@robot

Graifar Gecko
Manual de utilizare




Cuprins

LG0T o] 1 =3 USRSt 2
1. Prefata: Tehnologia graifarului GECKO ........ccuvviiiiiiiiiiieciiei et 4
1.1. Nomenclatura graifarului GECKO.......cuviii it e e e 4
1.2. Cum functioneaza graifarul GECKO........ccuiii i esaaeeeeas 5
1.3. Privire de ansamblu asupra principiilor de functionare cheie......ccccococviiviiei e, 6
1.4. Cum functioneaza sistemul piezoelectric de CUrdtare.......ccovcuveiirciiieeieiiie e 7
R 1= (V] -1 1 - TSRO PRPT 8
2.1. Valabilitate si responsabilitate.......cccuiiiiiiiiiie e 8
2.2. R T I = Y 10 Ta o L= o T RS 8
2.3. Avertismentele din aCest MANUAL .....occuiiiiiiiie et e sbee e saree s 8
2.4, AVEITISMENTE GENEIAIE ....eiiiieeiiee ettt e e e e e e e st e e e e e abe e e e e ataeeseateeeeesseeeeanseeeeennsenas 9
2.5. UTIliZarEa PreVAZULA .....occie ettt et te e et e st e st e e bee e sateeebeeessteesabeeessseesateesseeesnseesnns 10
2.6. RV [N T =T I 1Yol OSSPSR 10
K T (o1 0T o T e L= o= .- R OU o o T 12
3.1. (G111 = T = Tol o TSR 12
3.2. Lista PIieSEIOr Si NUMEIEIE .....coi ettt e e e et e e e et te e e e ebte e e s eabteeeeentaeaesanes 13
3.3. Software pentru graifarul GECKO ........ooccviii i 13
4. Ghid deinitiere rapida .........cooeiiiiieiie e e et ene e e nenee e e 14
5. Instalarea graifarului pe robot .......ooceee i 15
5.1. Furnituri necesare, Instrumente, EChipameNnt.........cccuiiiiiiiiii ettt e 15
5.2. Instalarea mecanicd: Montarea graifarulUi........cccccooovieiiicciiii i 15
5.3. Instalatia electrica: Pornirea & Comunicarea cu graifarul.........cccoeeeciieiieciiee e 20
5.4. Note de instalare pentru diferiti rODOTi .........coiicuiiii i 25
6. Setarea parametrilor graifarulUi..........ccocueeeiiiieiiiic e 26
6.1. Instalarea GUI pentru Desktop cU WINAOWS.........coeiiiiiiiiiiiiie ittt eieee e et ee e 26
6.2. Configurarea unui IP static pentru GUI desktop. .......coocvierieiniieiiniie ettt 28
6.3. Setarea parametrilor graifarului folosind GUI pentru Desktop cu Windows ........cc.cccceeveerneennee. 31
7. Utilizarea graifarulUi...........cocuveeieeiiiieiccee ettt e e et e e e e raaeeeenns 40
7.1. CoMUNICALHT 1/O DIGITAl...ccuieiiicieecie ettt ettt e st e e eebe et e e sbeesteeetaeeabeeabe e beestaesanesaneens 40
7.2. Comunicatii Prin EENEINEE TCP/IP ....vvcvieieeeieecee ettt ettt et et eteesteeste e aeeabeebeebeesteesaaesaneens 43
7.3. Setarea punctului CeNral @l SCUIBI.....uiiiuiiieeeie e s 44
7.4. Utilizarea graifarului cu Detectarea coliziunii robotului sau alte Sisteme de sigurantd Robot

Coliziune de detectare sau alte sisteme de SIBUIraNta ......coceeerieiiiiiiiiierieeecee e 45
7.5. Exemplu de utilizare a graifarului Gecko: Prinderea si plasarea unui panou solar mic................. 45
8. Specificatiile graifarului GECKO .........coeiiiiiiii i e e e b e e e eerae e e e 49
8.1. Yo TTol 1 or= A LR =] o o ol ISP 49
8.2. Conditii de mediu Si fFUNCHIONAIE........cii i e e s e e abae e e e araeas 50
8.3. Yo LYol ot A 4 aT=Tor=Y Yol DO TSR UEP 50
8.4. Selectarea unei forte de pretensionare COreSPUNZAtOAre.........ccceecveeeeecieeeeecieeeeeeieeeeeereeeeeeaveeas 52
8.5. Alegeti locatia si limitele miscarii sarcinii Utile ...........ooeeeeeiiiiccc e e 53

9. TNErELINEIEa GraifarUlUi. .c.oeveeeeeeeeeeeeee et te e ee et s st e eeeeseneseeseseseeneeseeenenenenenenenenes 54



9.1. Prezentare generald si programarea TNtretinerii.......cueeeiccieee e e 54

9.2. Curatarea placutelor graifarulUi.........ecc e 54
9.3. Tnlocuirea PlACULEIOr GraifArUIUL .........c.ceieieieieiieeeee ettt en e eees 55
10. Piese de SChImMb Si @CCESONN ....ccuvviiiiiiiiee ettt ee e e e ee e e e e e e e eeraeeeenes 58
11. D T=Y o= =1 =S 59
i I O €= E Ao o T =Y e 1 o PRSP 59
i =T LI I =3 0 R 1o Y PRSP 59
12. GaArANIO e 59
13. (00 | 7= of O TP PRR 59
14. Declaratii Si CertifICate......cueieiiieie et ee e e e e e enr e e e e e raeeeeenns 60

Consultati manualul de utilizator actualizat si documentatia suplimentara pe site-ul nostru:

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



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

1. Prefata: Tehnologia graifarului Gecko

Graifarul Gecko este un sistem de prindere robot inspirat din modul de aderenta al soparlei
Gecko pentru a ridica obiecte plate fara un sistem de aer.

1.1. Nomenclatura graifarului Gecko
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Figura 1. Nomenclatura graifdrului Gecko.

Graifarul este conceput ca o baza structurala care cuprinde, de asemenea, partea electronica a
sistemului de detectare si de comanda. Partea superioara a bazei structurale este fata de
montare, care este montata fizic pe robot. La polul opus fetei de montare, fata de prindere
prezinta patru placute de prindere aranjate intr-o grild 2x2 care realizeaza aderenta. Placutele
au o tehnologie de prindere cu proprietati aderente, care permite dispozitivului de prindere sa
se ataseze in mod eficient si sa ridice obiecte plane si netede, fara un sistem de aer. Placutele
de prindere sunt detasabile si pot fi inlocuite integral ca parte a unui program de intretinere de
rutind recomandata. Fata de prindere contine, de asemenea, un senzor ultrasonic care
monitorizeaza prezenta unui obiect. Fata frontala a bazei sistemului de prindere are patru (4)
LED-uri care afiseaza informatii despre starea graifarului. Cei trei (3) conectori pentru
alimentarea, comunicarea si puterea graifarului pentru sistemul autonom optional de curatare
piezoelectric sunt amplasate pe partea dreaptad a bazei graifarului. Alimentarea (24V) se face
prin intermediul conectorului /0. Datele sunt transmise prin conectorul Ethernet (8 pini) sau
conectorul 1/0 (10 pini).



1.2. Cum functioneaza graifarul Gecko

Graifarul Gecko graifar se ataseaza la suprafetele obiectelor plane si netede prin acelasi
mecanism utilizat de o soparla gecko (fortele van der Waals). Acest lucru este realizat prin
contactul cu placutele adezive in modul pretensionare-retinere-eliberare..

Graifarul creeaza aderenta prin pretensionarea placutelor cu o mica forta normala pentru
suprafata obiectului.

N NN N\ NN N NN N NN NN N NN
Figura 2 plasarea graifdrului Gecko pe substrat (stdnga) si aplicarea unei forte de pretensionare, comprimdnd pldcutele
(dreapta).

Dupa pretensionare, graiferul poate tine si muta obiectul fara sa fie necesara o forta
suplimentara.
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Figura 3 Graifdarul poate sa ridice substratul.

Asa cum este specificat de protocolul robotului, graifarul se va desprinde de obiect prin
retragerea placutelor in carcasa graifarului. Placutele graifarului sunt reutilizabile si nu lasa
reziduuri ,lipicioase” pe suprafete. Placutele se vor uza in timp (depinde de materialul
obiectului) si pot fi inlocuite cu usurinta folosind instrumentul de Tnlocuire al placutei. In



plus, tehnologia placutelor de tip gecko permite graifarului atasarea si desprinderea rapida
(de ex. desprindere 500 msec).
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Figura 4. Graifdrul tip Gecko retracteazd placutele adezive pentru desprinderea de pe substrat.

1.3. Privire de ansamblu asupra principiilor de functionare cheie

Datoritda mecanismului unic de actiune al graifarului tip Gecko, este important sa intelegem
urmatoarele principii-cheie de operare pentru a utiliza elementul de prindere Th mod corect
si pentru a obtine performante optime ale graifarului. Este FOARTE important.

e Rugozitatea suprafetei afecteaza priza
Graifarul Gecko functioneaza cel mai bine cu suprafete foarte lustruite, care permit
contactul maxim intre placutele adezive si suprafata substratului. Pe masura ce
suprafata devine mai putin neteda, mai multa forta de pretensionare este necesara
pentru prindere. Pentru suprafetele mate se va lua in considerare limita maxima de
rugozitate pe care graifarul poate adera.
A se vedea Sectiunea 9.4 pentru informatii suplimentare.

e Conditiile de mediu afecteaza prinderea
Placutele adezive folosesc fortele van der Waals pentru a se prinde de substrat. Daca
exista praf sau resturi pe suprafata substratului, placutele vor interactiona cu aceste
particule. Suprafetele prafuite, unsuroase, uleioase sau umede nu vor adera la graifarul
Gecko. Graifarul functioneaza cel mai bine pe suprafete curate, netede, si uscate.
A se vedea Sectiunea 9.5 pentru informatii suplimentare.

e Forta pretensionarii determina sarcina utila maxima
Forta de aderenta este de asemenea dependentd de marimea fortei de pretensionare
aplicata pe suprafata. Aceasta forta de pretensionare depinde si de netezimea sau
rugozitatea suprafetei. Un prag minim de forta de pretensionare este necesar pentru
prindere si pentru a muta orice sarcina utild. Forta sarcinii utile creste, iar forta de
pretensionare creste si ea corespunzitor. in cele din urm4, forta sarcinii utile este de



asemenea saturabila la o forta de pretensionare specifica materialului si conditiilor de
functionare.
A se vedea Sectiunea 9.4 pentru informatii suplimentare.

e Reconcilierea functiei graifarului cu detectarea coliziunilor de catre robot sau alte
sisteme de siguranta
Cand utilizati graifarul Gecko cu un robot in pozitia de control, trebuie sa aveti grija in
timpul fazei de prindere a obiectului pentru a nu opri sistemul de detectare a coliziunii
robotului. Cea mai mare forta pe care un graifar va trebui sa o exercite asupra unui
obiect este 150N pentru aderentd maxima. in functie de tipul de robot si obiect, poate
fi necesara ajustarea setarilor de colaborare sau de coliziune ale robotului pentru a
impiedica dereglarea robotului la contact.

e Locul prinderii si momentele obiectului pot depasi forta de prindere
Specificatiile aderentei graifarului presupun ca centrul de greutate al obiectului este
echidistant fatd de placutele de prindere. in cazul in care centrul de greutate al
obiectului nu este centrat sau asupra obiectului sunt aplicate momente, miscarea robot-
obiect poate scadea forta de aderare a graifarului, acesta scapand obiectele.
A se vedea Sectiunea 9.5 pentru informatii suplimentare.

