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1. Forord: Gekko-griberens teknologi

Gekko-griberen er en robotgriber, der bruger gekko-inspireret kleebeeffekt til at samle flade
genstande op uden et luftsystem.

1.1. Gekko-griberens opbygning

Mounting Face ~.

Kﬁ LEDs
, % Connectors

Gripper Base -

Ultrasonic

Sensor Gripping Face

Pads

Figur 1. Gekko-griberens opbygning.

Griberen er opbygget omkring en strukturel sokkel, der ogsa indeholder fgler- og
styreelektronikken. Den gverste del af den strukturelle sokkel er monteringsfladen, som fysisk
monteres pa robotten. Modsat monteringsfladen har gribefladen fire griberskiver placeret i et
mgnster med 2x2, der fastholder genstandene. Skiverne styres af en patentbeskyttet,
selvklzebende gribeteknologi, der ggr det muligt for griberen effektivt at fastholde og Igfte flade
og glatte genstande uden et luftsystem. Griberskiverne er aftagelige og kan udskiftes helt som
en del af en anbefalet rutinemaessig vedligeholdelsesplan. Gribefladen indeholder ogsa en
ultralydssensor, der overvager en genstands tilstedeveaerelse. Pa forsiden af gribersoklen er der
placeret fire (4) lysdioder, der informerer om griberens tilstand. De tre (3) stik til
stremforsyning af griberen, kommunikation og strgm til det valgfri, selvsteendige,
piezoelektriske rensesystem er placeret pa hgjre side af gribersoklen. Strgmmen (24V) tilfgres
via I/O-stikket. Dataene overfgres enten via Ethernet-stikket (8-polet) eller I/O-stikket (10-
polet).

1.2.Sadan virker gekko-griberen



Gekko-griberen sidder fast pa flade og glatte overflader ved hjlp af den samme
mekanisme, som bruges af en virkelig gekko (van der Waals-kraefter). Dette opnas ved
kontakt med klaebeskiver efter systemet forbelastning-fastholdelse-friggrelse.

Griberen hafter sig fast ved at forbelaste skiverne med en lille kraft, der passer til

4

genstandens overflade.
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Figur 2 Gekko-griberens placering pa underlaget (venstre), hvor den pdfgrer en forbelastningskraft, der komprimerer skiverne

(hagjre).

Efter forbelastningen kan griberen fastholde og flytte genstanden uden yderligere

kraftpavirkning.

L}
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Figur 3 Griberen er i stand til at Igfte underlaget op.

Som angivet af robotprotokollen slipper griberen genstanden ved at trakke skiverne tilbage
i griberhuset. Griberens skiver er genanvendelige og efterlader ikke “klistrede” rester pa
overfladerne. Skiverne slides op over tid (afhaengigt af materialet i genstanden) og kan let
udskiftes ved hjeelp af udskiftningsvaerktgjet. Desuden g@r den gekko-lignende
skiveteknologi det muligt for griberen at faestne sig til og friggre genstanden meget hurtigt
(fx friggrelse af genstand pa 500 msek ).
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Figur 4. Gekko-griberen traekker klzebeskiverne tilbage for at friggre dem fra underlaget.

1.3. Oversigt over centrale driftsprincipper

Som fglge af gekko-griberens unikke funktionsmekanisme er det vigtigt at forsta fglgende
centrale driftsprincipper for at bruge griberen korrekt og opna en optimal ydeevne for
griberen. Dette er MEGET vigtigt.

Overfladeruhed pavirker gribeevnen

Gekko-griberen fungerer bedst med hgjpolerede overflader, der tillader maksimal
kontakt mellem klaebeskiverne og underlagets overflade. Nar overfladen bliver mindre
glat, kraeves der en stgrre forbelastningskraft for at gribe underlagene. Matte overflader
skal betragtes som maksimumgraensen for overfladeruhed, som griberen kan fa fat i.

Se afsnit 9.4 for yderligere oplysninger.

Miljgmazessige forhold pavirker gribeevnen

Klaebeskiverne bruger van der Waals-krzefter til at haefte sig fast pa et underlag. Hvis der
er stgv eller snavs pa underlagets overflade, vil skiverne i stedet interagere med disse
partikler. Stgvede, fedtede, olierede eller vade underlag kan ikke kleebe fast pa gekko-
griberen. Griberen fungerer bedst med rene, glatte og tgrre overflader.

Se afsnit 9.5 for yderligere oplysninger.

Forbelastningskraften bestemmer den maksimale nyttelastkraft

Klebeeffekten afhaenger ogsa af, hvor stor forbelastningskraften pa overfladen er.
Denne forbelastningskraft afheenger desuden af overfladens glathed eller ruhed. For at
gribe og flytte en nyttelast er der en minimumsgraense for forbelastningskraften.
Nyttelastekraften stiger derefter med en tilsvarende stigning i forbelastningskraften.
Endelig kan nyttelastkraften ogsa maettes ved en vis forbelastningskraft, som afhaenger
af materiale- og driftsbetingelserne.

Se afsnit 9.4 for yderligere oplysninger.

Afstem griberfunktionen med registreringen af robotkollision eller andre
sikkerhedssystemer

Ved brug af gekko-griberen med en robot i positionsstyring skal man i gribefasen sgrge
for ikke at spaerre for robottens kollisionregistreringssystem. Den st@rste kraft griberen



nogensinde vil fa brug for at udgve pa en genstand er 150N for maksimal
fastholdelse. Baseret pa din robottype og genstanden kan det veere ngdvendigt at
justere robottens kollaborative indstillinger eller kollisionsindstillinger for at undga, at
robotten kommer ud af kurs ved kontakt.

e Plukkestedet og momenter fra genstande kan overvinde gribekraften
Specifikationerne for griberens kleebeevne er baseret pa, at genstandens tyngdepunkt
har samme afstand fra griberens skiver. Hvis genstandens tyngdepunkt ikke er centreret
eller genstanden pafgres momenter, kan bevaegelsen robot-genstand mindske griberens
kleebeevne, sa den taber genstandene.

Se afsnit 9.5 for yderligere oplysninger.

1.4.Sadan fungerer det piezoelektriske renggringssystem

Gekko-griberen leveres med et valgfrit, selvstaendigt renggringssystem, der bruger
piezoelektricitet til at renggre gekko-griberens skiver mellem hver arbejdscyklus
(fastholdelse/friggrelse). En piezodriver magnetiserer flere piezoelementer med samme
struktur til deres respektive resonansfrekvens (20-26 kHz) og vibrerer saledes kraftigt
gekkofilmen, hvorved stgvpartiklerne fjernes fra overfladen. Det piezoelektriske
renggringssystem kraever et ekstra kredslgb i griberhuset, der forstaerker en
indgangsspaending til 225 Volt (spids til spids).

Fa flere oplysninger i bilaget Piezoelektrisk reng@ringssystem, som ikke er standardudstyr.



2. Sikkerhed

Gekko-griberen er til industribrug og beregnet som en endeeffektor eller veerktgj til
industrirobotter. Den er beregnet til pick and place af flade, glatte genstande. Forkert brug kan
beskadige griberen eller det tilsluttede udstyr.

2.1. Gyldighed og ansvar

Oplysningerne i denne manual er ikke en vejledning i at designe et helt robotanlzeg.
Sikkerhedsinstruktionerne omfatter kun gekko-griberen og ikke
sikkerhedsforanstaltningerne for et helt anlaeg. Hele anlaegget skal designes og installeres i
henhold til de sikkerhedskrav, der er angivet i normer og regler i det land, hvor anlaegget er
installeret.

Anlaeggets integratorer er ansvarlige for at sikre, at de geeldende sikkerhedsregler og love i
de pageeldende lande overholdes, og at eventuelle vaesentlige risici i hele anleegget

elimineres.

Dette omfatter, men er ikke begraenset til:
e Udarbejdelse af en risikovurdering for hele anlaegget.

e Validering af at hele anlaegget er designet og installeret korrekt.

2.2. Ansvarsbegraensning
Sikkerhedsinstruktioner og andre oplysninger i denne manual er ikke en garanti for, at

brugeren ikke kan komme til skade, selv om alle instruktioner fglges.

2.3. Advarsler i denne manual

FARE! Dette angiver en meget farlig situation, som, hvis den ikke undgas, kan
medfgre personskade eller livsfare. A

FORSIGTIGDette angiver en potentielt farlig situation, som, hvis den ikke undgas, kan
medfgre personskade eller stgrre skader pa udstyret.

BEMARK
Dette angiver yderligere oplysninger som f.eks. gode rad eller anbefalinger.

2.4.Generelle advarsler

Dette afsnit indeholder generelle advarsler vedrgrende brugen af gekko-griberen.



10.

11.

12.

13.

14.

Serg for, at griberen er monteret korrekt.
Serg for, at griberen ikke st@gder ind i noget.
Brug aldrig griberen, hvis den er beskadiget.

Serg for, at lemmer ikke kommer i kontakt med eller kommer ind mellem
griberhuset og monteringsfladen, nar griberen arbejder eller er i frilgbstilstand.

Serg for at fglge sikkerhedsinstruktionerne for alt udstyr i anleegget.
Foretag aldrig aendringer pa griberen! En andring kan forarsage farlige situationer.

On Robot A/S FRASKRIVER SIG ETHVERT ANSVAR, HVIS PRODUKTET PA NOGEN
MADE £NDRES ELLER MODIFICERES.

Ved montering af eksternt udstyr skal sikkerhedsanvisninger i bade denne manual og
i den eksterne manual fglges.

