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1. Onsdz: Gecko Tutucu Teknolojisi

Gecko Tutucu, diiz nesneleri hava sistemi olmadan almak icin geko esinlenen bir yapisma
sistemini kullanan robot bir tutucudur.

1.1. Gecko Tutucu Terimleri

Mounting Face ~.

Kﬁ LEDs
, % Connectors

Gripper Base -

Ultrasonic

Sensor Gripping Face

Pads

Sekil 1. Gecko Tutucu Terimleri.

Tutucu tasariminda sensor ve kumanda elektronik devrelerini iceren yapisal bir taban bulunur.
Yapisal tabanin Ust kismi, robota fiziksel olarak monte edilmis olan montaj yiiziidiir. Montaj
ylziniln karsisinda,yapisma islemini gergeklestiren 2x2 1zgara seklinde diizenlenmis dort adet
tutucu pedi bulunur. Bu pedlerde, tutucunun hava sistemi o/madan diiz ve pliriizsiiz nesneleri
etkin bir sekilde tutup kaldirabilmesini saglayan 6zel bir yapiskan kavrama teknolojisi bulunur.
Tutucu pedler gikarilabilir ve 6nerilen rutin bakim programinin bir pargasi olarak tamamen
degistirilebilir. Kavrama yuzeyinde ayrica bir nesne olup olmadigini izleyen ultrasonik bir sensor
bulunur. Tutucu tabaninin 6n ylizeyinde, tutucunun durumuyla ilgili bilgileri gériinttileyen dort
adet (4) LED bulunur. Tutucu glici, iletisim ve opsiyonel otonom piezoelektrik temizlik sistemi
gliclini saglayan g (3) adet konektor, tutucu tabaninin sag tarafinda yer alir. Gug (24V), G/C
konektoru araciligiyla saglanir. Veriler, Ethernet konektoéri (8 pim) veya G/C konektori (10 pim)
aracthigiyla aktarihr.



1.2. Gecko Tutucu Nasil Calisir

Gecko Tutucu, diiz ve pirizsiiz ylzeylere gergek gekolarla ayni mekanizmayi kullanarak (van
der Waals kuvvetleri) tutunur. Bu islem, yapiskan pedlerle temas yoluyla én yiikleme-tutma-
ayrilma seklinde gercgeklestirilir.

Tutucu, nesnenin ylzeyine uygun kiguk bir kuvvetle pedleri dnceden yiikleyerek yapisma

4

olusturur.
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Sekil 2 Gecko Tutucunun alt tabakaya yerlesmesi (sol) ve 6n ylikleme giictiniin uygulanarak pedlerin sikistiriimasi (sag).

On yiikleme sonrasinda tutucu, ek bir kuvvet uygulamadan nesneyi tutabilir ve tasiyabilir.
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Sekil 3 Tutucu, alt tabakayi kaldirabilir.

Tutucu, robot protokoliinde belirtilen sekilde pedleri tutucu muhafazasina geri ¢cekerek
nesneden ayrilir. Tutucu pedler yeniden kullanilabilirdir ve ylizeyler Gzerinde “yapiskan”
kalinti birakmaz. Pedler zamanla yipranir (nesnenin malzemesine gore degisir) ve ped
degistirme araci kullanilarak kolayca degistirilebilir. Ayrica, geko benzeri ped teknolojisi
tutucunun hizli zaman 6élgeklerinde tutunmasini ve ayrilmasini saglar (6rn. ayrilma 500 msn).
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Sekil 4. Gecko Tutucu, alt tabakadan ayirmak igin yapiskan pedleri geri ceker.

N

1.3. Temel Calisma Prensiplerine Genel Bakis

Gecko Tutucunun benzersiz bir ¢galisma mekanizmasina sahip olmasi nedeniyle tutucuyu
dogru sekilde kullanmak ve en iyi tutucu performansini elde edebilmek icin asagidaki
¢alisma prensiplerinin anlasilmasi 6nemlidir. Bu COK dnemlidir.