1.4. Cum functioneaza sistemul piezoelectric de curatare

Graifarul Gecko vine cu un sistem de curatare autonom optional care utilizeaza
piezoelectricitate pentru curatarea placutelor graifarului Gecko intre fiecare ciclu de
atasare/desprindere. Un driver piezoelectric excitd multiple elemente monomorf
piezoelectrice la frecventa lor de rezonanta (20-26 kHz), astfel, folia gecko vibreaza intens,
indepartand particulele de praf de pe suprafata. Sistemul de curatare piezoelectric necesita
circuite suplimentare in interiorul carcasei graifarului, care amplifica o tensiune de intrare la
225 volti (varf la varf).

A se vedea Anexa Sistemul de curdtare piezoelectric pentru mai multe informatii; aceasta
optiune nu este standard.



2. Siguranta

Graifarul Gecko este un echipament industrial, destinat ca efector final sau instrument pentru
roboti industriali. Acesta este destinat pentru operatii de tip pick-and-place cu obiecte plane,
netede. Utilizarea necorespunzatoare poate duce la deteriorarea graifarului sau a
echipamentului conectat.

2.1. Valabilitate si responsabilitate

Informatiile din acest manual nu sunt un ghid pentru proiectarea unei aplicatii completa
robotizate. Instructiunile de siguranta sunt limitate numai la graifarul Gecko si nu acopera
masurile de siguranta ale unei aplicatii complete. Aplicatia completa trebuie sa fie
proiectata si instalata in conformitate cu cerintele de siguranta specificate in standardele si
reglementarile din tara in care este instalata aplicatia.

Integratorii aplicatiei sunt responsabili pentru a se asigura ca legile de siguranta si
reglementarile aplicabile in tara Tn cauza sunt respectate si ca orice riscuri semnificative ale

aplicatiei complete sunt eliminate.

Aceasta include, dar nu se limiteaza la:
e Efectuarea unei evaluari a riscurilor pentru aplicatia completa.

e Validarea ca aplicatia completa este proiectata si instalata corect.

2.2. Limitarea raspunderii

Instructiunile de siguranta si alte informatii din acest manual nu sunt o garantie ca
utilizatorul este ferit de orice ranire, chiar daca respecta toate instructiunile.

2.3. Avertismentele din acest manual

PERICOL! Acesta indica o situatie foarte periculoasa care, daca nu este evitata,
poate duce la ranire sau deces. A

ATENTIE Acesta indica o situatie potential periculoasa care, daca nu este evitata, poate
duce la ranire sau la deteriorarea echipamentului.

OBSERVATIE
Acest lucru indica informatii suplimentare, cum ar fi sfaturi sau recomandari.



2.4. Avertismente generale

Aceasta sectiune contine avertismente generale privind utilizarea graifarului Gecko.
1. Asigurati-va ca graifarul este montat corect.
2. Asigurati-va ca graifarul nu se ciocneste de obstacole.
3. Nu utilizati niciodata un graifar deteriorat.

4. Asigurati-va ca membrele dvs. nu sunt in contact cu sau intre carcasa graifarului si
fata de montaj, atunci cand functioneaza sau in modul de memorare.

5. Asigurati-va ca urmati instructiunile de siguranta ale tuturor echipamentelor din
aplicatie.

6. Nu modificati niciodata graifarul! Orice modificare ar putea duce la situatii
periculoase.

7. OnRobot A/S NEAGA ORICE RASPUNDERE DACA PRODUSUL ESTE SCHIMBAT SAU
MODIFICAT IN ORICE FEL.

8. La montarea echipamentelor externe, asigurati-va ca instructiunile de siguranta atat
din prezenta cat si din manualul extern sunt respectate.

9. Tn cazul in care graifarul este utilizat in aplicatii dacd acesta nu este conectat la un
robot UR, este important sa ne asiguram ca legaturile seamana cu intrarea
analogica, intrarile digitale, iesirile si conexiunile electrice. Asigurati-va ca utilizati un
script de programare Gecko apucare care este adaptat pentru a se potrivi aplicatiei
dvs. specifice. Pentru mai multe informatii, va rugam sa contactati furnizorul
dumneavoastra.

10. Tn cazul in graiférul este combinat cu sau lucreaza cu masini capabile de a-I
deteriora, se recomanda cu caldura testarea tuturor functiilor separat, in afara
spatiului de lucru potential periculos.

11. Tn cazul in care feedback-ul graifdrului (semnal I/O pregétit) este invocat pentru a
continua functionarea si o functionare defectuoasa va duce la deteriorarea
graifdrului si/sau a altor masini, este foarte recomandat sa utilizati senzori externi, in
plus fata de feedback-ul graifarului, pentru asigurarea operatiunilor corecte chiar are
loc un esec. OnRobot A / S nu poate fi considerat responsabil pentru orice daune
cauzate clestele sau a altor echipamente din cauza erorilor de programare ale

gripper.



12. Nu lasati niciodata ca graifarul sa vina in contact cu substante corozive, stropi de
sudura sau pulberi abrazive, deoarece acestea il pot deteriora.

13. Respectati standardele de colaborare in cazul in care personalul stationeaza in
intervalul de functionare a graifarului.

14. Nu utilizati niciodata graifarul daca masina pe care este montat nu respecta legile si
standardele de siguranta ale tarii dumneavoastra.

2.5. Utilizarea prevazuta

Graifarul este un echipament industrial destinat ca efector final sau instrument pentru
roboti industriali. Este destinat pentru operatii de tip pick-and-place cu diferite obiecte.

Utilizarea colaborativa a graifarului, cu oamenii in apropierea sau in interiorul zonei de
lucru, este destinata numai pentru aplicatii nepericuloase, in care aplicarea completa,
inclusiv obiectul, nu ridica riscuri semnificative in functie de evaluarea riscului aplicatiei
specifice.

Orice utilizare sau aplicatie care se abate de la utilizarea preconizata este considerata a fi
utilizare nepermisa. Aceasta include, dar nu se limiteaza la:

1. Utilizarea in medii potential explozive.

2. Utilizarea in aplicatii medicale si de viata critice.

3. Utilizarea inainte de a se efectua evaluarea riscului.

2.6. Evaluarea riscului

Este important sa se faca o evaluare a riscului. Deoarece graifarul este considerat
echipament tehnic partial finalizat, este de asemenea important sa respectati indicatiile din
manualele tuturor utilajelor suplimentare din aplicatie. OnRobot A/S recomanda ca
integratorul sa foloseasca liniile directoare din ISO 12100 si ISO 10218-2 pentru a efectua
evaluarea riscului.

Integratorul ar trebui sa ia in considerare urmatoarele situatii potential periculoase atunci
cand efectueaza evaluarea riscului. Pot exista situatii periculoase suplimentare, in functie de
situatia sau aplicatia specifica.
1. Prinderea membrelor intre graifar si substrat.
2. Penetrarea pielii din cauza marginilor ascutite si varfurilor ascutite de pe obiectul
apucat.
3. Consecintele din cauza montarii incorecte a graifarului.



4. Obiectele care cad din graifar, de exemplu din cauza fortei de prindere incorecte sau
la accelerarea mare a robotului.



3. Notiuni de baza: Cuprins
3.1. Graifar Gecko
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Figura 5 desen in CAD al graifdrului si placutelor de tip gecko.



3.2. Lista pieselor si numerele

Nume piesa Descriere

Graifar Gecko, Versiunea 5, fara
Graifar Gecko V5 sistem de curatare piezoelectric
Set placute graifar Gecko, Set placute graifar Gecko, fara
fara piezo, 1 set de 4 placute | piezo, 1 set de 4 placute
Cablu, 10 fire, set de cabluri cu
doua capete, conector drept mama
la conectorul drept tata, conectori

Cablu Turck - 10 fire, 1/0 M12 EUROFAST

Cablu Turck - 8 fire Ethernet | Cablu, 8 fire, Ethernet, tata, M12,

RJ45 5M

Suruburi de fixare pentru Surub cu cap cilindric si locas SS

graifar M6X1.0 80mm

Cheie hexagonala - 5 mm

pentru montare robot, 9" Cheie hexagonala - 5 mm pentru

lungime totala montare robot, 9" lungime totala
Spaclu cu lama, 1-1 / 4" [time x

Unealta pentru scos 0.075" lama groasa cu margine

placutele Gecko tesita

OnRobot A/S USB Drive -

ghiduri de utilizare & linii Stick USB - ghiduri de utilizare &

directoare linii directoare

ADAPTOR DESKTOP c.a/c.c. ADAPTOR DESKTOP c.a/c.c. 24V

24V 90W 90w

Ghid de initiere rapida

Tabel 1Lista de piese pentru graifdrul Gecko si completdrile optionale.

3.3. Software pentru graifarul Gecko

Software-ul interfetei de utilizator pentru configurarea si operarea graifarului Gecko poate
fi descarcat fie din unitatea flash OnRobot furnizata, sau de pe site-ul web OnRobot A/S:

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



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

4. Ghid de initiere rapida

Mementouri de siguranta
Instalarea si functionarea graifarului Gecko ar trebui sa fie efectuate numai de
profesionisti instruiti.

PERICOL Manipularea necorespunzatoare a graifarului si a A

PASUL 1:

PASUL 2:

PASUL 3:

PASUL 4:

PASUL 5:

componentelor acestuia in timp ce este conectat poate duce
la ranire sau deces.