Hvis griberen anvendes i anlaeg, hvor den ikke er tilsluttet en UR-robot, er det vigtigt
at sgrge for, at forbindelserne svarer til den analoge indgang, de digitale indgange,
udgange og strgmforbindelser. Sgrg for at bruge et programmeringsscript for gekko-
griberen, der er tilpasset dit specifikke anlaeg. Hvis du har brug for yderligere
oplysninger, kontakt din leverandgr.

Nar griberen kombineres med eller arbejder med maskiner, der kan beskadige
griberen, tilrades det kraftigt at teste alle funktioner separat uden for det potentielt
farlige arbejdsomrade.

Nar der stoles pa griberens tilbagemelding (I/O-klarsignal) for fortsat drift, og en fejl
vil forarsage skade pa griberen og/eller andre maskiner, tilrddes det kraftigt at bruge
eksterne sensorer ud over griberens tilbagemelding for at sikre korrekt drift, selv
hvis en fejl skulle opsta. OnRobot A/S kan ikke holdes ansvarlig for skader forvoldt pa
griberen eller andet udstyr som fglge af programmeringsfejl pa griberen.

Lad aldrig griberen komme i kontakt med aetsende stoffer, loddestaenk eller
slibemidler, da de kan beskadige griberen.

Overhold kollaborative standarder, hvis der er personale inden for griberens
driftsomrade.

Brug aldrig griberen, hvis maskinen, som den er monteret p3, ikke overholder
sikkerhedslovgivningen og -standarderne i dit land.



2.5. Tilsigtet brug

Griberen er til industribrug og er beregnet som en endeeffektor eller veerktgj til
industrirobotter. Den er beregnet til pick and place af en lang raekke forskellige genstande.

Kollaborativ brug af griberen, med mennesker taet pa eller inden for griberens
arbejdsomrade, ma kun finde sted pa ikke-farlige omrader, hvor hele anlaegget, herunder
genstanden, er uden vaesentlige risici i henhold til risikovurderingen af det givne anlaeg.

Enhver brug, der afviger fra den tilsigtede, anses for at veere utilladeligt misbrug. Dette
omfatter, men er ikke begraenset til:

1. Brugi eksplosionsfarlige miljger.

2. Brugi medicinske og livsvigtige anlaeg.

3. Brug fgr udarbejdelse af risikovurdering.

2.6. Risikovurdering

Det er vigtigt at foretage en risikovurdering. Da griberen anses som en delmaskine, er det
ogsa vigtigt at fglge vejledningerne i manualerne for alle de gvrige maskiner i anlaegget.
OnRobot A/S anbefaler, at integratoren bruger vejledningerne i ISO 12100 og I1SO 10218-2
til at foretage risikovurderingen.

Integratoren tager hgjde for fglgende potentielt farlige situationer ved udfgrelsen af
risikovurderingen. Der kan vaere andre farlige situationer afhaengigt af den konkrete
situation eller det specifikke anlzeg.
1. Fastklemning af lemmer mellem griberen og underlaget.
2. Penetrering af hud forarsaget af skarpe kanter og spidse punkter pa den genstand,
der gribes.
3. Konsekvenser af forkert montering af griberen.
4. Genstande der falder ud af griberen, f.eks. pa grund af forkert gribekraft eller for hgj
acceleration fra en robot.



3. Sadan kommer du i gang: Indhold
3.1. Gekko-griberen
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Figur 5 CAD-tegning af gekko-griberen og skiverne.



3.2. Stykliste og —numre

Reservedelsnavn Beskrivelse ’

Gekko-griber V5
Gekko-griber/skive-
enhed uden piezo, 1
st med 4 skiver

Turck-kabel - 10-leder,
1/0

Turck-kabel - 8-leder,
Ethernet RJ45
Monteringsbolte til
griber

Sekskantsnggle - 5mm
til montering pa robot,
9" samlet laengde
Varktgj til
afmontering af gekko-
skive

OnRobot A/S USB-drev
- brugervejledninger &
grafiske brugerflader
AC/DC DESKTOP-
ADAPTER 24V 90W

Guide til hurtig start

Gekko-griberen, Version
5, uden piezoelektrisk
renggringssystem
Gekko-griber/skive-
enhed uden piezo, 1
seet med 4 skiver

Kabel, 10-leder,
ledningssaet med
dobbelt ende, lige
hunstik til lige hanstik,
M12 Eurofast-stik
Kabel, 8-leder, Ethernet,
han, M12, 5M

M6X1.0 80mm lengde
SS indkantet saetskrue
Sekskantsnggle - 5mm
til montering pa robot,
9" samlet lengde
Bladspatel, 1-1 / 4" bred
x 0,075" tykt blad med
skra kant

USB-stik -
brugervejledninger &
grafisk brugerflade
AC/DC DESKTOP-
ADAPTER 24V 90W

Tabel 1 Reservedelsliste til gekko-griber og ekstraudstyr.

3.3. Software til Gekko-griber

Brugerinterface-software til konfiguration og betjening af gekko-griberen kan downloades
fra enten det medfglgende OnRobot A/S USB-stik eller fra OnRobot A/S’ hjemmeside:

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



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

4. Guide til hurtig start

Sikkerhedspamindelser

TRIN 1:

TRIN 2:

TRIN 3:

TRIN 4:

TRIN 5:

Installation og drift af gekko-griberen ma kun udfgres af uddannede fagfolk.

FARE Forkert handtering af griberen og de tilhgrende dele, mens de A

stremforsynes, kan medfgre kvaestelser eller dgdsfald.

Installering af skiver og montering af griber

Installer gekko-griberens fire skiver ved at indszette dem i gribefladen pa
griberen. Der skal bruges to skruer (M6-1-80) til at montere direkte pa en
Universal-robot. Ellers skal der bruges en monteringsplade (til andre
robotmaerker). Brug sekskantngglen pa 5 mm til at indsaette og spande boltene
til 8 Nm.

Tilslutning af griberen

Gekko-griberen strgmforsynes via I/0-kablet. Det selvstandige piezoelektriske
renggringssystem kraever en ekstra forbindelse til en hgjspaendingskilde gennem
piezo-kablet.

Efter stromtilslutning blinker griberens bla “Comms”-lampe to gange efter en lille
tidsforsinkelse for at angive, at griberen har afsluttet sin opstartssekvens. Det
anbefales, at du nu tester alle griberfunktionerne ved hjaelp af Windows
Desktop-brugerfladen.

Installering af gekko-griberens brugerflade
Installer gekko-griberens Windows Desktop-brugerflade fra det medfglgende
USB-stik eller OnRobot A/S’s hjemmeside.

Indstil griberens parametre

Vi anbefaler at bruge den robot-agnostiske skrivebords-brugerflade til at teste
griberens funktionalitet og programmere griberen. Dette brugervenlige interface
gor det muligt at angive nogle griberparametre, der angiver en gribertilstand.

Betjening af griberen

Du kan betjene gekko-griberen ved hjaelp af to forskellige
kommunikationstilstande: Digital I/O og Ethernet TCP. Ved hjalp af disse
tilstande kan du oprette en fuldt kundetilpasset gribeprotokol, der er
skraeddersyet til dine behov.

5. Installation af griberen pa robotten



Montering af griberen pa robotten er en hurtig og enkel proces. For alle Universal Robots-
modeller kan griberen monteres direkte pa robotten og kraever ikke monteringsplade. For
andre robotmodeller er en monteringsplade eller anden form for adapter pakraevet.

5.1. Ngdvendigt tilbehgr, vaerktgj og udstyr

Monter fglgende tilbehgr, vaerktgj og udstyr forud for installationen:

Dele v" Gekko-griber V5
Griber-komponenter. v" Gekko-griber/skiveenhed
v" Turck-kabel, 10-leder, I/O
v" Turck-kabel, 8-leder, Ethernet RJ45
v" Monteringsbolte til griber (M6-1-80)
v" OnRobot A/S USB-stik med
brugervejledninger og brugerflader
Tilbehgr v' Kabelbindere (anbefales)
Forbrugsvarer. v" Monteringsplade til alternative
robotmodeller (ekstraudstyr)
Vaerktgj v Sekskantnggle, 5mm (inkluderet)
Kreaeves til installation eller reparation, v" Vaerktgj til afmontering af gekko-skive
men ikke drift. (inkluderet)
Udstyr v" AC/DC desktop-adapter 24V 90W
Kreaeves til drift. (inkluderet)
v’ 24V jevnstrgm
v Hgjspaendingsforsyning til valgfrit
piezoelektrisk renggringssystem

Tabel 2 Installationsmaterialer.

5.2. Mekanisk installation: Montering af griberen

5.2.1. Stykliste

Fglgende dele medfplger ved levering af gekko-griberen:
Gekko-griberen

Gekko-griber/skiveenhed

Monteringsskruer x2

Sekskantnggle, 5mm (til montering griber)

AN

5.2.2. Sikkerhedsmeddelelser:

materialer eller personskade eller livsfare for operatgrer. Sgrg

FARE! Forkert installation kan medfg@re skader pa griber, robot, f
for, at griberen installeres korrekt af en uddannet fagmand.



FORSIGTIG  Sgrg for, at robotten er slukket eller er stationzer (ikke kgrer et
program), fgr griberen installeres.

5.2.3. Procedure for montering af griber
For Universal robots, ga videre til trin 2, da der ikke kraeves monteringsplade.

Trin 1: St gekko-skiverne pa griberen, fgr griberen monteres pa robotten.

Figur 6 Gekko-griberens gribeflade, hvor de fire skiver vil blive indsat.

