zatizeni.

8.4.1. Sila ptilnavosti se zvysuje se silou pfedbézného zatizeni (v zavislosti na materidlu)

Gecko Gripper pracuje nejlépe s vysoce lesténym povrchem, ktery umoznuji maximalni
kontakt mezi adhezivnimi destickami a povrchem podkladu. Jak se povrch postupné
stdva méné hladky, je vyZzadovano vétsi predbézné zatizeni pro uchopeni podkladu. U
matnych povrchi by se mélo brat v ivahu omezeni maximalni drsnosti povrchu, ktery je
gripper schopen uchopit.
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Obrazek 44 Sila uZitecného zatiZeni pro danou silu predbéZného zatizeni je zavisla na hladkosti nebo drsnosti podkladu.

vvew

uchopovacich desticek. V pripadé, ze tézisté objektu neni vycentrované nebo jsou na


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

objekt aplikovany momenty, pohyb mezi robotem a objektem muze snizit silu adheze
gripperu, coz zpusobi pad objektu.

Optimalni predbéiné zatiZeni pro vasi aplikaci zavisi na drsnosti povrchu objektu a mélo
by byt stanoveno experimentalné na zdkladé konkrétnich provoznich podminek.

Gecko Gripper mlze zvedat i flexibilni materialy, které jsou hladké a tuhé (nerozpinaji
se), jako je napft. hlinikova fdlie a plasticky obal). Sila pfedbézného zatiZzeni potiebna k
vyzvednuti téchto materidld zavisi na drsnosti povrchu i na tuhosti vnéjsi strany/nosice.
Optimalni pfedbéziné zatizeni by mélo byt stanoveno experimentalné.

8.5. Misto vyzvedavani a omezeni pohybu uZite¢ného zatizeni

UZivatelé musi rovnéZ pocitat se silami G nebo jinymi silami, které pusobi na zvedany dil
a mohly by prekonat uchopovaci silu zafizeni Gecko Gripper. Plisobeni momentu na
objekt mlze mit za nasledek uvolnéni objektu od desticek a jeho mozné upusténi. O
vétsi problém se jedna, pokud velikost objektu podstatné prevysuje velikost gripperu.



9. UdrZba gripperu

9.1. Prehled a plan udrzby

Desti¢ky Gecko Gripper jsou vyrobeny z presného silikonového odlitku ¢i polyuretanové
folie s mikrostrukturou ,, Gecko”. Pti kontaktu s ostrymi predméty muze dojit k poskozeni
povrchu podloZzky a naruseni funkénosti. Vykon zafizeni Gecko Gripper je
maximalizovan, kdyzZ jsou desticky Cisté a suché. Na destickach se mlze usazovat prach,
takZe je vhodné pouZivat Gecko Gripper v Cistém prostredi a/nebo stanovit plan
pravidelného cisténi.

Dil Popis udrzby Frekvence
Desticky Pravidelné cisténi: V zavislosti na provoznich
podminkdch. Pokyny jsou
e Rucné - Vélecek Tacky Roller ndsledujici:
e Naprogramované - Cistici stanice ® Ruéné - kazdy tyden
e Nezavislé - Piezoelektrické e Naprogramované -
kazdy den
e Nezavislé - Kazdy
Vyména: cyklus, pokud je to
mozné

Vidy po 50.000-100.000
cyklech
Konektory  Vyména kvuli ohnutym kolikim Podle potieby

9.2. Cidténi desticek gripperu

Chcete-li desticky vycistit ru¢né, zkontrolujte desticky a pouzijte ptilozeny lepkavy
valecek k odstranéni povrchového prachu nebo necistot.



Obrdzek 45 Ruéni Cigténi desticek gripperu pomoci lepivého vdlecku.
Pouzivate-li volitelny piezoelektricky Cistici systém, naleznete podrobné informace v
priloze Piezoelektricky Cistici systém.

9.3.Vymeéna desticek gripperu

Desticky zatizeni Gecko Gripper maji v béznych provoznich podminkach Zivotnost
50.000-100.000 cykld. Pokud se vam zda, zZe desticky neuchopuji spravné ani po
pravidelném Cisténi (viz ¢dst 10.2), doporucujeme vam kompletni vyménu desti¢ek
gripperu.

PFi vyméné desticek gripperu pouzijte pfiloZzeny nastroj pro jejich vyjmuti.

Krok 1: V pripadé pouzivani piezoelektrického Cisticiho systému je tfeba zajistit,
aby byl do¢asné odpojen nebo vypnut napajeci zdroj.

Krok 2: Vysurite desticky gripperu na maximalni mozné nastaveni, aby byly co
nejvice viditelné.



Obrdzek 46 Desticky Gecko Gripper v maximdlné vysunuté poloze a ndstroj pro jejich vyjmuti.

Krok 3: Vlozte okraj nastroje pro vyjmuti desticky mezi lesklou stfibrnou plochu
desti¢ek a matnou opérnou desku. S pomoci nastroje pouZijte pakovy
efekt proti krytu gripperu pro vypaceni opotiebené desticky. Opakujte
stejny postup pro vsechny desticky.