Instalati placutele si montati graifarul

Instalati cele patru placute ale graifarului Gecko prin inserarea lor in fata de
prindere a graifarului. Graifarul Gecko foloseste doua suruburi (M6-1-80) pentru
montarea direct pe un robot universal. in caz contrar, trebuie s fie utilizat3 o
placa de montaj (pentru alte marci de roboti). Utilizati cheia hexagonala de 5 mm
pentru a insera si a strange suruburile la 8 Nm.

Alimentarea Graifarului

Graifdrul Gecko este alimentat prin cablul I/O. Sistemul de curatare piezoelectric
autonom necesita o conexiune suplimentara la o sursa de alimentare de inalta
tensiune prin cablul piezoelectric.

La pornire, lumina albastra Comms a graifarului va clipi de doua ori dupa o mica
intarziere pentru a indica faptul ca elementul de prindere a finalizat secventa de
pornire. Este recomandat sa testati acum toate functiile graifarului folosind
Desktop GUI pentru Windows.

Instalati GUI pentru graifarul Gecko
Instalati GUI pentru graifarul Gecko pentru Windows Desktop de pe unitatea
flash USB furnizata sau de pe pagina web OnRobot A/S.

Configurarea graifarului

Va recomandam sa utilizati GUI pentru Desktop independent de robot pentru a
testa functionalitatea graifarului si programul de prindere. Aceasta interfata usor
de utilizat va permite sa specificati un numar de setari ale graifarului care
desemneaza starea acestuia.

Operarea graifarului



Puteti opera graifarul Gecko prin intermediul a doua moduri diferite de
comunicare: I/0 Digital si TCP Ethernet. Folosind aceste moduri, puteti crea un
protocol de prindere complet personalizat adaptat nevoilor dumneavoastra.

5. Instalarea graifarului pe robot

Montarea graifarului pe robot este un proces rapid si simplu. Pentru toate modelele Universal
Robots, graifarul poate fi montat direct pe robot si nu necesita placa de montare. Pentru alte
modele de roboti, este nevoie de o placd de montare sau de alt adaptor.

5.1. Furnituri necesare, Instrumente, Echipament

Asamblarea urmatoarele consumabile, instrumente si echipamente inainte de instalare:

Piese v Graifar Gecko V5
Componente graifar. v' Set de placute pentru graifdrul Gecko
v" Cablu Turck - 10 fire, 1/0
v Cablu Turck - 8 fire Ethernet RJ45
v Suruburi de fixare pentru graifar (M6-1-
80)
v" OnRobot A/S Unitate USB care contine
ghiduri de utilizare si linii directoare
Furnituri v coliere de plastic recomandat)
Consumabile. v" Placd de montare pentru modele de
robot alternative (optional)
Unelte v" Cheie hexagonald, 5 mm (inclus3)
Necesare pentru instalare sau reparare, v" Unealta pentru scos placutele gecko
dar nu operare. (inclusa)
Echipament v' Adaptor desktop c.a/c.c 24V 90W
Necesar pentru functionare. (inclus)
v' Alimentare 24Vc.c.
v" Sursd de alimentare de inalta tensiune
pentru sistemul optional de curatare
piezoelectric

Tabelul 2 Materiale pentru instalare.

5.2.Instalarea mecanica: Montarea graifarului

5.2.1. Lista de componente

Urmatoarele componente sunt incluse in livrarea graifarului Gecko:
v’ Graifar Gecko
v' Set de placute pentru graifarul Gecko



v Suruburi de montaj x2
v Cheie hexagonald, 5 mm (pentru montarea graifarului)

5.2.2. Note de siguranta:

graifarului, robotului, materialelor, sau la vatamari corporale
sau decesul operatorilor. Asigurati-va ca graifarul este instalat
corect de catre un profesionist instruit.

PERICOL! Instalarea necorespunzatoare poate duce la deteriorarea f

ATENTIE Asigurati-va ca robotul este deconectat de la alimentare sau este
stationar (nu ruleaza un program) inainte de a instala graifarul.

5.2.3. Procedura de montare a graifarului

Pentru robotii Universal robots, continuati cu Pasul 2, nu este necesard o placd de
montaj.

Pasul 1:  Se monteaza placutele tip Gecko pe graifar inainte de a instala graifarul
pe robot.

&9

Figura 6 Fata de prindere a graifdrului Gecko unde vor fi introduse cele patru pldcute.




Atasati cele patru (4) placute Gecko la fata de prindere prin alinierea
crestaturii orificiului de montare cu lamela corespunzatoare de pe
ansamblul placutei.

MR

Figura 7 Crestdtura din orificiul de montare (stdnga) si lamela pe grupul de pldcute (dreapta).

Figura 8 Alinierea grupului de pldcute pentru introducerea in orificiul de montare.

Magnetii puternici ai sistemului de placute va ajuta la retinerea placutelor
la locul lor. Odata instalate, acestea ar trebui sa fie la acelasi nivel cu
suprafata fetei de montare a graifarului.



Figura 9 Instalarea pldcutei finale pe graifdr. Observati cd placa de argint a
fiecdrei placute instalate este la acelasi nivel cu carcasa graifdrului.

Pasul 2:  Atasati placa de montare la robot cu ajutorul a doua suruburi de montare
(M6-1-80). Strangeti fiecare surub la 8 Nm, folosind o cheie hexagonala
de 5 mm.

Acest pas este doar pentru mdrci diferite de Universal Robots.

RS S

Figura 10Placd de montare pentru roboti care nu sunt Universal.

Pasul 3:  Aliniati orificiile de pe fata de montare a graifarului Gecko cu orificiile de
montare de pe robot (sau placa de montaj/adaptor personalizat).



Figura 11Cele doud gduri de montare de pe fata de montare a graifdrului.

Introduceti fiecare surub de fixare (M6-1-80) in partea din fata a
graifarului, in jos pe tubul de curatare, si folositi cheia hexagonala de 5
mm pentru a Tnsuruba. Strdngeti fiecare surub la 8 Nm folosind cheia
hexagonald de 5 mm.

1 A
Figura 12 Stréngeti suruburile de fixare pentru a atasa graifdrul la robot folosind cheia hexagonald de 5 mm.



Punctul central al uneltei graifarului Gecko nu are abatere de la axay sau xin raport
cu robotul. Prin urmare, punctul central al uneltei este situat la 185 mm (directia
axa z) distanta de fata de montare a bratului robotului.

A se vedea sectiunea 9.1 pentru dimensiunile detaliate ale graifdrului.

Acum sunteti gata sa cablati graifarul montat (Sectiunea 6.3).

5.3.Instalatia electrica: Pornirea & Comunicarea cu graifarul

5.3.1. Specificatiile alimentarii cu energie electrica

Graifarul Gecko in sine este alimentat prin cablul I/O. Firele libere de pe cablul insotitor
vor trebui conectate la sursa de alimentare care satisface nevoile dumneavoastra.
Aceasta poate include conectarea la:
e sursa de alimentare externa de 24V c.c., 48W (nominal; 28V maxim) (prin
conector cilindric inclus)
e Sursa de alimentare 24V c.c. integrata a controlerului robotului

Sistemul autonom de curatare piezoelectric (optional) al graifarului Gecko necesitd o a
doua sursa de alimentare, de Tnalta tensiune.
e A sevedea Anexa Sistemul de curdtare piezoelectric pentru mai multe informatii.

5.3.2. Comunicatii

Tn functie de nevoile dumneavoastra de alimentare si de comunicare, existd dous
configuratii posibile pentru cablul graifarului (care includ sistemul de curatare
autonom):

e Putere si comunicatii folosind 1/0O Digital (1 cablu)

e Putere folosind I/0 Digital, Comunicatii prin TCP/IP Ethernet (2 cabluri)

Sistemul optional de curatare piezoelectric necesita un cablu suplimentar cu 4 pini.

1/0 Digital

v" Comunicare si alimentare 24V prin conector cu 10 pini (conectorul cu 8 pini
nu este utilizat pentru comunicare 1/0 Digital, numai pentru Ethernet, vezi
mai jos).

v Poate fi controlata de catre orice tip de robot cu semnale 1/0 simple.

v" Puncte de configurare dorite (de ex., pozitia control spec, forta de control
spec, presarcina spec etc.) sunt configurate la inceput folosind Desktop GUI
pentru Windows, apoi graifarul este controlat folosind interfata 1/0.

v" Nu este necesara instalarea unui software pentru robot.

Puteti alimenta graifarul Gecko intr-unul din cele doua moduri, folosind 1/0:



1. Aveti posibilitatea sa conectati conectorul jack cilindric direct la sursa de
alimentare inclusa.

2. Puteti scoate conectorul jack cilindric si puteti folosi o sursa de alimentare de
24V de pe controlerul robotului preferat (sau alta sursa). Graifarul Gecko
atrage mai putin de 1 Amp (varf si RMS).

Cablul digital 1/0 este livrat cu porturi pentru conectarea la elementul de
prindere si terminatii la capatul opus pentru cabluri directe si personalizate dupa
cum este necesar pentru a le integra in sistemul dumneavoastra.

Figural3 Terminale de cablu digital I/0 cu conector jack cilindric (pentru
conexiune directd la sursa de alimentare) si alte fire de intrare/iesire.

Pentru legarea prin cabluri a canalelor 1/0O la conexiunile lor corespunzatoare, a
se vedea Sectiunea 8.1 Comunicatii I/O Digital.

Ethernet
v" Comunicare prin conector cu 8 pini.
v Poate fi controlat de interfete personalizate Universal Robot, Kawasaki si
FANUC Teach Pendant.
v' Poate fi de asemenea controlat cu GUI pentru desktop-ul Windows prin
conexiune directa Ethernet intre computer si graifar.

Comunicarea prin Ethernet permite ajustarea dinamica a parametrilor graifarului in timp

ce in 1/0, parametrii graifarului nu pot fi reglati in mod dinamic, fara GUI pentru Desktop
cu Windows.

5.3.3. Procedura de alimentare si cablare a graifarului

Dupa montarea graifarului pe robot (Sectiunea 6.2) si identificarea unei surse de
alimentare corespunzatoare, sunteti gata sa conectati graifarul.



Veti avea nevoie de cablurile de alimentare si de comunicare furnizate odata cu graifarul
(cablu Turck, 10 fire, I/0, si cablu Turck, 8 fire, Ethernet RJ45), precum si numeroase
coliere de plastic sau similare pentru a fixa cablurile, astfel incat sa nu fie deranjat de
gama completd de miscari ale robotului.

ATENTIE Asigurati-va ca verificati integritatea conectorilor pe baza graifarului
deoarece pinii se pot indoi si deteriora usor.