Fastggr gekko-griberens fire (4) skiver pa gribefladen ved at placere
tappen pa skiveenheden, sa den passer med indhakket i

monteringshullet.

it
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Figur 7 Indhak i monteringshul (venstre) og tap pd skiveenhed (hgjre).



Figur 8 Placering af skiveenheden, s den kan indsaettes i monteringshullet.

De staerke magneter pa skivens fastggrelsessystem ggr det nemmere at
traekke skiverne til korrekt placering. Nar de er installeret, skal de flugte
helt med monteringsflade.

Figur 9 Installation af den endelige skive pG griberen. Bemeerk, at sglvpladen pd hver installeret skive flugter med
griberhuset.



Trin 2: Fastggr monteringspladen pa robotten ved hjlp af to monteringsskruer
(M6-1-80). Spaend hver skrue til 8 Nm ved hjzelp af en 5 mm

sekskantnggle.
Dette trin er kun til andre maerker end Universal Robots.

."
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Figur 10 Monteringsplade til andre robotter end Universal Robots.

Trin 3: Juster hullerne pa gekko-griberens monteringsflade i forhold til
monteringshullerne pa robotten (eller monteringsplade/kundeadapter).

Figur 11 De to monteringshuller pG griberens monteringsflade.

Indszet hver monteringsskrue (M6-1-80) pa griberens forside, skub
frigangsrgret nedad og brug den medfglgende 5 mm sekskantnggle til at



skrue pa plads. Spaend hver skrue til 8 Nm ved hjaelp af sekskantngglen pa
5mm.

4

Figur 12 Spzending af monteringsskruerne for at fastg@re griberen til robotten ved hjelp af 5 mm sekskantnggle.

Gekko-griberens vaerktgjsmidtpunkt har ingen forskydning af x- eller y-akse i forhold
til robotten. Derfor er vaerktgjets midtpunkt placeret i en afstand pa 185 mm (i z-
aksens retning) fra robotarmens monteringsflade.

Se afsnit 9.1 for detaljerede griberdimensioner.

Du er nu klar til at tilslutte den monterede griber (afsnit 6.3).

5.3. Elektrisk installation: Tilslutning & kommunikation med griberen

5.3.1. Specifikationer for strgmforsyning

Selve gekko-griberen strgmforsynes via I/O-kablet. De Igse ledninger pa det
medfglgende kabel skal afsluttes ved den strgmforsyning, der opfylder dine behov.
Dette kan indbefatte at forbinde til:
e 24V javnstrgm, 48W (nominel; 28V maksimum) ekstern strgmforsyning (via
medfglgende cylinderstik)
e Den integrerede 24V jevnstrgm strgmforsyning til robot-controlleren.

Gekko-griberens selvstaendige piezoelektriske renggringssystem (ekstraudstyr) kraever

en anden hgjspaendingskilde.
e Fd flere oplysninger i bilaget Piezoelektrisk rengg@ringssystem.

5.3.2. Kommunikation



Afhaengigt af din stremforsyning og dine kommunikationsbehov er der to mulige
griberkabelkonfigurationer (der omfatter det selvstaendige renggringssystem):
e Strem og kommunikation ved hjaelp af digital I/0 (1 Kabel)
e Strgmforsyning ved hjzelp af digital /0, kommunikation via Ethernet TCP/IP (2
kabler)

Det valgfri piezo-renggringssystem kraever et ekstra 4-polet kabel.

Digital I/0

v

v
v

v

Kommunikation og 24V forsyning via 10-polet stik (8-polet stik anvendes ikke
til digital I/0-kommunikation, kun Ethernet, se nedenfor).

Kan styres med enhver robottype med enkle I/O-signaler.

De gnskede indstillingspunkter (fx specifikke for positionskontrol,
kraftkontrol, forbelastning etc.) er fgrste indstilling med anvendelse af
Windows Desktop-brugerflade, derefter styres griberen ved hjalp af I/0-
interfacet.

Det er ikke ngdvendigt at installere robotsoftware.

Du kan strgmforsyne gekko-griberen pa en af to mader via I/0O:

1.

Du kan tilslutte cylinder-jackstikket direkte til den medfglgende
stromforsyning.

Du kan fjerne cylinder-jackstikket og bruge en 24V strgmforsyning pa din
foretrukne robot-controller (eller en anden kilde). Gekko-griberen bruger
mindre end 1 Amp (spids og RMS).

Det digitale 1/O-kabel leveres med tilslutningsporte til griberen og optiske
forbindelser i den modsatte ende til direkte og brugertilpassede ledninger, som
det er ngdvendigt for at integrere dem med dit system.

Figur 13 Digitalt I/O-kabelterminal med cylinder-jackstik (for
direkte strgmtilslutning) og andre indgangs/udgangs-ledninger.

For tilslutning af I/O-kanaler til deres korrekte forbindelser henvises til afsnit 8.1
Digital I/0-kommunikation.



Ethernet
v" Kommunikation over 8-polet stik.
v Kan styres med brugerdefinerede interfaces til programmeringskonsoller til
Universal Robot, Kawasaki og Fanuc.
v Kan ogsé styres med Windows Desktop-brugerinterface ved direkte Ethernet-
forbindelse mellem computeren og griberen.

Ethernet-kommunikation giver mulighed for dynamisk justering af griberens parametre,
hvorimod griberens parametre ikke kan justeres dynamisk i I/O uden Windows Desktop-
brugerfladen.

5.3.3. Procedure for strgmforsyning og tilslutning af griberen

Efter at griberen er monteret pa robotten (afsnit 6.2), og en passende strgmforsyning er
identificeret, er du klar til at tilslutte griberen.

Du skal bruge de strosm- og kommunikationskabler, der leveres med griberen (Turck-
kabel, 10-leder, I/0 og Turck-kabel, 8-leder, Ethernet RJ45) samt flere kabelbindere eller
lignende tilbehgr for at fastggre kablerne, sa de ikke forstyrres af robottens fulde
bevaegelsesradius.

FORSIGTIG Sorg for at kontrollere stikkenes tilstand pa gribersoklen, da
stikbenene let kan bgjes og beskadiges.

Trin 1: Tilslut det dobbelte digitale 1/O og strgmkablet til det tilhgrende stik pa
gribersoklen.

(@ robot

GECKO GRippER

Figur 14 Tilslutning af strem-/digitalt I/O-kabel til det tilsvarende griberstik.



Trin 2: Hvis du bruger Ethernet-kommunikation, vedhzaeftes Ethernet-kablet til
det tilhgrende stik, der er placeret pa gribersoklen.

Figur 15 Montering af Ethernet-kablet til det tilsvarende stik pa gribersoklen.

Trin 3: F@r kablet(-rne) vaek fra griberen langs robotten til stremforsyningen og

controlleren.
Sarg for at efterlade en tilstraekkelig kabelleengde, sa kablerne ikke er

strammet til, ndr robotten udnytter sin fulde bevaegelsesradius.

i A
Figur 16 Kabler fares lgst langs med robotarmen.
Trin 4: Fastggr kablerne, sa de fastholdes sikkert ude af robottens og

underlagets bevaegelsesradius. Afprgv alle robottens forventede



bevaegelser for at sikre, at kablerne ikke beskadiges under drift (se
eksempel pa roterende J-6 nedenfor).

‘ 4
Figur 17 Roterende J-6, hvor strém- og kommunikationskabler ikke beskadiges af robotbevaegelsen.

Vi anbefaler brug af kabelbindere, men andre selvhaftende anordninger
eller fastggrelsesanordninger kan egne sig bedre til dine szerlige behov.

BEMAZRK Afhaengigt af din protokol eller driftsbetingelser kan du overveje
yderligere strukturel eller isolerende beskyttelse af kablerne.

5.3.4. Lysdioder angiver elektriske tilstande og kommunikationstilstande

Gekko-griberens sokkel er udstyret med lysdioder, der giver hurtig visuel information
om status for fire forskellige tilstande.

Lysdioderne og deres betydninger kan ses i tabellen nedenfor:
Lysdiode navn og Farve for

Langsom blinken Hurtig blinken

farve konstant lys

Power (Strgm) Strgm tilsluttet N/A N/A

Grgn

Error (Fejl) N/A Advarsel (interne fejl); Stgrre fejl; Gripper bgr

Rad Griber skal efterses; Tjek = stoppes gjeblikkeligt og
fejllogs for flere detaljer = efterses

Pad (Skive) N/A En del er blevet tabt Dele er blevet tabt

Orange gentagne gange og fejllogs

opdateret
Comms Forbindelser N/A N/A

(Kommunikation) tilsluttet

Bla
Tabel 3 Lysdioder og deres betydninger.

Efter strgmtilslutning og fremfgring af forbindelseskabler mellem griberen og dens
strgmkilde og controller, skal du kontrollere, at lysdioderne pa gribersoklen angiver, at
griberen er i nominel funktion: konstant grgn, konstant bla, ingen rgde eller orange
lamper.



Figur 18 Lysdioder angiver, at griberen er i nominel funktion
(konstant gran for strem, konstant bld for forbindelse, fejl og skive er slukket).

5.4. Installationsbemaerkninger for forskellige robotter

For yderligere information om installation af forskellige robotmaerker henvises til
OnRobot A/S’ website for gekko-griberen:

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



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

6. Indstilling af griberens parametre

Du kan oprette en fuldt kundetilpasset griberprotokol, der er skraeddersyet til dine
protokolspecifikationer ved hjzelp af gekko-griberens grafiske brugerflade. | forbindelse med
brugerfladen kan du angive griberens forbelastningskraft og indstillingspunkter for
ultralydsomrade og gemme flere gribertilstande til fremtidig brug.