Yiizey PiirtzlGlGgi Tutusu Etkiler

Gecko Tutucu yapistirici pedler ile alt tabaka ylzeyi arasinda maksimum temasa izin
veren ylksek dlizeyde perdahli ylizeylerde en iyi sekilde ¢alisir. Ylizey ne kadar purizli
olursa, alt tabakalari tutmak icin o kadar fazla 6n yikleme kuvveti gerekir. Mat
ylzeylerde, tutucunun tutus kapasitesini etkileyen maksimum ylzey plrizIGlGga sinin
g6z 6nilne alinmalidir.

Daha fazla bilgi icin bkz. Béliim 9.4.

Cevre Kosullari Tutusu Etkiler

Yapiskan pedler, alt tabakaya tutunmak icin van der Waals kuvvetlerini kullanir. Alt
tabaka ylzeyi lizerinde toz veya kalinti varsa, pedler ylizey yerine bu partikiller ile
etkilesir. Tozlu, gresli, yagl veya islak ylizeyler, Gecko Tutucuya yapismaz. Tutucu en iyi
temiz, diz ve kuru ylzeylerde calisir.

Daha fazla bilgi icin bkz. Béliim 9.5.

Maksimum Tasima Kapasitesini On Yiikleme Kuvveti Belirler

Yapisma kuvveti ayrica ylzeye uygulanan on yikleme kuvvetine de baglidir. Bu 6n
ylikleme kuvveti ayrica ylizeyin diiz veya pirizli olmasina gore de degisir. Tasima
ylklerini tutmak ve tasimak icin minimum bir 6n ylikleme kuvveti esigi bulunur. Daha
sonra tasima yuki kuvveti, 6n ylkleme kuvvetindeki karsilik gelen artisla birlikte artar.
Son olarak, tasima yiki kuvveti, malzemeye ve calisma kosullarina 6zgi bir 6n yikleme
kuvvetinde de doyurulabilir.

Daha fazla bilgi icin bkz. Béliim 9.4.



Tutucu Fonksiyonunu, Robot Carpisma Tespiti veya Diger Giivenlik Sistemleriyle
Uyumlu Hale Getirme

Gecko Tutucuyu, pozisyon kontroliindeki bir robotla birlikte kullanirken robotun
carpisma tespiti sisteminin devreye girmemesi icin nesnenin tutus asamasi sirasinda
dikkatli olunmalidir. Tutucunun maksimum yapisma icin bir nesne lizerinde uygulamasi
gereken en yiiksek kuvvet 150 N’dir. Robotunuzun tipine ve nesneye bagli olarak, temas
halinde robotun takilmasini engellemek icin robotun isbirligine dayali veya carpisma
ayarlarini yapmak gerekebilir.

Kaldirma Konumu ve Nesne Momentumu Tutma Kuvvetine Ustiin Gelebilir
Tutucunun yapisma 0Ozellikleri, nesnenin agirlik merkezinin tutucu pedlerine es uzaklikta
oldugunu varsayar. Nesnelerin agirlik merkezi ortali degilse veya nesneye momentum
uygulanirsa, robot-nesne hareketi tutucunun yapisma kuvvetini azaltarak nesneleri
distrmesine neden olabilir.

Daha fazla bilgi icin bkz. B6liim 9.5.

1.4. Piezoelektrik Temizlik Sistemi Nasil Calisir

Gecko Tutucunun, her bir tutma/birakma doéngusu arasinda piezoelektrikten faydalanarak
Gecko Tutucu pedlerini temizleyen opsiyonel bir otonom temizlik sistemi bulunur. Bir piezo
suriicd, birden gok tinimorf piezo elemaninda kendi rezonans frekanslarina (20-26 kHz)
kadar elektrik akimi olusturarak geko filmini gligli bir sekilde titrestirir ve toz partikillerini

yuzeyden uzaklastirir. Piezoelektrik temizlik sistemi igin tutucu muhafazasi iginde giris
voltajini 225 Volta (tepeden tepeye) ¢ikaran ilave bir devrenin bulunmasi gerekir.

Daha fazla bilgi igin Piezoelektrik Temizlik Sistemi Ekine bakin; bu secenek standart degildir.



2. Glvenlik

Gecko Tutucu, endistriyel robotlar icin u¢ elemani veya arac olarak tasarlanmis bir sanayi
ekipmanidir. Diiz, purizsiz nesneleri kaldirma ve yerlestirme islemleri igin tasarlanmistir. Yanhs
kullanim, Tutucuya veya bagli ekipmana zarar verebilir.