Pasul 1:  Conectati I/O Digital dual si cablul de alimentare la conectorul pereche
situat pe baza graifarului.

Figura 14 Conectarea cablului de alimentare / I/O digital la conectorul adecvat al graifdrului.

Pasul 2:  Daca se utilizeaza comunicatiile Ethernet, atasati cablul Ethernet la
conectorul pereche situat la baza graifarului.



>

Figura 15 Atasarea cablului Ethernet la conectorul adecvat de la baza graifdrului.

Pasul 3:  Duceti cablul(rile) la distanta de graifar de-a lungul robotului la sursa de

alimentare si controler.
Asigurati-va cd ldsati suficient cablu de rezervad, astfel incdt cablurile sa

nu fie sub tensiune in timpul gamei complete de miscdri ale robotului.

V'

il
Figural6Cablurile sunt dirijate lejer de-a lungul bratului robotului.

Fixati cablurile, astfel incat acestea sa ramana in conditii de siguranta in

Etapa 4:
exteriorul robotului si Tn afara razei sale de actiune. Exersati toate



miscarile posibile ale robotului pentru a va asigura ca cablurile nu vor fi
deteriorate in timpul functionarii (a se vedea exemplul de rotire J-6 de
mai jos).

P 4
Figura 17 Rotirea J-6 unde cablurile de alimentare si de comunicatii nu sunt deteriorate de miscdrile robotului.

Recomanddm utilizarea colierelor de plastic. Cu toate acestea, alti adezivi
sau elemente de fixare pot fi mai potrivite pentru nevoile dumneavoastra.

OBSERVATIE n functie de protocolul dvs. sau de conditiile de operare, puteti

lua in considerare adaugarea unei protectii suplimentare pentru
structura sau izolarea cablurilor.

5.3.4. LED-urile indica starile de comunicare si electrice

Baza graifarului Gecko are LED-uri care furnizeaza informatii vizuale rapide despre patru
stari diferite.

Indicatorii LED si semnificatiile acestora sunt prezentate in tabelul de mai jos:
Clipire rapida

LED Nume  Culoare continua Clipire lenta

si culoare

Putere Conectat N/A N/A

Verde

Eroare N/A Avertizare (erori interne);  Eroare majora; Graifarul

trebuie oprit imediat si
inspectat

Rosu Graifarul are nevoie de
intretinere; Verificati
jurnalele de eroare
pentru detalii

Placuta N/A A fost scapata o piesa

Portocaliu

Au fost scapate piese in
mod repetat si jurnalele de
eroare au fost actualizate

Comunicatii
Albastru

Comunicatii
conectate

N/A

Tabelul 3 Indicatori LED si semnificatiile lor.

N/A



Dupa conectarea sursei si instalarea cablurilor de comunicare intre graifar si sursa de
alimentare si controler, verificati daca LED-urile de la baza graifarului indica daca acesta
functioneaza nominal: verde continuu, albastru continuu, nici o lumina rosie sau

portocalie.

Figura 18 LED-urile indica functionarea nominald a graifdrului
(verde continuu Conectat, albastru continuu Comunicatii, Eroare si Pldcutd sunt dezactivate).

5.4. Note de instalare pentru diferiti roboti

Pentru informatii suplimentare privind instalarea pentru diferite marci de roboti, vizitati
site-ul web OnRobot A/S pentru graifarul Gecko:

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



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

6. Setarea parametrilor graifarului

Puteti crea un protocol de prindere complet personalizat adaptat la specificatiile protocolului
dvs. utilizdnd GUI pentru graifirul Gecko. Tn GUI puteti specifica forta de pretensionare a
graifarului si punctele de setare a intervalului de ultrasunete si puteti salva mai multe stari ale
graifarului pentru o utilizare viitoare.

6.1. Instalarea GUI pentru Desktop cu Windows

OnRobot A/S ofera o interfata grafica prietenoasa pentru desktop cu Windows (GUI) pentru
programarea si controlul graifarului Gecko printr-un cablu Ethernet.

Cerinte recomandate pentru software:
v" Windows 7 instalat cu Service Pack 1 sau mai recent (versiune x86 sau x64)
v" .NET Framework 4.7 sau mai recent

6.1.1. Instalarea GUI pentru desktop:

Pasul 1: Instalati aplicatia deschizand fisierul ,,Gecko Gripper Desktop GUI setup”
(“Configurare GUI Desktop pentru graifar Gecko”) din dosarul care insoteste
unitatea USB OnRobot A/S sau de pe site-ul web OnRobot A/S.

@ Instalare - Gecko Gripper Desktop GUI versiunea 1.0.0 - X

Alegeti Destinatia ‘
Unde Gecko Gripper Desktop GUI trebuie s3 fie instalat? C

Instalatorul va instala Gecko Gripper Desktop GUI in urmatorul director.

Pentru a continua apasati Inainte. Daca doriti s3 alegeti un alt director apasati Caut3.

Cauta...

Ce putin 9.5 MB de spatiu liber este necesar.

Anuiare

Figura 19 Inceperea instaldrii GUI pentru graiférul Gecko.




Pasul 2:  Selectati casuta ,,Launch Gecko Desktop GUI“ (“Lansati GUI desktop pentru
Gecko”) cand instalarea este finalizata. Aplicatia va porni.

In proces Gecko Gripper Desktop
GUI Instalator Wizard

Q

Instalatorul a finisat instalarea Gecko Gripper Desktop GUI pe
calculatorul dvs. Aplicatia poate fi pornita prin selectarea
scurtaturilor instalate.

Apasati Finis pentru a iesi din Instalator.

Lansare Gecko Gripper Desktop GUI

Figura 20Lansarea GUI desktop pentru graifdrul Gecko dupd instalare.

Acum puteti incepe aplicatia in orice moment, deschizand fisierul
,PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” din dosarul in care a fost instalat.

Pasul 3: Introduceti adresa IP a graifarului Gecko atunci cand vi se solicita de catre

ecranul de pornire, pentru a permite comunicarea cu graifarul Gecko.
(£ Gecko Gripper = il

Ajutor  Setari

i Crinpen Salveaza ca de Baza
Adresa Ip: | 192.168.0.170 X L]

Figura 21 Ecranul de pornire al graifdrului Gecko.



Puteti schimba, de asemenea, IP-ul sau configuratia portului in fila , Settings”
(“Setari“) din bara meniului principal. Adresa IP implicita a graifarului este
192.168.0.170 si numarul de port implicit este 30000.

Selectati casuta ,Save as Default” (”Salvati ca implicit”) pentru a utiliza
automat aceasta adresa IP pentru graifarul Gecko data viitoare cand se
deschide aplicatia.

6.2. Configurarea unui IP static pentru GUI desktop.

Graiferul Gecko si computerul desktop trebuie sa imparta aceeasi retea locala pentru a
comunica cu succes. Pasii urmatori descriu cum sa configurati adresa IP pe desktop pentru a
0 asocia cu cea a graiferului Gecko.

Pasul 1:  Deschideti Control Panel si faceti clic pe “View network status and tasks”
(,,Vizualizare stare si sarcini retea”)

8 Control Panel - m} X
“ v 4 EH > Control Panel v D P
Adjust your computer's settings View by: Category *

System and Security User Accounts
Review your computer’s status 5& P Change account type

Save backup copies of your files with File History
s
Backup and Restore (Windows 7) H . .
' o E‘ Appearance and Personalization
> Network and Internet -
\ View network status ad tasks & Clock, Language, and Region
Choose homegroup and sharing options i Add a language
7 Hardware and Sound Change "purn.wcthccs
ﬁ’ View devices and printers Change date, time, or number formats
Add a Ease of Access
Adjust commonly used mobility settings Let Windows suggest settings

Optimize visual display
Programs ‘ P

.
L) uoinstatia program

Figura 22Localizarea stdrii retelei in panoul de control al computerului (evidentiatd in albastru).

Pasul 2:  Faceti clic pe “Change adapter settings” (,Modificare setari adaptor”) in partea
din stanga sus a ferestrei.



&} Network and Sharing Center - [m] X

« 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 adap ttings
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

Figura23 Localizarea link-ului “Modificare setdri adaptor” (textul albastru subliniat).

Pasul 3:  Tn fereastra urmétoare, faceti clic dreapta pe , Ethernet” pentru a afisa meniul
desfasurat, apoi selectati “Properties” (,Proprietati®).

‘i« Metwork Connections — [m] *
“ & » Control Panel » Network and Internet * Metwork Connections v U Search Network Connections P
Organize - Disable this network device Diagnose this connection Rename this connaction - - - | | °
- i Bluetooth Network - Ethernet 3 & VirtualBex Host-Dnly
- Connection ! " Unidentified network ! . Metwork
bl N — ! =% Realtek USB GbE Famil =% Enabled
%7 Disable
‘ Status
Diagnose
[

®r Bridge Connections

Create Shortcut

5]

¢ Delete

!; Rename

Properties

<&

4items 1 item selected

|

Figura 24 Accesarea elementul de meniu Proprietdti Ethernet.

Etapa4: 1n meniul pop-up Proprietiti Ethernet, gasiti si selectati ,Internet Protocol
Version 4 (TCP / IPv4)“. Cand este selectata, faceti clic pe butonul ,Properties”
(Proprietati).



Etapa 5:

]

- O X

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 | Networking | Sharing = VirtualBox Host-Only
kl Connectiol &5 Network
x B Connect using:
Not conng} & oot

abled

I? Realtek USB GbE Family Controller £3

E3Cliert for Microsoft Netwarks A
"52 File and Printer Sharing for Microsoft Networks
")?\ﬁrlua\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

Figura 25 Accesarea elementului ”Properties for the Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4)”.

n

n fereastra pop-up aparuts, selectati butonul “Use the following IP address.”
(”Utilizati urmatoarea adresa IP“).

Tn cdsuta “IP address,” introduceti “192.168.0.X,” unde X este un numdr intreg
intre 0-255 diferit de 170 deoarece “192.168.0.170” este adresa IP a graifarului
Gecko. De exemplu, ,,192.168.0.3“ este o adresa IP valida pentru GUI Desktop
care va permite comunicarea cu graifarul Gecko (a se vedea figura).

n cdsuta pentru “Subnet mask, (,Masca de retea”), introduceti ,,255.255.255.0“.

Lasati casuta “Default gateway” (,,Gateway implicit”) goala.

Faceti clic pe ,,OK“ pentru a termina atribuirea adresei IP la GUI desktop. GUI
este acum capabil sa localizeze si sa se conecteze la graifarul Gecko.