6.1. Installation af Windows Desktop brugerflade

OnRobot A/S leverer en brugervenlig grafisk brugerflade til Windows-skrivebordet til
programmering og styring af gekko-griberen via et Ethernet-kabel.

Anbefalede softwarekrav:
v’ Installeret Windows 7 med Service Pack 1 eller hgjere (x86 eller x64-versionen)
v’ Installeret .NET Framework 4.7 eller hgjere

6.1.1. Installation af skrivebordets brugerflade:
Trin 1: Installer programmet ved at abne filen ”“Gecko Gripper Desktop GUI setup

(Opseaetning af gekko-griberens skrivebordsbrugerflade)” fra det medfglgende
OnRobot A/S USB-stik eller fra OnRobot A/S’ hjemmeside.

Vzelg installationsmappe ‘
Hvor skal Gecko Gripper Desktop GUI installeres? C

Installationsprogrammet installerer Gecko Gripper Desktop GUI i folgende
mappe.

Klik p& Naeste for at fortsaette. Klik p& Gennemse, hvis du vil vaelge en anden mappe.

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

Der skal vaere mindst 9.5 MB fri diskplads.

e

Figur 19 Start af installationen af gekko-griberens brugerflade.




Trin 2: Vealg afkrydsningsfeltet “Launch Gecko Desktop GUI” (Start gekko-
skrivebordets brugerflade), nar installationen er faerdig. Dette vil starte

programmet.

[
{@ Installationsguide - Gecko Gripper Desktop GUI version 1.0.0 —

Fuldfgrer installation af Gecko

C@’ Gripper Desktop GUI

Installationsguiden har fuldfert installation af Gecko Gripper
Desktop GUI p& computeren. Programmet kan startes ved at
vaelge de oprettede ikoner.

Klik p& Fzerdig for at afslutte installationsprogrammet.

Start Gecko Gripper Desktop GUI

Figur 20 Start af gekko-griberens brugerflade efter installation.

Du kan nu starte programmet nar som helst ved at abne exe-filen
"PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” fra den mappe, hvor den blev installeret.

Trin 3: Indtast gekkogriberens IP-adresse, nar startskeermen beder om det, for at
aktivere kommunikationen med gekko-griberen.

@

Hjaelp Indstillinger

Gem som standardindstilling

Gecko Gripper
IP-adresse: | 192.168.0.170 X L]

Figur 21 Gekko-griberens startskaerm.



Du kan ogsa a&ndre IP- eller portkonfigurationen under fanen ”Settings”
(Indstillinger) i hovedmenulinjen. Griberens standard-IP-adresse er
192.168.0.170 og standardportnummeret er 30000.

Velg afkrydsningsfeltet "Save as Default” (Gem som standard) til automatisk
at benytte denne IP-adresse til gekko-griberen, naeste gang applikationen
abnes.

6.2. Opsaetning af statisk IP for skrivebordets brugerflade.

Gekko-griberen og bordcomputeren skal dele det samme lokale netvaerk for at
kommunikere med succes. | de fglgende trin forklares, hvordan man konfigurerer IP-
adressen for at parre skrivebordet med gekko-griberens.

Trin 1: Abn kontrolpanelet og klik pa ”View network status and tasks.” (Vis
netvaerksstatus og opgaver)

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
.
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
[‘] Uninstall a program

Figur 22 Lokalisering af netvaerksstatus i computerens kontrolpanel (markeret med bldt).

Trin 2: Klik pa “Change adapter settings” (£ndr adapterindstillinger) i gverste venstre
panel i vinduet.



&} 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 adapter settings

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

Change your networking settings

'5. Set up a new connection or network

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

= Troubleshoot problems

Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.

HomeGroup
Infrared
Internet Options

Windows Defender Firewall

Figur 23 Lokalisering af linket "Change adapter settings" (understreget bla tekst).

Trin 3: | det naeste vindue, skal du hgjreklikke pa ”Ethernet” for at fa en rullemenu og
derefter vaelge “Properties” (Egenskaber).
‘i« Metwork Connections — [m] *
4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections P
Organize - Disable this network device Diagnose this connection Rename this connaction - - | | °
- Bluetooth Network - Ethernet 3 . VirtualBex Host-Dnly
&i] Connection k! " Unidentified network &! . Metwork
KBS e connaciad i =% Realtek USB GbE Famil =% Enabled
%7 Disable
‘ Status
Diagnose
G Bridge Connections

Create Shortcut
' Delete
!; Rename

= Properties

4items 1 item selected

|

Figur 24 Adgang til menupunktet Ethernet Properties.

Trin 4: | pop op-menuen Ethernet Properties skal du finde og vaelge ”Internet Protocol
Version 4 (Internetprotokol version 4) (TCP / IPv4).” Herefter skal du klikke pa
knappen ”“Properties” (Egenskaber).



]

Connections — O

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

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

Network
Enabled

; Bluetooth | Networking | Sharing . VirtualBox Host-Only

- t

. Connectiol

B Connect using:
Not conng}

! N

8

I? Realtek USB GbE Family Controller £3

This connection uses the following items:

E3Cliert for Microsoft Netwarks A

"5: File and Printer Sharing for Microsoft Networks

’E:\c'irlua\EUx MNDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler

o oo Veon # (TCP/IPu0 |

2. Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol

. Microsaft LLDP Protocol Driver v
>

CRONEEE

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 __ay
Figur 25 Adgang til Egenskaber for Internetprotokol version 4 (TCP / IPv4).

Trin 5: | det efterfglgende pop op-vindue skal du vaelge knappen “Use the following IP
address. (Brug fglgende IP-adresse)”

| feltet ”IP address (IP-adresse)” indtastes “192.168.0.x”, hvor X er et vilkarligt
heltal mellem 0 og 255 bortset fra 170, da ”192.168.0.170” er gekko-griberens
IP-adresse. For eksempel er 7192.168.0.3” en gyldig IP-adresse til skrivebordets
brugerflade, som vil tillade kommunikation med gekko-griberen (se figuren).

| feltet “Subnet mask (subnetmaske)” indtastes ”255.255.255.0”.

Lad feltet “Default gateway (standard-gateway)” sta tomt.

o

Klik pa ”"OK” for at afslutte tildelingen af IP-adresse til skrivebordets brugerflade.
Brugerfladen er nu i stand til at finde og oprette forbindelse til gekko-griberen.



6.3. Indstilling af griberparametre ved hjaelp af Windows Desktop-brugerfladen.

Organize -

4 items

W Metwork Connections

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

Disable this net

|| Bluetooth

Connectig

x Mot conng
;- Wi-Fi

! LACI Guet

atl] Intel(R) Wi

@ Ethernet 3 Properties * Hion

Metworking  Sharing

[ W

¥ Enabled

Internet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties x

General

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

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

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

Obtain DMS server address automatically

(®) Use the following DNS server addresses:

Preferred DNS server: l:l

Alternate DNS server: l:l

[ validate settings upon exit e
Corce

1 item selected

— ]

v U Search Network Connections

- - | |

VirtualBox Host-Only

Figur 26 Indtastning af en gyldig IP-adresse for skrivebordets brugerflade.

o
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Nar der er etableret en forbindelse til gekko-griberen, vil instruktionsskaermen komme
frem. Bemaerk, at du til enhver tid kan afbryde griberen ved at vaelge “Disconnect (afbryd)” i

menulinjen.

Fil Indstillinger

@ Traenings Tilstandsskasrm - Opret ny tilstand

Data Hjzlp Afkoble

Gecko Gripper
=
g

Robot

Universal (Ethernet) ~

Automatisk Indlaesningskraft
(B0-150N)
500N| + -

Ultrasonisk Rakkevide
(0-260 mm)
500 mm| +

Opryd Pads

Pad Position
® Tilkoble
Frakoble

= O X
@robot

Figur 27 Instruktionstilstand (Create New State — Opret ny tilstand) pd skrivebordet.

Kontroller, at gekko-griberens brugerinterfacesoftware er opdateret.
Softwareversionen er noteret pa siden “About (Om)” under "Help (Hjaelp) ” i

hovedmenulinjen.




@ Om OnRobot Bruger Interface X

@FObOt OnRobot Gecko Gripper Bruger
Interface Software Version Nr. 1.0.0.0

Besgqg htips://onrobot.com for mere information om vores produkter

Copyright © 2018 OnRobot

LUK

Figur 28”About Dialog”-boks.

For information om fejlfinding og support, klik pa "Support” under
fanebladet “Help (Hjeelp)” i hovedmenulinjen.

Du kan konfigurere de gnskede enheder (Metric (metrisk), Imperial (britisk
standard) eller Percentage (procent)) under fanen ”Settings” (Indstillinger) pa

menulinjen.
@ Settings X
Units
System Range (Preload Force, Ultrasonic Sensor)
@ Metric (cm, N) 50-160 N, 0-260 mm
Imperial (in, Ib-ft) 11.2-36 Ibf, 0-10.2 in
Percentage (%) 1-100 %, 0-100 %
OK CANCEL

Figur 29 /£ndring af enheder i dialogboksen “Settings” (Indstillinger).

Du er nu klar til at bekraefte griberfunktionaliteten og konfigurere griberen fra
skrivebordet.

6.3.1. Opret ny tilstand: Programmering af en griberfunktion for fgrste gang
Trin 1: Abn gekko-griber-applikationen. Skaermen ”“Training Mode Screen’
(Treeningstilstandsskaerm) skal komme frem.