2.1. Gegerlilik ve Sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler eksiksiz bir robotik uygulama tasarlamaya yonelik bir kilavuz degildir.
Guvenlik talimatlari sadece Gecko Tutucu ile sinirhdir ve eksiksiz bir uygulamanin giivenlik
onlemlerini kapsamaz. Eksiksiz uygulama, uygulamanin kurulu oldugu ulkenin
standartlarinda ve yonetmeliklerinde belirtilen givenlik gerekliliklerine uygun olarak
tasarlanip kurulmalidir.

Uygulamayi entegre eden kisiler, ilgili Gilkede gecerli glivenlik yasa ve yonetmeliklerinin tam
olarak uygulanmasindan ve tam uygulamadaki tim ciddi tehlikelerin bertaraf edilmesini

saglamaktan sorumludur.

Bu asagidakileri icermekle birlikte, bunlarla sinirli degildir:
e Tam uygulama igin bir risk degerlendirmesi yapma.

e Tam uygulamanin dogru tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama.

2.2.YukUmlulik Sinirlamalari

Bu kilavuzdaki giivenlik talimatlari ve diger bilgiler, tiim talimatlara uyuldugunda bile,
kullanicinin zarar gérmeyeceginin garantisi degildir.

2.3. Bu Kilavuzdaki Uyarilar

TEHLIKE! Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya 6liime neden olabilecek ¢ok
tehlikeli bir durumu belirtir. A

DIKKAT  Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya ekipmanda ciddi hasara neden
olabilecek, tehlikeli olmasi muhtemel bir durumu belirtir.

NOT
ipucu ve tavsiye gibi ek bilgileri gosterir.



2.4.Genel Uyarilar

Bu bolimde, Gecko Tutucunun kullanimina iliskin genel uyarilar bulunur.

1.

10.

11.

12.

Tutucunun dizgilin bicimde monte edildiginden emin olun.
Tutucunun engellere carpmadigindan emin olun.
Hasarli bir Tutucuyu kesinlikle kullanmayin.

CGalisma veya 6gretme modundayken herhangi bir uzvunuzun Tutucu muhafazasi ve
montaj yliziiyle temas etmediginden veya bunlarin arasinda olmadigindan emin
olun.

Uygulamadaki tiim ekipmanin givenlik talimatlarina uymaya dikkat edin.

Tutucuyu asla modifiye etmeyin! Herhangi bir modifikasyon tehlikeli durumlara
neden olabilir.

OnRobot A/S, URUNDE HERHANGI BIR DEGIiSIKLIK VEYA MODIFIKASYON YAPILDIGI
TAKDIRDE HiCBIR SORUMLULUK KABUL ETMEZ.

Harici bir donanimi monte ederken, buradakilerle birlikte harici kilavuzdaki glivenlik
talimatlarina da uyulduguna emin olun.

Tutucu bir UR robota bagli olmadigl uygulamalarda kullanilacaksa, baglantilarin
analog giris, dijital girisler, cikislar ve glic baglantilarina benzediginden emin olmak
dnemlidir. Ozel uygulamaniza uygun sekilde adapte edilmis bir Gecko Tutucu
programlama komut dosyasi kullandiginizdan emin olun. Daha fazla bilgi icin IGtfen
tedarikginizle irtibata gecin.

Tutucunun ona zarar verebilecek makinelerle kombine edilmesi veya birlikte
¢alismasi durumunda, tiim fonksiyonlarin olasi tehlikeli ¢calisma alaninin disinda
ayrica test edilmesi 6nemle tavsiye edilir.

Kesintisiz calisma igin Tutucu geri bildirimine (G/C hazir sinyali) dayaniliyorsa ve bir
ariza nedeniyle Tutucu ve/veya diger makineler zarar gérecekse, ariza meydana
gelse bile dogru calismayi glivenceye almak icin, Tutucu geri bildirimine ek olarak
harici sensorlerin de kullanilmasi 6nemle tavsiye edilir. OnRobot A/S, programlama
hatalari nedeniyle Tutucunun veya diger ekipmanin zarar gérmesinden sorumlu
tutulamaz.