W Metwork Connections - (]
4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v 0 Search Network Connections
Organize - Disable this nef § Ethemet 3 Properties > Hion B - O
= | Bluetooth | Metworking  Sharing | VirtualBox Host-Only
Connectig h Network
-
x Mot conng Internet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties x &F Enabled
Wi-Fi
. General
" LACI Gues|
ol
P Inel(R)WE vou can get I settings assigned automatically if your network supports
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: l:l
[ validate settings upon exit
4 items 1 item selected

Figura 26 Introducerea unei adrese IP validd pentru GUI desktop.

6.3. Setarea parametrilor graifarului folosind GUI pentru Desktop cu Windows

>
y]
e

—

Atunci cand o conexiune la graifarul Gecko a fost stabilita cu succes, va aparea Ecranul cu
Modul Instruire. Retineti ca puteti deconecta Graifarul in orice moment selectand

,Disconnect” din bara meniului.

@ Ecranul Modului de Antrenament - Crearea Statului Nou

Setari

Fisier Date Ajutor Deconectare

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Preincéarcarea Fortei Ranjarea Ultrasonic

_ (30-150N) _ (0-260 mm)
—|| S00N| + -] 500 mm| +
Sterge Pads

Pozitia Pad
@® Cuplare

Decuplare

= O X
@robot

Figura 27 Ecranul Mod Instruire (Creare Stare Noud).




Verificati daca Interfata cu Utilizatorul Graifarului Gecko este actualizata.
Versiunea software este listata pe pagina ”“About” (,,Despre”) sub
,Help“(”Ajutor”) din bara meniului principal.

@ Despre OnRobot interfata Utilizatorului x
@ robot OnRobot Gecko Gripper Utilizator
Interfata Software Versiunea Nr 1.0.0.0

Viziteaza https://onrobot.com pentru mai multe informatii despre produsul
nostru

Copyright © 2018 OnRobot

iNCHIDE

Figure 28 Caseta “About Dialog” (”Dialog despre”).

Pentru informatii despre depanare si asistenta, faceti clic pe ,Support”
("Asistentad”) in fila “Help” (,,Ajutor”) din bara meniului principal.

Puteti configura unitatile dorite (metric, imperial sau procentaj) in fila
“Settings” (,,Setari”) de pe bara de meniu.

() Setari

Unitati

Sistem Ranjaza (Forta preincarcarii, Sensorul Ultrasonic)
@ Metric (cm,N)  30-150 N, 0-260 mm
Imperial (in, Ibft) 67-33.7 Ibf, 0-102 in
Procentsj (%)  0-100 %, 0-100 %

OK ANULARE

P

Figura 29 Schimbarea unitdtilor din caseta de dialog , Settings” (”Setari”).

Acum sunteti pregatit sa Verificati Functionarea Graifarului si sa Configurati Graifarul de
la Desktop.

6.3.1.

Creati o stare noud: Programarea unei functii a graifarului pentru prima data

Pasul 1:  Deschideti aplicatia Graifarului Gecko. Va aparea "Training Mode Screen”

("Ecranul modului de instruire”).




@ Ecranul Modului de Antrenament - Crearea Statului Nou -

Fisier Setari Date Ajutor Deconectare
robot

K

@mbok

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Preincércarea Fortei Ranjarea Ultrasonic Pozitia Pad
(30-150 N) 0-260 mm)
® Cuplare
e S0ON| + - 500 mm| +
Decuplare
Sterge Pads

Pasul 2:

Pasul 3:

Etapa 4:

Etapa 5:

Figura 30 Modul de instruire (Creati stare noud).

Selectati modul corespunzator pentru Robot si comunicare din meniul
desfasurat ,,Robot” in centru-dreapta al GUI.

Setati Forta de pretensionare dorita.

Aceasta setare modifica la ce nivel de forta graifarul anunta robotul ca a
ajuns la o anumita sarcina. De exemplu, la prinderea unei bucati mari de
sticla pentru care este nevoie de o forta de pretensionare de 100N, cand
100N este atins in modul /O, pinul 5 este setat HIGH; in modul Ethernet,
indicele 9 al pachetului este setat de la 0 la 1.

Pentru mai multe informatii despre selectarea unei forte de pretensionare
corespunzdtoare pentru sarcina si materialul dvs., a se vedea sectiunea
9.4.

NOTA: Gama de detectare a pretensiondrii graifdrelor gecko este de la 30
la 150N, nu are sensibilitate la valori mai mici de 30N

Setati intervalul de ultrasunete.

La fel ca setarea Fortei de pretensionare , aceasta setare anunta robotul
la ce nivel a ajung Forta de pretensionare desemnata. Aceasta
caracteristica este utild pentru a alege obiecte plate dintr-un teanc,
deoarece permite programatorului robotului sa ruleze robotul la viteza
maxima, pana cand graifarul detecteaza ca acesta se apropie de un punct
de preluare. Un exemplu de caz asemanator de utilizare este descris in
Sectiunea 8.1, Etapa 2.

Gama de ultrasunete implicitd este 125.0mm.

Selectati pozitia placutelor.




Etapa 6:

Etapa 7:

Etapa 8:

Pentru a testa functionalitatea de baza a graifarului, utilizatorul poate
incerca sa efectueze o actiune cu fiecare pozitie a placutelor ( ,,Engage-
Cuplare”si ,Disengage-Decuplare”).

Pozitia standard a pldcutelor este ,Engage” (“Cuplare”).

Cand ati finalizat configurarea noii stari, selectati “Perform Action”
(,Efectuati actiunea”) pentru a seta graifarul la starea care se potriveste
cu parametrii selectati.

Acesti parametri sunt scrisi in memoria graiférului. in cazul in care
graifarul este rulat in configuratia I/O, se va face referire la acesti
parametri pentru a seta starea acestuia. Daca graifarul este utilizat in
modul Ethernet, se va face referire acei parametri ca stare initiala, dar
pot fi modificati dinamic.

Pentru a afisa forta graifarului si datele de pozitie in timp real, selectati
,Start plotting data” (,,Start Reprezentarea grafica a datelor”). Pentru a
opri afisarea datelor, selectati “Stop Plotting Data” (,,Oprire
Reprezentarea grafica a datelor”).

(@ Training Mode Screen - Create New State - o 3
File Settings Data Help Disconnect
robot
i 'F Gecko Gripper
=
robot
Robot
- Universal (Ethernet) ~
. Pad Position
Preload Force Ultrasonic Range
(50-160 N) (0-260 mm) @ tngage
= 1050N + = 1300mm| + Disengage
Pad Release
Clean Pads

160

5 e
Part Presence ()

140

2
z
£100 Preload [ START PLOTTING DATA
£

20

60

Figura 31 Reprezentarea graficd a datelor graifdrului in cadrul GUI pe desktop.

Pentru a vizualiza datele graifarului in timp real, inclusiv prezenta
pieselor, uzura, forta de pretensionare si pozitia placutelor, mergeti la
,View Data“ ("Vizualizare date”) aflata in fila ,Data“ din bara de meniu.



Vezi Datele Gecko Gripper X

Prezenta Partilor . Preincarcarea Fortei Deriv 0

Poarta 0 Ranjarea Ultrasonic 30.0 mm

Preincarcarea Fortei 45.0 N Pozitia Pad Cuplare

Figura 32 Vizualizarea datelor graifdrului in GUI Desktop.

Actiuni suplimentare:
Salvati configuratia graifarului (a se vedea sectiunea 7.3.2)
Tncarcati configuratia existentd a graifrului (a se vedea Sectiunea 7.3.3)
Resetati graifarul (a se vedea Sectiunea 7.3.4)
Gestionarea erorilor (a se vedea Sectiunea 7.3.5)
Curatati placutele (a se vedea Sectiunea 7.3.6)

6.3.2. Salvati configuratia graifarului

Daca doriti sa utilizati mai multe configuratii ale parametrilor graifarului, poate fi util
sa salvati configuratiile individuale intr-un fisier pentru a le putea accesa la un
moment ulterior. Aceasta caracteristica este utild in cazul in care mai multe obiecte
sunt ridicate si robotul trebuie sa primeasca noi sarcini periodic.

Pasul 1:  Selectati “File = Save Action to File” (Salvati actiunea in fisier) din bara
de meniu.

Alegeti dacd salvati sau nu parametrii de stare in fisier XML, prin caseta
de dialog.



@ Salveaza configurarea intr-un fisier XML

4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

A A
[ This PC Nesme

_J 3D Objects
[ Desktop

[ Documents
< Downloads
D Music

&= Pictures

B Videos

s Local Disk (C:)

|| GripperSettings 2018-10-08 11.31.10.xml

- Local Disk (E:)

Search Desktop

Date modified

08.10.2018 11:31

Type

XML Document

S E AR GripperSettings 2018-10-08 11.31.15.xml

Save as type: >XML-ﬁ_siere (xml) (*xml)

~ Hide Folders

Cancel

Figura 33 Salvarea unui fisier XML cu parametrii graifdrului Gecko.

6.3.3. Incércati configuratia: Utilizarea unei stiri existente sau a unei stari a graifdrului

salvata anterior

Daca aveti mai multe configuratii de graifar salvate, le puteti incarca pentru a seta

rapid graifarul la o stare utilizata anterior.

Pasul 1:
meniu.

Va apdrea o casetd de dialog Deschideti fisierul.

Selectati “File = Load Configuration” (Configurare incarcare) din bara de




(£ Deschide setarile fisierul XML
4 B > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

] Name

@& OneDrive

E This PC = GripperSettings 2018-10-08 11.31.15.xml
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[&] Pictures

B Videos

e Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)
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T N P Vi K

Status

(]

v

o

Search Desktop
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File name: | GripperSettings 2018-10-08 11.31.15.xml

v | EAXML-ﬁ‘siere (xml) (*.xml)

X

P

B ™ @
Type

XML Document

v]

I Open

M |

Cancel ‘

Figura 34Utilizarea GUI desktop pentru a deschide un fisier XMIL cu o configuratie a graifdrului salvatd anterior.

Pasul 2:

Selectati pentru a deschide un fisier XML salvat anterior.

Acest lucru va incdrca setdrile de stare ale graifdrului Gecko salvate in
acel fisier si veti reveni la Ecranul Mod de Instruire (Starea de incdrcare).

@ Ecranul Modului de Antrenare - Descarca Statul

Deconectare

Setari

Fisier Date Ajutor

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet)

Preincéarcarea Fortei

Ranjarea Ultrasonic

_ (30-150N) _ (0-260 mm)_
= S0ON| + - \ 500 mm|| +
Sterge Pads

Pozitia Pad
® Cuplare

Decuplare

@robot

Figure 35 Ecranul Mod de Instruire (Starea de incdrcare) cu parametrii de stare incdrcati de la o stare salvatd anterior.