)



(0] Traenings Tilstandsskaerm - Opret ny tilstand - [}

Fil Indstillinger Data Hjeelp Afkoble
robot

woas Gecko Gripper
';:
F

@mbok

Robot

Universal (Ethernet) ~

Automatisk Indlaesningskraft Ultrasonisk Rzkkevide Pad Position

(30-150 N) ® Tilkoble
— S00N| | + - 500 mm| +

0-260 mm)

Frakoble

Opryd Pads

Figur 30 Traeningstilstand (Training mode) (Create New State — Opret ny tilstand) pd skrivebordet.

Trin 2: Vzlg den relevante robot og kommunikationstilstand fra rullemenuen
"Robot” i midten til hgjre pa brugerfladen.

Trin 3: Indstil den gnskede forbelastningskraft.
Indstillingen sendrer det kraftniveau, hvor griberen meddeler robotten, at
den har naet en vis belastning. Fx ved plukning af et stort stykke glas,
hvor der kraeves en forbelastningskraft pa 100 N, nar 100N nas i I/O-
tilstand, saettes pol 5 pa H@J; i Ethernet-tilstand indstilles pakkeindeks 9
fra O til 1.
For yderligere oplysninger om at vaelge en passende forspaendingskraft til
din opgave og dit materiale henvises til afsnit 9.4.

BEMZAERK: Gekko-gribernes perceptionsomrdde for forbelastning er 30 til
150N, perception er IKKE mulig under 30N

Trin 4: Indstilling af ultralydsomrade.
Ligesom indstillingen af forbelastningskraften meddeler denne indstilling
robotten inden for hvilket omrade den angivne forbelastningskraft er
naet. Denne funktion er nyttig, nar man skal hente flade genstande ud af
en stabel, da den ggr det muligt for robotprogrammeren at kgre ved
maksimal hastighed, indtil griberen registrerer, at den naermer sig et
pickup-punkt. Et eksempel pa dette anvendelsestilfaelde er beskrevet i
afsnit 8.1, trin 2.
Ultralydsomradet er som standard 125,0 mm.

Trin 5: Veelg skiveposition.
For at teste griberens grundlaeggende funktionalitet kan brugeren
forsgge at udfgre en handling med hver skiveposition ("Engage” og
"Disengage”).
Skivens standardposition er “Engage.”




Trin 6: Nar du er faerdig med at opsaette den nye tilstand, skal du vaelge
"Perform Action” (Udfgr handling) for at indstille griberen til tilstanden,
der matcher de valgte parametre.

Disse parametre er registreret i griberens hukommelse. Hvis griberen
kgres i I/O-konfiguration, vil den bruge disse parametre til at indstille
griberens tilstand. Hvis griberen anvendes i Ethernet-funktion, vil den
bruge disse parametre som starttilstand, men de kan andres dynamisk.

Trin 7: For at vise griberkraft og positionsdata i realtid, skal du vaelge ”Start
Plotting Data. (Start plotning af data)” For at ophgre med at vise data,
skal du veaelge ”Stop Plotting Data. (Stop plotning af data)”

(@) Training Mode Screen - Create New State

- o *
File Settings Data Help Disconnect
robot

i) '3; Gecko Gripper
B

@ obot N
Robot
- Universal (Ethernet) ~

. Pad Position
Preload Force Ultrasonic Range
(50-160 N) (0-260 mm) @ Engage
- 1050N| + = 1300mm| + Disengage
Pad Release
Clean Pads
160
pan presence O
140
120
B

Figur 31 Markering af griberdata i skrivebords-brugerfladen.

Trin 8: For at se griberdata i realtid, inklusive tilstedevaerelse af dele, slid,

forbelastningskraft og skiveposition, skal du ga til “View Data (Vis data)”
under fanen “Data” pa menulinjen.

@ Vis Gecko Gripper Data X
Tilstedevarende dele ‘ Automatisk Indlzsning Force Deriv 0
Slid 0 Ultrasonisk Rekkevide 30.0 mm
Automatisk Indlzsningskraft 45.0 N Pad Position Tilkeble

Figur 32 Vis griberdata i skrivebords-brugerfladen.




Flere handlinger:
Gem griberkonfiguration (se afsnit 7.3.2)
Indlaes eksisterende griberkonfiguration (se afsnit 7.3.3)
Nulstil griber (se afsnit 7.3.4)
Fejlhandtering (se afsnit 7.3.5)
Renggr skiver (se afsnit 7.3.6)

6.3.2. Gem griberkonfiguration
Hvis du gnsker at bruge flere parameterkonfigurationer for griberen, kan det vaere
nyttigt at gemme individuelle konfigurationer til en fil og fa adgang til dem pa et
senere tidspunkt. Denne funktion er nyttig, hvis flere genstande skal plukkes, og
robotten skal omstilles med jeevne mellemrum.

Trin 1: Veaelg “File > Save Action to File” (Gem handling til fil) i menulinjen.

Veelg, om tilstandsparametre skal gemmes til XML-fil via dialogboks.

(%) Gem konfigurationen i XML-fil X
4 [ > ThisPC > Desktop v D Search Desktop e

Organize v New folder 3= » (7]

l; This PC Name Status Date modified Type

_J 3D Objects || GripperSettings 2018-10-08 09.24.46.xml 57 08.10.2018 9:30 XML Document
[ Desktop

‘3‘ Documents

< Downloads

D Music

= Pictures

B Videos

s Local Disk (C:)
s Local Disk (E:)

AR GripperSettings 2018-10-08 09.30,14.xml v

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

~ Hide Folders Cancel

Figur 33 Lagring af en XML-fil med gekko-griber-parametre.
6.3.3. Belastningskonfiguration: Anvendelse af en eksisterende eller tidligere gemt
gribertilstand

Hvis du har gemt flere griberkonfigurationer, kan du indlaese dem for hurtigt at
indstille en griber til en tidligere anvendt tilstand.



Trin 1: Vealg "File = Load Configuration” (Belastningskonfiguration) i
menulinjen.

En Abn fil-dialogboks vises.

@ Aben indstillinger XML-fil X

4 M > ThisPC » Desktop v O Search Desktop Je)

= @ @

& OneDrive 2 Name Status Date modified Type

Organize ¥ New folder

8 This PC || GripperSettings 2018-10-08 09.30.14.xml

Q

08.10.2018 9:30 XML Document
_J 3D Objects

[ Desktop

| Documents

4 Downloads

D Music

| Pictures

m Videos

‘s Local Disk (C:)

- Local Disk (E:)

TR N PP Vi X

File name: | GripperSettings 2018-10-08 09.30.14.xml v ’ XML-filer (xml) (*xml)

Figur 34 Brug af skrivebords-brugerfladen til at Gbne en XML-fil med en tidligere gemt griberkonfiguration.

Trin 2: Valg for at abne en tidligere gemt XML-fil.
Dette vil indlzese de tilstandsindstillinger for gekko-griberen, der er gemt i

denne fil og sende dig tilbage til instruktionsskeermen “Training Mode”
(indlaesningstilstand).




(E) Traenings Tilstandsskasrm - Indlass tilstand - O X
Fil Indstillinger Data Hjeelp Afkoble
robot

woas Gecko Gripper
"F P
F

@(obok \

Robot

Universal (Ethernet) ~

Automatisk Indlaesningskraft Ultrasonisk Rzkkevide Pad Position

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

= S500N|| + 5= 500 mm| +
Frakoble

Opryd Pads

Figur 35 Instruktionsskaerm (indlaesningstilstand) med indlaeste tilstandsparametre fra en tidligere gemt tilstand.

Trin 3: Vaelg "Perform Action” (Udfgr handling) for at aktivere griberen til den
tilstand, der blev indlaest i det foregaende trin.

6.3.4. Nulstilling af griber

Denne handling nulstiller alle aendringer af griberens tilstandsparametre siden sidste
gang, de blev gemt i den tilhgrende XML-fil. Hvis der ikke er tidligere gemte
versioner, vil nulstilling af griberen a&ndre griberens parametre tilbage til
standardvaerdierne (se afsnit 8).

Trin 1: Vis instruktionsskeermen enten fra en ny tilstand eller efter at have valgt
indlzesning af eksisterende tilstand.

Trin 2: Klik pa knappen ”"Reset Gripper” (Nulstil griber) nederst til venstre pa
skaermen.

6.3.5. Fejlhandtering

Gekko-griberens brugerflade gemmer detaljerede oplysninger om uventede
haendelser eller fejl under udfgrelsen af programmet. Disse fejllogs kan hentes fra
menulinjen "Help” (Hjeelp) ved at klikke pa "Error Logs” (Fejllogs). Klik pa ”Load Logs
(indlaes logs)” for information om fejllog. Fejllogs kan gemmes til en fil for at hjaelpe
med fejlfinding. For at slette alle logs pa skaermen skal du klikke pa ”Clear All” (Ryd
alt). Veelg “Cancel” (Annuller) for at vende tilbage til instruktionsskaermen, “Training

Mode” (Traeningstilstand).



(&) Fejliogs

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

LUK INDLAS LOGS GEM SOM FIL RYD ALLE

Figur 36 Haendelseslogning og fejldetaljer.

6.3.6. Renggr skiver

Funktionen ”Clean Pads” (Renggr skiver) anvendes med det valgfri, selvstaendige
piezoelektriske renggringssystem.

Fa flere oplysninger i bilaget Piezoelektrisk rengaringssystem.




7. Betjening af griberen

Protokoller til betjening af griberen afhaenger i hgj grad af kommunikationstilstanden: Digital
I/0 eller Ethernet TCP. Der kan overfgres betydeligt flere data gennem Ethernet-
kommunikation. Bilag med yderligere driftsbetingelser for specifikke robotmeaerker kan findes pa
OnRobot A/S’ hjemmeside for gekko-griberen.