Tutucunun hasar gérmesine neden olabilecegi icin, korozif maddeler, lehim sicramasi
veya asindirici tozlar ile Tutucunun temas etmesine asla izin vermeyin.



13. Tutucunun ¢alisma alani igcinde personelin durmasi gerekiyorsa, isbirligine dayall
standartlara uyun.

14. Ulkenizdeki glivenlik yasalari ve standartlarina uymayan bir makineye takili bir
Tutucuyu asla ¢alistirmayin.

2.5. Kullanim amaci

Tutucu endustriyel robotlar igin ug elemani veya arag olarak tasarlanmis bir sanayi
ekipmanidir. Farkh nesneleri alma ve yerlestirme islemleri igin tasarlanmistir.

Tutucunun insanlarla birlikte veya insanlara yakin sekilde isbirligine dayali calismaya yonelik
olarak kullanilmasi yanizca, 6zel kullanimin tutulan nesneleri de igerecek sekilde komple
uygulamaya dair risk degerlendirmesine baglh olarak énemli bir risk tasimadigi, tehlikeli
olmayan uygulamalar icin mimkiinddr.

Kullanim amaci disinda herhangi bir sekilde kullanim veya uygulama, izin verilemez kétiye
kullanim olarak degerlendirilir. Bu asagidakileri icermekle birlikte, bunlarla sinirh degildir:
1. Patlama olasiligi olan ortamlarda kullaniimasi.
2. Tibbi veya hayati tehlike arz eden uygulamalarda kullaniimasi.
3. Risk degerlendirmesi yapilmadan kullaniimasi.

2.6. Risk Degerlendirmesi

Risk degerlendirmesi yapmak dnemlidir. Tutucu, kismen tamamlanmis bir makine olarak
kabul edildiginden, uygulamada yer alan tim makinelerin kilavuzlarinda yer alan
yonergelere uyulmasi da 6nemlidir. OnRobot A/S, entegrasyonu saglayan kisinin risk
degerlendirmesini yapmak icin ISO 12100 ve I1SO 10218-2 yonergelerinden yararlanmasini
tavsiye etmektedir.

Entegrasyonu yapan kisi, risk degerlendirmesini yaparken asagidaki olasi tehlikeli durumlari
dikkate almalidir. Belirli bir duruma veya uygulamaya bagli olarak baska tehlikeli durumlar
da olabilir.

1. Tutucu ile alt katman arasina uzuvlarin sikismasi.

2. Tutulan nesnenin keskin kenarlarinin ve sivri uglarinin deri kesiklerine neden olmasi.

3. Tutucunun yanlis montajina bagh sonuglar.

4. Ornegin, yanhs kavrama kuvveti veya bir robota bagli yiiksek hizlanma nedeniyle

nesnelerin Tutucudan dismesi.



3. Baslarken: icindekiler
3.1. Gecko Tutucu
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Sekil 5 Gecko Tutucu ve pedlerin CAD ¢izimi.



3.2. Parca Listesi ve Numaralari

Parga Adi Aciklama

Gecko Tutucu, Versiyon 5, piezo
Gecko Tutucu V5 temizlik sistemi yok
Gecko Tutucu Ped Tertibati,
piezo yok, 4 pedden olusan 1 | Gecko Tutucu Ped Tertibati, piezo
set yok, 4 pedden olusan 1 set
Kablo, 10 telli, Cift uglu kordon seti,
diz disi konektorden diiz erkek
konektore, M12 Eurofast
Turck Kablosu - 10 telli, G/C konektorler

Turck Kablosu - 8 telli Kablo, 8 telli, Ethernet, Erkek, M12,
Ethernet RJ45 5M
M6X1.0 80 mm Uzunluk SS Soket
Tutucu Montaj Civatalari Basi Baslik Vidasi
Altigen Anahtar - 5 mm
Robot montaji igin, 9" Altigen Anahtar - 5 mm Robot
toplam uzunluk montaji i¢in, 9" toplam uzunluk
Spatula Bigagl, 1-1/4" Genislik x
Gecko Pad Cikarma Araci 0,075" Kalinhkta Egik Kenarli Bigak
OnRobot A/S USB Siiriicii -
kullanim kilavuzlari ve USB Bellek - kullanim kilavuzlari ve
GUl'ler GUIl'ler
AC/DC MASAUSTU AC/DC MASAUSTU ADAPTORU 24V
ADAPTORU 24V 90W 90W

Hizli Baglangi¢ Kilavuzu

Tablo 1 Gecko Tutucu ve opsiyonel ekler parga listesi.