Pasul 3:  Selectati “Perform Action” (,,Efectuati actiunea”) pentru a actiona
graifarul cu starea incdrcata in etapa anterioara.

6.3.4. Resetarea graifarului

Aceasta actiune reseteaza toate modificarile aduse parametrilor de stare ai
graifarului de la ultima data cand au fost salvati in fisierul XML asociat. Daca nu
exista versiuni salvate anterior, resetarea graifarului readuce parametrii acestuia la
valorile lor implicite (a se vedea Sectiunea 8).

Pasul 1:  Accesati ecranul Mod Instruire de la o stare noua sau dupa ce selectati
Load Existing State (Incircare Stare Curenta).

Pasul 2:  Faceti clic pe butonul “Reset Gripper”(,,Resetati graifar”) din partea
stanga jos a ecranului.

6.3.5. Gestionarea erorilor

GUI pentru graifarul Gecko salveaza informatii detaliate despre evenimente sau erori
neasteptate in timpul executarii programului. Aceste jurnale de erori pot fi preluate
din bara de meniu ,Help” facand clic pe “Error Logs” ("Jurnale de erori”). Faceti clic
pe “Load Logs” (“Incdrcati jurnalele”) pentru informatiile din acestea. Jurnalele de
eroare pot fi salvate intr-un fisier pentru a ajuta la detectarea si rezolvarea
problemelor. Pentru a sterge toate jurnalele de pe ecran, faceti clic pe ,,Clear All“
("Stergeti tot”). Selectati ,,Cancel” ("Anulati”) pentru a reveni la ecranul modului de
instruire.



(&) Logul de erori

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

INCHIDE DESCARCA LOGURILE |  SALVEAZA iN FISIER STERGE TOATE

Figura 36 Jurnale eveniment si detaliile erorilor.

6.3.6. Curatarea placutelor

Caracteristica “Clean Pads” (”Curatare placute”) este utilizatd cu sistemul autonom
optional de curatare piezoelectric.

A se vedea Anexa Sistemul de curdtare piezoelectric pentru mai multe informatii.




7. Utilizarea graifarului

Protocoalele pentru utilizarea graifarului vor depinde Th mare masura de modul de comunicare:
I/O Digital sau Ethernet TCP. Un numar mult mai mare de informatii pot fi transmise prin
intermediul comunicatiilor Ethernet. Conditii de functionare suplimentare pentru anumite mdrci
ale robotilor pot fi gdsite in anexele de pe site-ul web al graiférului Gecko OnRobot A/S.

Graifarul indeplineste urmatoarele sarcini majore, fiecare putand fi activata prin orice mod de
comunicare:
e Atasare
e Desprindere
e Utilizarea sistemului de curatare a placutelor (A se vedea Anexa Sistemul de curdtare
piezoelectric)

7.1. Comunicatii I/0O Digital

Aceasta sectiune detaliaza modul de operare al graifarului pentru a efectua sarcini specifice
folosind comunicatii I/0 Digital.

OBSERVATIE Daca se utilizeaza comunicatiile 1/0 Digital pentru a opera elementul de
prindere, va sugeram sa utilizati interfata Desktop cu Windows. Programarea
folosind GUI Desktop este importanta pentru exercitarea tuturor
caracteristicile graifarului.

Pasul 1:  Utilizati interfata Desktop cu Windows pentru a configura valorile pentru
urmatoarele puncte configurate (a se vedea Sectiunea 7 pentru mai multe
detalii):

e Pretensionare

e Interval de ultrasunete

e Pozitia placutelor

e Timp de curatare (daca optiunea este instalata)

Atunci cand graifarul este controlat de I/0, comportamentul sdu este determinat
de parametrii salvati in memoria sa. Parametrii graifarului sunt salvati in
memorie numai atunci cand selectati “Perform Action”(,Efectuati actiunea®) din
ecranul Mod Instruire al GUI. Tnh comanda 1/0, parametrii graifarului sunt statici,
dar datele comportamentului si senzorilor graifarului pot fi accesate printr-o
comanda 1/0.

Pasul 2:  Utilizati robotul pentru a comanda graifarul in 1/0. Schema conectorului I/O se
afla in tabelul de mai jos:



Pin Culoare In/Out Parametru Gecko

1 Alb IN CUPLARE

2 Maro IN DECUPLARE

3 Verde ouT ULTRASONIC

4 Galben ouT PIESA

5 Gri ouT PRETENSIONARE

6 Roz ouT SERVICE PLACUTE
(UZURA)

7 Albastru PWR 24VIN

8 Rosu PWR GNDIN

9 Portocaliu = OUT EROARE

10 Tan IN EARTH GND

Figura 37 Schema conectorului cu 10 pini.

Putem considera atribuirea pinilor IN/OUT ca fiind din perspectiva graifarului:
pentru datele de intrare, graifarul asteapta sa primeascd intr-un semnal de 24V
HIGH (INALT) sau LOW (SCAZUT); pentru datele de iesire, graifdrul va trimite un
semnal de 24V HIGH sau LOW la robot.

Intrari
CUPLARE (pin 1)
Utilizati robotul pentru a trimite un semnal de 24V pentru a deplasa placutele in pozitia
de Cuplare. Retineti ca graifarul va deplasa placutele in pozitia Cuplare numai daca
semnalul DECUPLARE este LOW. Daca ambele semnale CUPLARE si DECUPLARE sunt
HIGH, placutele nu se vor deplasa.

DECUPLARE (pin 2)

Utilizati robotul pentru a trimite un semnal de 24V pentru a deplasa placutele in pozitia
Decuplare. Retineti ca graifarul va deplasa placutele in pozitia Decuplare numai daca
semnalul CUPLARE este LOW. Daca ambele semnale CUPLARE si DECUPLARE sunt HIGH,
placutele nu se vor deplasa.

CURATARE (pin 10)

Acest pin activeaza sistemul autonom optional de curatare piezoelectric. Daca se
utilizeaza sistemul de curatare piezoelectric, va recomandam sa setati acest pin la HIGH
atunci cand elementul de prindere nu are o piesa, adicd intre prinderi. A se vedea Anexa
Sistemul de curdtare piezoelectric pentru mai multe informatii.




lesiri

ULTRASONIC (pin 3)

lesirea ULTRASONIC va afisa HIGH daca exista o piesa la o distanta mai mica decat
valoarea setatd in GUI Windows. Tn caz contrar, se va afisa LOW deoarece nu exista nici
o parte in cadrul distantei specificate.

Exemplu de utilizare: Alegerea obiectelor plate dintr-o stiva
Acesti pasi descriu modul in care ati putea folosi semnalul ULTRASONIC pentru a
programa graifarul sa aleaga obiecte dintr-o stiva.

1. Utilizati GUI Windows pentru a seta intervalul ultrasunetelor la 50 mm.

2. Tntimpul rutinei de prindere si plasare a robotului, acesta se misc liniar deasupra
stivei. Daca iesirea ULTRASONIC este LOW, robotul se poate apropia rapid de
stiva, deoarece iesirea cu ultrasunete indica faptul ca graifarul nu este in interval
(50 mm).

3. Cand iesirea ULTRASONIC devine HIGH, graifarul a detectat un obiect in intervalul
de 50 mm. Robotul ar trebui sa incetineasca, permitand graifarului Gecko sa
execute actiunea de preluare pentru a alege un obiect din stiva.

4. Robotul finalizeaza actiunea de tip pick-and-place. Data viitoare cand robotul va
lua un obiect din stiva, graifarul va putea sa compenseze in mod dinamic
modificarea Tnaltimii stivei.

PREZENTA PIESELOR (pin 4)

lesirea PREZENTA PIESELOR va afisa HIGH daca graifarul detecteaza ca a fost apucat un
obiect. Va afisa LOW daca graifarul nu a apucat un obiect. Acest semnal poate fi folosit
pentru a confirma faptul ca graifarul a apucat o piesa in mod corect.

Daca este scapata o piesd, se va consemna o eroare in jurnalele de eroare si LED-ul
»,Pad” va incepe sa clipeasca (portocaliu) pe graifar.

PRETENSIONARE (pin 5)

lesirea PRELOAD (PRETENSIONARE) va afisa HIGH daca Forta de pretensionare exercitata
de graifar este mai mare decat valoarea setatd in GUI pentru Windows. in caz contrar,
iesirea PRELOAD va afisa LOW. Forta de Pretensionare exercitata de graifarul Gecko
depinde de cat de departe se deplaseaza spre obiect bratul robotului.

Exemplu de utilizare: Pretensionarea pentru a apuca un obiect
Aceste etape arata in detaliu modul in care s-ar putea folosi semnalul PRELOAD, pentru
a monitoriza forta graifarului pe obiectul apucat
1. Utilizati GUI Windows pentru a seta Pretensionarea la 100 N.
2. Intimpul rutinei pick-and-place a robotului, presupunem c3 robotul se apropie de
jos pentru a aplica o pretensionare pentru a ridica obiectul. in timp ce iesirea
PRELOAD este LOW, robotul trebuie sa continue deplasarea in jos.



3. Atunci cand iesirea PRELOAD este HIGH, graifarul a atins sau a depasit pragul de
100 N al pretensionarii. Robotul trebuie sa se opreasca din deplasarea in jos
deoarece a aplicat forta de pretensionare dorita pentru a ridica obiectul.

SERVICE PLACUTE (pin 6)

lesirea SERVICE PLACUTE (denumitd in continuare ,, Wear-Uzurd*) va afisa HIGH atunci
cand placutele Gecko incep sa se uzeze. Operatorul trebuie sa ia in considerare
inlocuirea placutelor Gecko in acest moment.

EROARE (pin 9)

lesirea EROARE va afisa HIGH ori de cate ori apare o eroare care este scrisd in jurnalul de
erori pentru graifar. Acest eveniment va fi insotita de intermitent portocaliu ,,eroare”
LED-ul de pe baza cu cleste de prindere. Jurnalul de erori si codurile erorilor pot fi
recuperate de la graifar prin intermediul GUI Windows (a se vedea Sectiunea 7.3.5).

7.2.Comunicatii prin Ethernet TCP/IP

Controlarea graifarului prin Ethernet permite controlul dinamic si complet al
parametrilor acestuia. Tabelul de mai jos prezinta lista completa a parametrilor de
intrare/iesire pe care utilizatorul ii poate controla in modul Ethernet.