Griberen udfgrer fglgende hovedopgaver, som hver isar kan aktiveres gennem en hvilken som
helst kommunikationstilstand:

e Klaeber sig fast

e Friggr genstanden

e Renggr skiverne med renggringssystemet (se bilaget Piezoelektrisk renggringssystem)

7.1. Digital I/O-kommunikation

Dette afsnit beskriver, hvordan du far griberen til at udfgre specifikke opgaver ved hjzlp af
digital I/O-kommunikation.

BEMZRK Huvis du bruger digital I/0-kommunikation til at betjene griberen, foreslar vi, at

Trin 1:

Trin 2:

du anvender brugerfladen til Windows-skrivebordet. Programmering ved hjalp
af skrivebords-brugerfladen er vigtig for at udfgre alle griberfunktioner.

Brug Windows-skrivebordets brugerflade til at konfigurere vaerdier for fglgende
indstillingspunkter (se afsnit 7 for flere detaljer):

e Forbelastning

e Ultralydsomrade

e Skiveposition

e Renggringstid (hvis udstyret er installeret)

Nar griberen styres af 1/0, bestemmes dens adfaerd af de parametre, der er gemt
i griberens hukommelse. Griber-parametrene gemmes kun i hukommelsen, nar
"Perform Action (Udfgr handling)” vaelges fra brugerfladen pa
instruktionsskaermen “Training Mode” (traeningstilstand). | I/O-styring er
griberparametrene statiske, men griberens adfeerd og sensordata kan tilgas via
I/O-styring.

Brug robotten til at styre griberen i I/0. I/O-polernes fordeling er angivet i
tabellen nedenfor:

Pol | Farve Ind/Ud Gekko-parameter



1 Hvid IND ENGAGE

2 Brun IND DISENGAGE

3 Gron ub ULTRASONIC

4 Gul ub PART

5 Gra ub PRELOAD

6 Pink ub PAD SERVICE
(WEAR)

7 BIa PWR 24VIN

8 Red PWR GNDIN

9 Orange ubD ERROR

10 Gylden IND EARTH GND

Figur 37 Polfordeling for 10-polet stik.

Fordelingen af IND/UD-poler kan betragtes fra griberens perspektiv: For inddata
forventer griberen at modtage et 24V H@JT eller LAVT signal; for uddata sender
griberen et 24V H@JT eller LAVT signal til robotten.

Inddata
ENGAGE (INDKOBLET) (pol 1)
Brug robotten til at sende et 24V signal til at flytte skiverne til indkoblet position
(ENGAGE). Bemeerk, at griberen kun vil flytte skiverne til denne position, hvis signalet for
DISENGAGE er LAVT. Hvis badde ENGAGE- og DISENGAGE-signalerne er H@JE, vil skiverne
ikke bevaege sig.

DISENGAGE (UDKOBLET) (pol 2)

Brug robotten til at sende et 24V signal for at flytte skiverne til udkoblet position
(DISENGAGE). Bemazerk, at griberen kun vil flytte skiverne til denne position, hvis signalet
for ENGAGE er LAVT. Hvis bade ENGAGE- og DISENGAGE-signalerne er H@JE, vil skiverne
ikke bevaege sig.

CLEANING (RENG@RING) (pol 10)

Denne pol aktiverer det valgfri, selvstaendige piezoelektriske renggringssystem. Hvis du
bruger piezo-renggringssystemet, anbefaler vi, at denne pol indstilles til H@J, nar
griberen ikke har en del, dvs. imellem plukningerne. Fa flere oplysninger i bilaget
Piezoelektrisk reng@ringssystem.

Uddata

ULTRASONIC (ULTRALYD) (ben 3)

Ultralydsudgangen ULTRASONIC vil lzese H@J, hvis en del befinder sig inden for en
afstand under den indstillede veerdi i Windows-brugerfladen. | modsat fald vil den laese
LAV, da der ikke befinder sig en del inden for den angivne afstand.

Eksempel pa anvendelse: Plukning af flade genstande i en stabel
Disse trin angiver i detaljer, hvordan du kan bruge ultralydssignalet (ULTRASONIC) til at
programmere griberen til at hente genstande ud af en stabel.



1. Brug Windows-brugerfladen til at indstille ultralydsomradet til 50 mm.

2. Under udfgrelsen af robottens pick-and-place-rutine svaever den over stablen.
Hvis ULTRASONIC-udgangen er pa LAV, kan robotten hurtigt neerme sig stablen,
da de ultrasoniske uddata indikerer, at griberen ikke befinder sig inden for
omradet (50 mm).

3. Nar ULTRASONIC-udgangen skifter til H@J, har griberen registreret en genstand
inden for 50 mm. Robotten skal seenke hastigheden, sa gekko-griberen har
mulighed for at udfgre sin handling med at plukke en genstand ud af en stabel.

4. Robotten afslutter sin pick-and-place bevaegelse. Naeste gang robotten plukker fra
stablen, kan griberen kompensere dynamisk for eendringen i stabelhgjden.

PARTS PRESENCE (TILSTEDEVZARELSE AF DEL) (pol 4)

PARTS PRESENCE-udgangen vil laese H@J, hvis griberen registrerer, at den har plukket en
genstand. Den laeser LAV, hvis griberen ikke holder en genstand. Dette signal kan
anvendes til at bekreaefte, at griberen korrekt har plukket en del.

Hvis en del tabes, vil dette udlgse en fejl i fejllogs og lysdioden "Pad” begynder at blinke
(orange) pa selve griberen.

PRELOAD (FORBELASTNING) (pol 5)

PRELOAD-udgangen vil laese H@J, hvis den forbelastningskraft, som griberen udgver, er
stgrre end den indstillede vaerdi i Windows-brugerfladen. | modsat fald laeser PRELOAD-
udgangen LAV. Den forbelastningskraft, der udgves af gekko-griberen, afhaenger af, hvor
langt robotarmen bevaeger sig mod genstanden.

Eksempel pa anvendelse: Forbelastning til plukning af en genstand
Disse trin angiver, hvordan du kan bruge PRELOAD-signalet til at overvage griberkraften
pa den genstand, der plukkes

1. Brug Windows-brugerfladen til at indstille forbelastningen til 100 N.

2. Under udfgrelsen af robottens pick-and-place rutine, antages det, at robotten
bevaeger sig nedad for at udgve en forbelastning, sa genstanden kan samles op.
Nar PRELOAD-udgangen er LAV, skal robotten fortszette sin nedadgaende
bevaegelse.

3. Nar PRELOAD-udgangen skifter til H@J, har griberen naet eller overskredet
forbelastningsgraensen pa 100 N. Robotten skal standse sin nedadgaende
bevaegelse, da den har anvendt den gnskede forbelastningskraft til at plukke
genstanden.

PAD SERVICE (SKIVESERVICE) (pol 6)
PAD SERVICE-udgangen (ogsd kaldet ”Wear”(slid)) vil leese H@J, nar gekko-skiven er ved
at veere slidt. Operatgren bgr overveje at udskifte gekko-skiverne pa dette tidspunkt.

ERROR (FEJL) (pol 9)
ERROR-udgangen vil laese H@J, nar der opstar en fejl, som registreres i fejlloggen for
griberen. Denne handelse vil ledsages af den blinkende orange "Error”-lysdiode pa




gribersoklen. Fejlloggen og fejlkoderne kan hentes fra griberen gennem Windows-
brugerfladen (se afsnit 7.3.5).

7.2. Ethernet TCP/IP-kommunikation

Styring af griberen i Ethernet giver mulighed for dynamisk og fuld kontrol af griberens
parametre. Nedenstaende tabel viser den fulde liste over indgangs/udgangs-parametre,
som brugeren kan styre i Ethernet-funktion.

Gripper Mode (Gribertilstand)
(Ethernet & 1/0)
Live Data Stream (Live-
datastrgm)

Pad Position (Skiveposition)
(Engage/Disengage)
(Indkobl/Frakobl)

Save Settings for Gripper 1/0
(Gem indstillinger for griber-
1/0)

Preload force Spec
(Specifikationer for
forbelastningskraft)

Ultrasonic Range Spec
(Specifikationer for
yltralydsomrade)

Enable Cleaning (Aktiver
renggring)

Cleaning Time (Renggringstid)
(Single Cycle) (Enkeltcyklus)
Preload Force Reached
(Forbelastningskraft naet)

Part Presence
(Tilstedevaerelse af del)

Wear (Slid)

Error Detected (Fejl

IND

IND

IND

IND

IND

IND

IND

IND

ud

ud

ud

ud

Kommunikationstilstand (Ethernet eller 1/0)
Aktiverer/deaktiverer datalaesninger i realtid

Flytter gekko-skiverne til indkobling eller udkobling
for pick and place

Gemmer de aktuelle griberindstillinger i
hukommelsen for 1/O-styring

Indstilling af forbelastningssensoren. Hvis
forbelastningssensoren laeser en st@rre veerdi end
denne indstilling, udlgser den
forbelastningskraftens 1/0O-udgang pa H@)
Indstilling af ultralydssensor. Hvis
ultralydssensoren registrerer en genstand taettere
pa end denne indstilling, udlgser den I/0-udgangen
for ultralydsomradesensoren pa H@)
Aktiverer piezosystemet til selvrenggring (kun for
gribere, der har piezosystem)
Renggringstid for en enkelt cyklus af piezosystemet
til selvrenggring
Indstiller til H@J hvis forbelastningskraften er over
den specificerede forbelastningskraft. | modsat fald
er den LAV, da forspaendingskraften er under den
specificerede forbelastningskraft
Udgangen for tilstedevaerelse af del vil laese H@),
hvis griberen registrerer, at den har plukket en
genstand, og den laeser LAV, hvis griberen ikke har
en genstand.