Obrdzek 47 VyuZiti ndstroje pf;) vyjmuti desticek pri vyméné opotiebenych desticek.



Krok 4: Pro pfipevnéni novych desticek vyrovnejte vyfez v montdznim otvoru s
vystupkem na desticce. Zatlacujte desticku do gripperu, az nebudou
zadné mezery mezi lesklou stfibrnou deskou a opérnou deskou.

Obrdzek 48 MontaZ nové ndhradni desticky vyrovndnim zdrezu
v montdzni desce s vystupkem na ndhradni desticce.

Krok 5: Zaslete desticky zpét spoleénosti OnRobot A/S - Los Angeles za Ucelem
vymeény.



10.

Nahradni dily a pfislusenstvi

Kategorie Cislo dilu Nazev dilu

Gripper PGG-V5
Gecko Pads PGG-P-4

CBL-10W-
Kabel 8M

CBL-8W-
Kabel RJ45-5M
Hardware MB-1
Nastroj HK-5
Nastroj PGG-RT-1
uUsB PGG-USB-1
Napajeci ADP-24V-
zdroj 90

Rychly start QS-GG-1

Gecko Gripper V5
Gecko Gripper Pad Assembly,
bez piezo, 1 sada 4 desticky

Turck Cable - 10 vodi¢, 1/0
Turck Cable - 8 vodic
Ethernet RJ45

Upevnovaci Srouby gripperu
Hex Key - 5 mm pro montaz
na robota, celkova délka 9"

Nastroj pro sejmuti desticky
Gecko Pad

OnRobot A/S USB Drive -
uzivatelské pfirucky a GUI
AC/ DC STOLNI ADAPTER
24V 90W

Struény navod k obsluze

Pouze Piezo Gecko Gripper

Gecko Gripper V5 s Cisticim
systémem piezo

Kabel Turck - 4 vodice, 8M,
ridici jednotka Piezo

Piezo Electronics Driver

Popis

Gecko Gripper, verze 5, bez Cisticiho
systému piezo

Gecko Gripper Pad Assembly, bez
piezo, 1 sada 4 desticky

Kabel, 10-vodi¢, oboustranny
odpojitelny kabel, primy konektor
samice k pfimému konektoru
samec, konektory M12 Eurofast
Kabel, 8-vodi¢, Ethernet, samec,
M12, 5M

M6X1.0 80 mm délka SS Sroub s
hlavou s vnitfnim Sestihranem

Hex Key - 5 mm pro montaz na
robota, celkova délka 9"

Blade Putty Knife, 1-1 / 4" Sirka x
0,075" tloustka cepele se zkosenymi
hranami

USB pamétovy flash disk -
uzivatelské pfirucky a GUI

AC / DC STOLNI ADAPTER 24V 90W

Gecko Gripper, verze 5, bez Cisticiho
systému piezo

Kabel, 4-vodice, M12,
samec/samice, 8M

Piezo Electronics Driver

Gripper

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

Piezo PGG-PZD-1
Volitelny

Adaptérova

deska ADP-1

Adaptérova deska pro Kawasaki a Fanuc

Robots

Adaptérova deska
pro Kawasaki a
Fanuc Robots

Tabulka 8 Popis dilii Gecko Gripper.



11. Redeni potizi
11.1. Regeni chyb

Program gripperu zaznamendva pfi chodu neocekavané udalosti a chyby, které se mohou
ukladat do mistniho souboru, pokud je spusténo rozhrani Desktop GUI (informace o feseni
chyb naleznete v ¢dsti 7.3.5).

11.2. Stavy LED diod

K dispozici jsou stavové LED diody na gripperu pro vykon ( ,,Power”), obecnou chybu (
»Error), stav desticek ( ,,Pads”) a komunikaci (,Comms*). V nasledujici tabulce je uveden
prehled LED indikator( a jejich vyznam:

Nazev a Stala barva Pomalé blikani Rychlé blikani
barva LED
diody
Napajeni Napdjeni neni k dispozici neni k dispozici
Zelend pfipojeno
Chyba neni k dispozici Vystraha (interni chyby);  Vyznamna chyba; gripper
Cervend gripper vyzaduje udrzbu;  musi byt ihned zastaven a je
zkontrolujte protokoly tfeba jej provérit
chyb
Desticka neni k dispozici Dil byl upustén Dily byly opakované
oranZovd upustény a byly
aktualizovany chybové
protokoly
Kontrolka Komunikacni neni k dispozici neni k dispozici
pro kabely pfipojeny
komunikacni
kabely
Modrd

Tabulka 9 LED indikdtory a jejich vyznam.

12. Zaruka

Informace o zdruce naleznete na webovych strdnkdch spole¢nosti OnRobot A/S nebo
zaslete e-mail na adresu info@onrobot.com



mailto:info@onrobot.com

13.

14.

Kontakt

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

Prohlaseni a certifikaty

Certifikaty Gecko Gripper:
e FCCPart 15/ Kanada ISED
e CE-EMC, CE-LV
¢ Hodnoceni IP 54


mailto:info@onrobot.com
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