Parametru TCP/IP IN/OUT Descriere
Mod graifar (Ethernet & 1/0) In Modul de comunicare (Ethernet sau I/0)
Flux live de date In Activarea/dezactivarea afisarii datelor in timp real
Pozitia placutelor In Deplasati placutele graifarului pentru a se cupla
(Cuplare/Decuplare) sau decupla pentru actiunea de pick-and-place
Salvare Setari pentru graifar In Salvati setarile curente ale graifarului in memorie
1/0 pentru comanda I/O
Specificatiile fortei de In Setarea pentru senzorul pretensionare. Daca
pretensionare senzorul de pretensionare afiseaza o valoare mai

mare decat aceasta setare, atunci declanseaza
iesirea I/0 a fortei de pretensionare HIGH.
Specificatiile intervalului de In Setarea pentru senzorul cu ultrasunete. Daca
ultrasunete senzorul cu ultrasunete detecteaza ca un obiect
este mai aproape decét aceasta setare, atunci
declanseaza iesirea 1/0O a senzorului cu ultrasunete

HIGH
Activarea curatarii In Activati sistemul de auto-curatare piezoelectric
(numai pentru graifare cu sistemul piezoelectric
inclus)
Timp de curatare (Ciclu Unic) In Timp de curatare pentru un singur ciclu al

sistemului de auto-curatare piezoelectric



Forta de pretensionare atinsa Out Setati la HIGH daca forta de pretensionare este mai
mare decat forta de pretensionare specificata,
altfel este LOW, deoarece forta de pretensionare
este mai mica decat forta de pretensionare
specificata
Prezenta piesei Out lesirea prezentei pieselor va afisa HIGH daca
graifarul detecteaza ca a fost ridicat un obiect, si va
afisa LOW daca graifarul nu a apucat niciun obiect.
Uzura Out lesirea uzurii va afisa HIGH atunci cand placutele
Gecko incep sa se uzeze. Operatorul va lua in
considerare nlocuirea placutelor gecko cand
aceasta iesire afiseaza HIGH.
A fost detectata o eroare Out lesirea erorii va afisa HIGH ori de cate ori apare o
eroare. Aceasta va fi insotita de un LED portocaliu
de eroare, impreuna cu un jurnal de erori al
graifarului, care pot fi recuperate prin intermediul
GUI pentru Windows sau specific al robotului.

Cod de eroare Out Afiseaza numarul de cod al erorii pentru cea mai
recenta eroare.
Datele fortei de pretensionare Out Afiseaza valoarea actualad a senzorului fortei de
pretensionare
Senzorul intervalului cu Out Afiseaza valoarea actuala a senzorului intervalului
ultrasunete cu ultrasunete
Mod graifar (Ethernet & 1/0) In Modul de comunicare (Ethernet sau I/0)
Flux live de date In Activarea/dezactivarea afisarii datelor in timp real

Tabel 4 Parametrii TCP/IP ai graifdrului Gecko

Graifarul poate fi controlat in modul Ethernet TCP/IP prin interfete de utilizator ale
robotului OnRobot, care sunt compatibile cu Universal Robots, Fanuc si Kawasaki.

7.3.Setarea punctului central al sculei

Punctul central al sculei graifarului Gecko nu are abatere de la axay sau xin raport cu
robotul. Prin urmare, punctul central al sculei este situat la 185mm (directia axa z),
distanta de fata de montare a bratului robotului (a se vedea Sectiunea 9.1 pentru
dimensiunile detaliate ale graifdrului).

Asigurati-va ca planul graifarului este aliniat cu planul obiectului de apucat. Setati
punctul tijei robotului (transversal, longitudinal, vertical) care urmeaza sa fie coplanar cu
pozitia obiectului.



Atunci cand apuca obiectul, graifarul trebuie sa se deplaseze peste obiect pana cand
este atinsa forta de pretensionare dorita sau Tnainte de coborarea placutelor, oricare
dintre acestea are loc mai intai.

7.4. Utilizarea graifarului cu Detectarea coliziunii robotului sau alte Sisteme de
siguranta Robot Coliziune de detectare sau alte sisteme de siguranta

Cand se foloseste graifarul Gecko cu un robot in pozitia de control, trebuie sa aveti grija
in timpul fazei de prindere a obiectului pentru a nu perturba sistemul de detectare a
coliziunii robotului. Cea mai mare forta pe care un graifar va trebui sa o exercite asupra
unui obiect este 150N pentru aderentd maxima. in functie de tipul de robot si obiect,
poate fi necesara ajustarea setdrilor de colaborare sau de coliziune ale robotului pentru
a Impiedica dereglarea robotului la contact.

7.5. Exemplu de utilizare a graifarului Gecko: Prinderea si plasarea unui panou solar
mic

Atunci cand prindeti si plasati un obiect cu graifarul Gecko, respectati urmatorii pasi:

Pasul 1: Tnainte de a prinde obiectul, aduceti robotul si graifdrul intr-o pozitie de
"prindere” deasupra obiectului. Asigurati-va ca centrul de greutate al
obiectului este sub centrul graifarului. De asemenea, asigurati-va ca
placutele graifarului si obiectul sunt coplanare, adica nu sunt inclinate.

5\“ " ‘

Figura 38 Pozitie de prindere incorectd (stdnga, centru) si corectd (dreapta).



Pasul 2:  Atunci cand prindeti obiectul, deplasati graifarul incet spre obiect (in
acest caz, in jos), asigurandu-va in acelasi timp ca placutele de prindere si
suprafata obiectului sunt coplanare.

GECKO GRIPPER

Figura 39Verificati vizuald dacd pldcutele si suprafata panoului solar sunt coplanare.

Pasul 3:  Aduceti graifarul in contact cu obiectul si actionati pana cand este atinsa
forta de pretensionare. Forta de pretensionare poate fi citita din
interfata robotului sau GUI pentru Windows.

OBSERVATIE Forta maxima de pretensionare pentru graifarul Gecko este
150N. Setarile de pe robot pot necesita o ajustare pentru a se apropie
de aceasta forta maxima.

Daca pretensionarea adecvata nu este importanta (de ex. un obiect
foarte usor), graifarul poate fi ghidat vizual in contact in pozitia de
control. Tn toate cazurile, este important s se asigure c& carcasa
graifarului nu intra Tn contact cu obiectul. Acest lucru poate deteriora
obiectul si poate declansa sistemele de siguranta ale robotului in caz de
coliziune.



Etapa 4:

GECKO GRIPPER

GECKO GRIPPER

NO

Figura 40 Apropierea corectd (sus) si incorectd (jos) a carcasei graifdrului de obiectul de ridicat (aici, panoul solar).

Pentru a elibera obiectul, urmati instructiunile specifice pentru tipul de
comunicatie selectat, fie I/O sau Ethernet.

Daca se utilizeaza comunicatiile 1/0, actionati canalul I/O adecvat pentru
DECUPLARE la HIGH (timp de 1 secunda sau mai putin) si apoi la LOW.
Acest lucru va retrage placutele in graifar. Odata ce obiectul a fost plasat,
placutele se vor deplasa la CUPLARE mentinand canalul corespunzator
I/0 la HIGH pe moment, apoi inapoi pentru a se pregati pentru
urmatoarea preluare

Daca se utilizeaza comunicatiile Ethernet, acelasi rezultat poate fi atins
prin setarea pachetului adecvat Ethernet la HIGH sau LOW in mod similar
cu utilizarea 1/0.

Plasarea obiectului necesita retragerea placutelor. Este important de
notat faptul ca in timpul retragerii placutelor, obiectul va reduce distanta
dintre carcasa graifarului si suprafata pe care este amplasat. A se vedea



Sectiunea 9.1 pentru mai multe detalii cu privire la dimensiunile
graifdrului.



8. Specificatiile graifarului Gecko

8.1. Specificatii tehnice

8.1.1. Dimensiunile graifarului Gecko

Dimensiunile graifarului Gecko sunt ilustrate mai jos in unitati metrice (mm).
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Figura 41 Dimensiuni fatd si lateral ale graifdrului Gecko.

Figura 42 Dimensiunile fetei de prindere (baza) a graifdrului Gecko




Figura 43 Dimensiunile fetei de montare (vdrf) a graifdrului Gecko

8.2. Conditii de mediu si functionare

Conditie Valoarea Valoarea Valoarea Observatii
minima optima maxima
Temperatura 0°C N/A 50°C Depozitare pana la 60°C
Caracteristici de = Finisaj mat Foarte N/A Suprafetele mai netede necesita
suprafata lustruit mai putina forta de preincarcare
pentru o forta de sarcina utila
dorita.

Tabelul5 Conditii de mediu si de functionare pentru graifdrul Gecko.

8.3. Specificatii mecanice

8.3.1. Specificatii graifar

Sarcina utila maxima (kg)

Aderenta nativd Otel lustruit / Acrilic / Sticla / Tabla

Dupd Factor de sigurantd 8.2/81/6.6/6.1
(x2) 8.2/81/6.6/6.1

Cu sistem de curdtare 16/16/13/13
Greutate graifar 2,4kg

125 N (reducerea rezultatelor la preincdrcare la

Sugestii de preincarcare reducerea aderentei, a se vedea Sectiunea 9.4
necesara pentru aderenta pentru mai multe informatii);
maxima 150 N fortd preincdrcare maximad.

Timp desprindere 500 msec



FCC Part 15 / Canada ISED

Certificari CE - EMC, CE - LV
Rating IP 54
Gestionarea erorilor LED-uri si Interfata grafica cu utilizatorul
Panou de comanda (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Interfata cu utilizatorul PC cu Windows
Sustine piesa in cazul unei pene
de curent? Da
I/0 Digital

Optiuni de comunicare Ethernet TCP (protocol personalizat)
Temperatura de lucru 0C-50C

Varf: 24V c.c., 0.8 A
Alimentare necesara RMS: 24V c.c.,,0.5A

2 Cabluri: Alimentare Power & I/O, driver
piezoelectric (M12)
3 Cabluri: Alimentare, Ethernet, driver

Optiuni cablu/alimentare piezoelectric (M12)
Tabel 6 Specificatiile graifdrului Gecko Gripper.

8.3.2. Specificatii placute

Detectarea prezentei pieselor Da (cu ultrasunete)

Material placuta Amestec de silicon brevetat

Proprietati uzura Depinde de rugozitatea suprafetei

Mecanism de atasare a placutelor Magnetic
50.000-100.000 cicluri (in functie de

Interval de inlocuire suprafata)

Sistem autonom de curatare Piezoelectric (optional)

Interval autonom de curatare si de recuperare

% 15 sec: 3% / 2 min: 5%/ 15 min: 15% (max)

Sistem de curatare manuala Rola de silicon

Intervalul de curatare manuala si recuperare

% Variabil / 100%

Tabel 7 Specificatii pentru pldcutele graifdrului Gecko.