Udgangen for slid vil leese H@J, nar gekko-skiverne
er ved at veere slidte. Operatgren skal overveje at
udskifte gekkoskiverne, nar denne udgang laeser
H@).

Fejludgangen vil leese H@J, nar der opstar en fejl.



registreret) Dette vil blive ledsaget af en orange fejllampe
(lysdiode), sammen med en fejllog, der registreres i
griberen og kan hentes via Windows-brugerfladen
eller den robotspecifikke brugerflade.

Error Code (Fejlkode) ud Denne giver fejlkodenummeret for den seneste
fejl.
Preload Force Data (Data for ud Giver den aktuelle vaerdi for sensoren for
forbelastningskraft) forbelastningskraft
Ultrasonic Range Sensor ud Angiver den aktuelle vaerdi for sensoren for
(Sensor for ultralydsomrade) ultralydsomrade
Gripper Mode (Gribertilstand) IND Kommunikationstilstand (Ethernet eller 1/0)
(Ethernet & 1/0)
Live Data Stream (Live- IND Aktiverer/deaktiverer datalaesninger i realtid
datastrgm)

Tabel 4 Gekko-griberens TCP/IP-parametre

Griberen kan styres i Ethernet TCP/IP-tilstand via OnRobots robotbrugerflader, der
understgttes for Universal Robots, Fanuc og Kawasaki.

7.3.Indstilling af veerktgjsmidtpunkt

Gekko-griberens veerktgjsmidtpunkt har ingen forskydning af x- eller y-akse i forhold til
robotten. Derfor er veerktgjsmidtpunktet placeret i en afstand af 185 mm (i z-aksens
retning) fra robotarmens monteringsflade (se afsnit 9.1 for detaljerede
griberdimensioner).

Sgrg for, at griberens planniveau er pa linje med den genstand, der skal plukkes. Indstil
veerdien for robottens hgje sigtepunkt (slingren, haeldning, rulning), sa den er i samme
plan som genstandens position.

Nar genstanden samles op, skal griberen bevaege sig mod genstanden, indtil den
gnskede forbelastningskraft er naet, eller fgr skiverne nar bunden, alt efter hvad der
kommer fgrst.

7.4. Betjening af griberen med registreringen af robotkollision eller andre
sikkerhedssystemer

Ved brug af gekko-griberen med en robot i positionsstyring skal man i gribefasen sgrge
for ikke at spaerre for robottens kollisionsregistreringssystem. Den stgrste kraft,
griberen nogensinde vil fa brug for at udgve pa en genstand, er 150N for maksimal
fastholdelse. Baseret pa din robottype og genstanden kan det veere ngdvendigt at
justere robottens kollaborative indstillinger eller kollisionsindstillinger for at undga, at
robotten kommer ud af kurs ved kontakt.



7.5. Tilfeelde med brug af gekko-griberen: Plukning og placering af et lille solpanel

Nar en genstand plukkes og placeres med gekko-griberen, skal fglgende trin overholdes:

Trin 1: Fgr plukning fgres robotten og griberen til en ”sigte”-position over
genstanden. Sgrg for at genstandens tyngdepunkt er under griberens
midtpunkt. S@rg ogsa for, at griberens skiver og genstanden befinder sig i
samme plan, dvs. ikke halder.

Figur 38 Forkerte (venstre, midt) og korrekte (hgjre) sigtepositioner.

Trin 2: Nar du plukker, fgres griberen langsomt mod genstanden (i dette tilfaelde
nedad), samtidig med at du sikrer, at griberens skiver og genstandens
overflade er parallelle.

GECKO GRIPPER

Figur 39 En visuel kontrol af, at skiverne og overfladen af solpanelet er parallelle.

Trin 3: Bring genstanden i kontakt med griberen og pres ind, indtil den gnskede
forbelastningskraft er ndet. Forbelastningskraften kan laeses pa
robotinterfacet eller Windows-brugerfladen.



BEMZRK Den maksimale forbelastningskraft for gekko-griberen er 150N. Det kan
vaere ngdvendigt at justere indstillingerne pa robotten for at naerme sig
denne maksimale kraft.

Hvis der ikke er behov for en tilstraekkelig forbelastning (fx ved meget
lette genstande), kan griberen styres visuelt til kontakt i positionsstyring.
Under alle omstaendigheder er det vigtigt, at griberhuset ikke kommer i
kontakt med genstanden. Dette kan beskadige genstanden og forstyrre
robottens kollisionssikkerhed.

GECKO GRIPPER =

YES

GECKO GRIPPER

NO

Figur 40 Korrekt (top) og ukorrekt (bund) afstand for griberhuset
i forhold til den genstand, der skal plukkes (her solpanelet).

Trin 4: For at friggre genstanden skal du fglge de specifikke anvisninger for den
valgte kommunikationstype, enten 1/O eller Ethernet.

Hvis du bruger I/O0-kommunikation, skal den korrekte 1/0-kanal for
DISENGAGE (frakobl) seettes pa H@J (i 1 sekund eller mindre) og derefter
pa LAV. Dette vil traekke skiverne tilbage i griberen. Nar genstanden er
placeret, skal skiverne skifte til ENGAGE (indkobl) ved at fastholde den
korrekte I/0-kanal pa H@J et gjeblik og derefter tilbage pa LAV for at
forberede naeste plukning.



Hvis du bruger Ethernet-kommunikation, kan det samme resultat opnas
ved at indstille den korrekte Ethernet-pakke pa H@J eller LAV pa samme
made som ved brug af /0.

Nar genstanden placeres, skal skiverne traekke sig tilbage. Det er vigtigt at
bemaerke, at under skivernes tilbagetraekning vil genstanden saenkes ned
mellem griberhuset og den overflade, den placeres pa. Se afsnit 9.1 for
yderligere detaljer om griberdimensioner.



8. Specifikationer for gekko-griberen

8.1. Tekniske specifikationer

8.1.1. Dimensioner for gekko-griberen

Gekko-griberens dimensioner er illustreret nedenfor i metriske enheder (mm).

185
75

Figur 42 Gribefladedimensioner (bund) for gekko-griberen.



Figur 43 Monteringsfladedimensioner (top) for gekko-griberen.

8.2. Miljpmaessige og driftsbetingelser

Tilstand Minimumvardi  Optimal Maksimal Noter

veerdi vaerdi
Temperatur 0°C N/A 50°C Opbevaring op til 60°C
Overfladeegenskaber = Mat overflade = Hgjpoleret N/A Glattere overflader kraever

mindre forbelastningskraft for

en gnsket nyttelastkraft.
Tabel 5 Miljg- og driftsbetingelser for gekko-griberen.

8.3. Mekaniske specifikationer

8.3.1. Griberspecifikationer

Maksimal nyttelast (kg) Blankpoleret stal / akryl / glas/ metalplader

Naturlig vedhaeftning 8.2/81/6.6/6.1

Efter sikkerhedsfaktor (x2) 8.2/8.1/6.6/6.1

Med renggringssystem 16/16/13/1.3
Gribervaegt 2,4kg

125 N (reduceret forbelastning medfarer reduceret
Anbefalet forbelastning til friktion; se afsnit 9.4 for yderlige oplysninger);
maksimal vedhzeftning 150 N maksimal forbelastningskraft.
Friggrelsestid 500 ms
FCC Part 15 / Canada ISED

Certificeringer CE - EMC, CE-LV
IP-klasse 54
Fejlhandtering Lysdioder og grafisk brugergraenseflade

Brugergraenseflade Programmeringskonsol (Universal, Kawasaki,



Fanuc)

Windows-pc
Holder fast pa delen ved
strgmsvigt? Ja
Digital I/0

Kommunikationsmuligheder Ethernet TCP (kundeprotokol)
Arbejdstemperatur 0C-50C

Spids: 24VDC, 0,8 A
Krav til stremforsyning RMS: 24VDC, 0,5 A

2 kabler: Strgm & 1/0, Piezo-driver (M12)

Kabel / Stremmuligheder 3 kabler: Strgm, Ethernet, Piezo-driver (M12)

Tabel 6 Specifikationer for gekko-griberen.

8.3.2. Specifikationer for skiven

Opfattelse af delenes tilstedeveerelse Ja (ultralyd)

Skivemateriale Patentbeskyttet silikoneblanding

Slidegenskaber Afhaenger af overfladens ruhed

Mekanisme for skivefastggrelse Magnetisk
50.000-100.000 cyklusser (afhaengig af

Skifteinterval overfladen)

Selvstendigt renggringssystem Piezoelektrisk (valgfrit)

Interval for selvsteendig renggring og %

genvinding 15 sek: 3% /2 min: 5 % / 15 min: Maks.

Manuelt renggringssystem Silikonerulle

Interval for manuel rengering og %

genvinding Variabelt / 100 %

Tabel 7 Specifikationer for gekko-griberens skiver.

8.3.3. Specifikationer for forbelastningssensor
Forbelastningssensorsystemet er baseret pa piezoresistiv Tekscan-sensorteknologi. De
basale sensordata kan eventuelt findes pa Tekscans hjemmeside (nedenfor), men hvert

sensorsystem er kalibreret til hver griber.