8.3.3. Specificatii senzor pretensionare
Sistemul de senzori ai pretensionarii se bazeaza pe tehnologia senzorilor Tekscan
piezoelectrici rezistenti. Datele senzorului de baza pot fi gasite pe Tekscan (mai jos), dar

fiecare sistem de senzori este calibrat pentru fiecare graifar.

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

8.3.4. Senzorul intervalului cu ultrasunete


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

Detectarea intervalului si a prezentei pieselor se bazeaza pe tehnologia cu ultrasunete.
Mai multe informatii pot fi gasite aici:

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

8.4.Selectarea unei forte de pretensionare corespunzatoare

Selectarea unei forte de pretensionare corespunzatoare este esentiala pentru
functionarea optima a graifarului si depinde in mare masura de detaliile specifice
aplicatiei. De exemplu, materialul substratului, miscarile robot-obiect, si conditiile de
mediu vor afecta forta de pretensionare necesara.

8.4.1. Aderenta creste cu forta de pretensionare (in functie de material)

Graifarul Gecko functioneaza cel mai bine cu suprafete foarte lustruite, care permit
contactul maxim intre placutele adezive si suprafata substratului. Pe masura ce
suprafata devine mai putin neteda, mai multa forta de pretensionare este necesara
pentru prindere. Pentru suprafetele mate se va lua in considerare limita maxima de
rugozitate pe care graifarul poate adera.
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Figura 44 Forta sarcinii utile pentru o fortd de pretensionare datd depinde de netezimea sau rugozitatea substratului.



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

Specificatiile aderentei presupun ca centrul de greutate al obiectului este echidistant
fata de plicutele de prindere. in cazul in care centrul de greutate al obiectului nu este
centrat sau sunt aplicate momente pe obiect, acest lucru poate reduce forta de
aderare a graifarului determinandu-l sa scape piesa.

Forta optima de pretensionare pentru aplicatia dumneavoastra va depinde de
rugozitatea suprafetei obiectului si va trebui determinata in mod experimental, in
conditii de operare specifice.

Materialele flexibile, atat timp cat sunt netede si rigide la rupere (fara intindere), pot fi
si ele preluate de graifarul Gecko (de ex., folie de aluminiu si folie de plastic). Forta de
pretensionare necesara pentru a ridica aceste materiale depinde atat de rugozitatea
suprafetei cat si de rigiditatea bazei/suportului pe care sunt sustinute. Forta optima de
pretensionare trebuie sa fie determinata experimental.

8.5. Alegeti locatia si limitele miscarii sarcinii utile

Utilizatorii vor trebui, de asemenea, sa tind seama de fortele G sau alte forte care
actioneaza asupra piesei alese, care ar putea depasi eventual forta de prindere a
graifarului Gecko. Aplicarea unui moment asupra unui obiect poate duce la
desprinderea obiectului de pe placute si posibila scapare a obiectului. Aceasta problema
este amplificata daca amprenta obiectului depaseste cu mult amprenta graifarului.



9. Intretinerea graifarului

9.1. Prezentare generala si programarea intretinerii

Placutele graifarului Gecko sunt fabricate dintr-un silicon turnat sau o folie de poliuretan
cu o microstructura de tip gecko. Contactul cu obiecte ascutite poate deteriora
suprafata placutelor si afecteaza functionarea. Performanta graifarului Gecko este
maxima atunci cand placutele sunt curate si uscate. Placutele pot colecta praf, cel mai
bine este sa folositi graifarul Gecko intr-un mediu curat si/sau sa stabiliti un program de
curatare de rutina.

Descrierea intretinerii Frecventa
Placute Curdtarea de rutind: In functie de conditiile de
functionare. Liniile
e Manual - Rola cu lipici directoare sunt:
e Programat - Statie de curatare e Manual - saptamanal
e Autonom - piezoelectric e Programat - Zilnic

e Autonom - Dupa
fiecare ciclu, daca este
Inlocuire: posibil

La fiecare 50.000-100.000
cicluri
Conectori nlocuire din cauza pinilor indoiti La nevoie

9.2. Curatarea placutelor graifarului

Pentru a curata placutele manual, inspectati-le si utilizati rola cu lipici pentru a indeparta
praful sau resturile de pe suprafata lor.



Figura 45 Curd,tarea-manuald a placutelor graifdrului ci rola cu lipici.

Daca se utilizeaza sistemul optional de curatare piezoelectric, va rugam sa consultati
Anexa Sistemul de curdtare piezoelectric.

9.3.Tnlocuirea placutelor graifarului

Placutele graifarului Gecko sunt proiectate sa dureze 50.000-100.000 de cicluri in
conditii de functionare tipice. Daca vi se pare ca placutele nu functioneaza corect, chiar
si dupa curatarea de rutina (a se vedea Sectiunea 10.2), va recomandam sa inlocuiti
complet placutele de prindere.

Pentru a inlocui placutele de prindere, utilizati instrumentul de scoatere a placutelor de
prindere.

Pasul 1: Daca se utilizeaza sistemul de curatare piezoelectric, asigurati-va ca sursa
de alimentare este deconectata temporar sau oprita.

Pasul 2: Deplasati placutele de prindere la setarea maxima astfel incat acestea sa
fie expuse / vizibile complet.
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Figura 46 Pldcutele graifdrului Gecko in pozitia lor maxima si instrumentul de scoatere a pldcutelor.

Pasul 3: Introduceti marginea instrumentul de scoatere a placutei intre placa de
argint stralucitoare a placutelor si placa suport opaca. Folositi
instrumentul ca o parghie pe carcasa graifarului pentru a desface placuta
utilizata. Repetati pentru toate placutele.

Figura 47 Folosirea ca pdrghie a instrumentului pentru scoaterea pldcutelor uzate.

Etapa 4: Pentru a instala placutele noi, aliniati crestatura placutei cu lamela din
orificiul de montare. impingeti pldcuta in graifar pand cand nu rdman
spatii libere intre placa stralucitoare a placutei si placa suport.



Figura 48 Instalarea noilor pldcute de inlocuire prin alinierea crestdturii pldcii de montare cu lamela pldcutei de inlocuit.

Etapa 5: Trimiteti placutele Tnapoi la OnRobot A/S - Los Angeles pentru
inlocuire.



10. Piese de schimb si accesorii

Categorie Numar Nume piesa Descriere

piesa

Graifar Gecko, Versiunea 5, fara

Graifar PGG-V5 Graifar Gecko V5 sistem de curatare piezoelectric
Placute Set placute graifar Gecko, Set placute graifar Gecko, fara
gecko PGG-P-4 fara piezo, 1 set de 4 placute @ piezo, 1 set de 4 placute

Cablu, 10 fire, set de cabluri cu
doua capete, conector drept mama

CBL-10W- la conectorul drept tata, conectori
Cablu 8M Cablu Turck - 10 fire, 1/O M12 EUROFAST
CBL-8W- Cablu Turck - 8 fire Ethernet Cablu, 8 fire, Ethernet, tata, M12,
Cablu RJ45-5M RJ45 5M
Suruburi de fixare pentru Surub cu cap cilindric si locas SS
Echipament MB-1 graifar M6X1.0 80mm
Cheie hexagonald - 5 mm
pentru montare robot, 9" Cheie hexagonala - 5 mm pentru
Instrument = HK-5 lungime totala montare robot, 9" lungime totala
Spaclu cu lama, 1-1 / 4" latime x
Unealta pentru scos 0.075" lama groasa cu margine
Instrument = PGG-RT-1 placutele Gecko tesita
OnRobot A/S USB Drive -
ghiduri de utilizare & linii Stick USB - ghiduri de utilizare &
USB PGG-USB-1 | directoare linii directoare
Alimentare = ADP-24V- ADAPTOR DESKTOP c.a/c.c. ADAPTOR DESKTOP c.a/c.c. 24V
electrica 90 24V 90W 90W
Pornire
rapida QS-GG-1 Ghid de initiere rapida
Graifar Graifar Gecko V5 cu sistem Graifar Gecko, versiunea 5, cu
(piezo) PGG-V5-P de curatare piezo sistem de curatare piezoelectric
Cablu CBL-4W- Cablu Turck - 4 fire, 8M,
(piezo) 8M piezo Controler Cablu, 4 fire, M12, tatd/mam3, 8M
Sistem electronic Driver Sistem electronic Driver
driver Piezo PGG-PZD-1 @ Piezoelectric Piezoelectric
Plac[ Adaptor
Placa Plac[ Adaptor pentru Roboti Kawasaki & pentru Roboti
adaptor ADP-1 Fanuc Kawasaki & Fanuc

Tabel 8 Piese pentru graifdrul Gecko si descrieri.



11. Depanare

11.1. Gestionarea erorilor
Evenimentele neasteptate si erorile sunt inregistrate de catre programul graifarului in

timpul unei functionari si pot fi salvate intr-un fisier local, in cazul in care ruleaza GUI
Desktop (a se vedea Sectiunea 7.3.5 privind Gestionarea erorilor.)

11.2. Starile LED-urilor

Pe graifar exista LED-uri care arata starea: conectat (“Power”), eroare generala (“Error”),
stare placute (“Pads”), si comunicatii (“Comms”). Indicatorii LED si semnificatiile acestora
sunt prezentate in tabelul de mai jos:

LED Nume  Culoare continua Clipire lenta Clipire rapida

si culoare

Putere Conectat N/A N/A

Verde

Eroare N/A Avertizare (erori interne);  Eroare majora; Graifarul

Rosu Graifarul are nevoie de trebuie oprit imediat si
intretinere; Verificati inspectat

jurnalele de eroare
pentru detalii

Placuta N/A A fost scapata o piesa Au fost scapate piese in

Portocaliu mod repetat si jurnalele de
eroare au fost actualizate

Comunicatii Comunicatii N/A N/A

Albastru conectate

Tabelul 9 Indicatori LED si semnificatiile lor.

12. Garantie

Va rugam sa consultati pagina web OnRobot A/S pentru informatii privind garantia sau
trimiteti un e-mail la info@onrobot.com

13. Contact

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H

5220 Odense, Danemarca
info@onrobot.com



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

14. Declaratii si certificate

Certificate Gecko Gripper:
e FCCPart 15/ Canada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e Design pentru Evaluarea IP 54
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