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

8.3.4. Ultrasonic Range Sensor

Opfattelse af omrade og tilstedevaerelse af dele er baseret pa ultralydssensorteknologi.
Yderligere information kan findes her:

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



https://www.tekscan.com/flexiforce-load-force-sensors-and-systems
https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf

8.4.Valg af en passende forbelastningskraft

Valg af en passende forbelastningskraft er afggrende for en optimal griberbetjening og
afhaenger meget af detaljerne for din specifikke applikation. For eksempel
underlagsmateriale, robot-genstand-bevaegelser samt miljgforhold vil alle pavirke, hvor
meget forbelastningskraft, der er ngdvendig.

8.4.1. Vedhaftningsstyrke stiger med forbelastningskraften (afhaengigt af materiale)

Gekko-griberen fungerer bedst med hgjpolerede overflader, der tillader maksimal
kontakt mellem klaebeskiverne og underlagets overflade. Nar overfladen bliver mindre
glat, kraeves der en stgrre forbelastningskraft for at gribe underlagene. Matte overflader
skal betragtes som maksimumgraensen for overfladeruhed, som griberen kan fa fat i.

Preload vs. Payload
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Figur 44 Nyttelastkraft for en given forbelastningskraft er afhaengig af underlagets glathed eller ruhed.

Specifikationerne for vedhaftning gar ud fra, at genstandens tyngdepunkt ligger i
samme afstand fra griberens skiver. Hvis genstandens tyngdepunkt ikke er centreret
eller genstanden pafgres momenter, kan griberens kleebeevne mindskes, sa den taber
genstandene..

Den optimale forbelastningskraft for din applikation vil afheenge af genstandens
overfladeruhed og skal bestemmes ved forsgg under dine specifikke driftsbetingelser.

Sa lenge de er glatte og stive ved forskydning (ikke streekker sig), kan fleksible
materialer ogsa samles op af gekko-griberen (fx aluminiumsfolie og plastindpakning).



Den ngdvendige forbelastningskraft til at plukke disse materialer afhaenger bade af
overfladeruheden og stivheden af den bagside/understgtning, som disse overflader
holdes pa. Den optimale forbelastningskraft skal bestemmes ved forsgg.

8.5. Plukningsplacering og graenser for nyttelastbevaegelse

Brugerne skal ogsa tage hgjde for G-kraefter eller andre kraefter, der pavirker den
plukkede del, og som ville kunne overvinde gekko-griberens gribekraft. Ved pafgring af
et moment kan genstanden Igsne sig fra skiverne, hvilket kan medfgre, at den tabes.
Dette problem forstaerkes, nar genstandens fodaftryk langt overstiger griberens
fodaftryk.



9. Vedligeholdelse af griber

9.1. Vedligeholdelsesoversigt og tidsplan

Gekko-griberens skiver er fremstillet af praecisionsstgbt silikone eller polyuretanfilm
med en mikrostruktur som en gekko. Kontakt med skarpe genstande kan beskadige
skivens overflade og forringe funktionen. Gekko-griberens ydeevne maksimeres, nar
skiverne er rene og tgrre. Skiverne kan tiltreekke st@v, sa det er bedst at bruge gekko-
griberen i et rent miljg og/eller udfgre en rutinemaessig renggring.

Del Beskrivelse af vedligeholdelse Frekvens
Skiver Rutinemaessig rengaring: Afhaengigt af
driftsforholdene.
e Manuel - Klaeberulle Retningslinjer er:
e Programmeret - e Manuel - Ugentlig
Renggringsstation e Programmeret - Daglig
e Selvsteendig - Piezoelektrisk e Selvsteendig - Hver
cyklus, hvis det er
muligt
Udskiftning:
For hver 50.000-100.000
cyklusser
Stik Udskiftning pa grund af bgjede Efter behov

stikben
9.2.Renggring af griberens skiver

For at renggre skiverne manuelt, inspiceres skiverne og den medfglgende klaeberulle
anvendes til at fjerne stgv eller snavs.

Figur 45 Manuel renggring af gribeskiverne med klaeberullen.



Hvis du bruger det valgfri piezoelektriske renggringssystem, henvises til bilaget
Piezoelektrisk renggringssystem.

9.3. Udskiftning af griberskiver

Gekko-griberens skiver er beregnet til en holdbarhed pa 50.000-100.000 cyklusser under
normale driftsforhold. Hvis skiverne ikke ser ud til at gribe korrekt, selvom de renggres
rutinemaessigt (se afsnit 10.2), anbefaler vi helt at udskifte griberskiverne.

Brug det medfglgende afmonteringsveaerktgj til at udskifte griberskiverne.

Trin 1: Hvis du bruger det piezoelektriske renggringssystem, skal du sikre, at
stromkilden er midlertidigt afbrudt eller slukket.

Trin 2: Flyt griberskiverne til maksimal udskubbet indstilling, sadledes at skiverne
er maksimalt synlige.

Figur 46 Gekko-griberens skiver i maksimalt udskubbet position og afmonteringsveerktdjet.

Trin 3: Indszet kanten af veerktgjet til afmontering af skiverne mellem skivens
blanke s@lvplade og den matte bagplade. Brug veerktgjet som en
vaegtstang mod griberhuset for at lirke den brugte skive af. Gentag pa alle
skiver.



Figur 47 Brug afmonteringsv_a?rktﬂjet som veegtstang til at udskifte slidte skiver.

Trin 4: For at installere nye skiver skal indhakket pa skiven placeres pa linje med
tappen i monteringshullet. Skub skiven ind i griberen, indtil der ikke er
nogen afstand mellem skivens blanke sglvplade og bagpladen.

Figur 48 Installering af nye erstatningsskiver ved at placere indhakket
pd monteringspladen ud for tappen pé den nye skive.

Trin 5: Send skiverne tilbage til OnRobot A/S - Los Angeles for at fa dem skiftet.



10. Reservedele og tilbehgr

Kategori

Griber PGG-V5

Gekko-skiver PGG-P-4

Kabel CBL-10W-8M
Kabel CBL-8W-RJ45-5M
Hardware MB-1

Veerktgj HK-5

Vaerktgj PGG-RT-1

UsB PGG-USB-1

Stregmforsyning ADP-24V-90

Hurtig start QS-GG-1

Reservedelsnummer

Reservedelsnavn

Gekko-griber V5
Gekko-griber/skive-
enhed uden piezo, 1
set med 4 skiver

Turck-kabel - 10-leder,
1/0

Turck-kabel - 8-leder,
Ethernet RJ45
Monteringsbolte til
griber

Sekskantsnggle - 5mm
til montering pa robot,
9" samlet lengde

Veerktgj til afmontering
af gekko-skive
OnRobot A/S USB-drev
- brugervejledninger &
grafiske brugerflader
AC/DC DESKTOP-
ADAPTER 24V 90W

Guide til hurtig start

Beskrivelse
Gekko-griberen, Version
5, uden piezoelektrisk
renggringssystem
Gekko-griber/skive-
enhed uden piezo, 1
seet med 4 skiver

Kabel, 10-leder,
ledningssaet med
dobbelt ende, lige
hunstik til lige hanstik,
M12 Eurofast-stik
Kabel, 8-leder, Ethernet,
han, M12, 5M

M6X1.0 80mm lengde
SS indkantet saetskrue
Sekskantsnggle - 5mm
til montering pa robot,
9" samlet lengde
Bladspatel, 1-1 / 4" bred
x 0,075" tykt blad med
skra kant

USB-stik -
brugervejledninger &
grafisk brugerflade
AC/DC DESKTOP-
ADAPTER 24V 90W

Kun piezoelektrisk gekko-griber

Griber (piezo) PGG-V5-P
Kabel (piezo) CBL-4W-8M
Piezo-driver PGG-PZD-1

Ekstraudstyr

Gekko-griber V5 med
piezoelektrisk
renggringssystem
Turck-kabel - 4-leder,
8M, piezo-controller
Piezo-driver-elektronik

Gekko-griber Version 5,
med piezoelektrisk
renggringssystem
Kabel, 4-leder, M12,
han/hun, 8M
Piezo-driver-elektronik

Adapterplade ADP-1

Adapterplade til Kawasaki- &

Fanuc-robotter

Adapterplade til
Kawasaki- &
Fanuc-robotter

Tabel 8 Dele til og beskrivelser af gekko-griberen.



11.

Fejlfinding
11.1. Fejlhandtering

Uventede haendelser og fejl registreres af griberprogrammet under en kgrsel og kan
gemmes til enten en lokal fil, hvis der kgres skrivebords-brugerflade (se afsnit 7.3.5
vedrgrende Fejlhdndtering.)

11.2. Lysdiode-tilstande

Der er status-lysdioder pa griberen for strgm ("Power”), generel fejl ("Error”), skivetilstand
(”Skiver”) og kommunikation ("Comms”). Lysdioderne og deres betydninger kan ses i
tabellen nedenfor:

Lysdiode  Farve for Langsom blinken Hurtig blinken

navn og konstant lys

farve

Strgm Stregm tilsluttet N/A N/A

Grgn

Fejl N/A Advarsel (interne fejl); Stgrre fejl; Gripper bgr

Rad Griber skal efterses; Tjiek  stoppes gjeblikkeligt og
fejllogs for flere detaljer efterses

Skive N/A En del er blevet tabt Dele er blevet tabt

Orange gentagne gange og fejllogs

opdateret
Comms Forbindelser N/A N/A
Bla tilsluttet

12.

13.

Tabel 9 Lysdioder og deres betydninger.

Garanti

Se garantioplysninger pa OnRobot A/S’s hjemmeside eller send en e-mail til
info@onrobot.com

Kontakt

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H

5220 Odense, Danmark
info@onrobot.com



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

14. Erkleeringer og certificeringer

Gekko-griberens certificeringer:
e FCCPart 15/ Canada ISED
e CE-EMC, CE-LV
e Designet til IP-klasse 54
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