3.3. Gecko Tutucu Yazilimi

Gecko Tutucuyu yapilandirmada ve ¢alistirmada kullanilan kullanici arayiizii yazilimi, birlikte
verilen OnRobot A/S USB flash suriictiden veya OnRobot A/S web sitesinden indirilebilir:

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



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

4. Hizh Baslangic Kilavuzu

Guvenlik Hatirlatmalari
Gecko Tutucunun kurulumu ve kullanimi sadece egitimli profesyoneller tarafindan
yaptimalidir.

TEHLIKE Tutucunun ve pargalarinin yanhs sekilde kullanilmasi A
yaralanmaya veya 6liime neden olabilir.

ADIM 1: Pedleri Takin ve Tutucuyu Monte Edin
Gecko Tutucu pedlerini, tutucunun tutus ylzeyine takarak dért Gecko Tutucu
pedin kurulumunu yapin. Gecko Tutucu, iki vida (M6-1-80) araciligiyla dogrudan
Evrensel bir robota baglanir. Aksi takdirde, montaj plakasi (diger robot markalari
icin) kullaniimahdir. Civatalari takmak icin 5 mm altigen anahtari kullanin ve 8
Nm’ye kadar sikin.

ADIM 2: Tutucu Gucu
Gecko Tutucu, G/C kablosu tzerinden gig alir. Otonom piezoelektrik temizlik
sistemi, yliksek voltajh glic kaynagina piezo kablosu zerinden ilave bir baglanti
gerektirir.

Gii¢ acildiginda, tutucunun mavi iletisim 15181 kisa bir gecikmeden sonra iki kez
yanip sonerek tutucunun agilig islemini tamamladigini belirtir. Simdi Windows
Masalisti GUI’sini kullanarak tiim tutucu fonksiyonlarini test etmeniz onerilir.

ADIM 3: Gecko Tutucu GUI’sini yukleyin
Birlikte verilen USB flash surictsinden veya OnRobot A/S web sitesinden Gecko
Tutucu Windows Masalisti GUIsini kurun.

ADIM 4: Tutucu Parametrelerini Ayarlayin
Tutucunun c¢ahlistigini test etmek ve tutucuyu programlamak igin, robot-agnostik
Masalstt GUI’sini kullanmanizi tavsiye etmekteyiz. Bu kullanimi kolay arayiiz,
tutucu durumunu belirleyen bir dizi tutucu parametresini belirtmenizi saglar.

ADIM 5:  Tutucuyu Calistirin
Gecko Tutucuyu iki farkli iletisim modunu kullanarak calistirabilirsiniz: Dijital G/C
ve Ethernet TCP. Bu modlari kullanarak, tamamen ihtiyaciniza uygun olarak
ozellestirilmis bir tutma protokoli olusturabilirsiniz.



5. Tutucuyu Robota Takma
Tutucunun robot Uzerine takilmasi hizli ve basit bir islemdir. Biitiin Evrensel Robot

modellerinde, tutucu robota dogrudan monte edilebilir ve montaj plakasi gerektirmez. Diger
robot modellerinde, bir montaj plakasi veya baska bir adaptor gereklidir.

5.1. Gerekli Malzemeleri, Aracglar ve Ekipman

Montajdan 6nce asagidaki malzemeleri, araglari ve ekipmani temin edin:

Pargalar v" Gecko Tutucu V5
Tutucu bilesenleri. v" Gecko Tutucu Ped Tertibati
v" Turck Kablosu, 10 telli, G/C
v" Turck Kablosu - 8 telli, Ethernet RJ45
v" Tutucu Montaj Civatalari (M6-1-80)
v" Kullanim kilavuzlarini ve GUI'leri iceren
OnRobot A/S USB Surtcisu
Malzemeler v Kablo baglari (6nerilir)
Sarf malzemeleri. v Alternatif robot modelleri icin montaj
plakasi (opsiyonel)
Araglar v' Altigen anahtar, 5 mm (dahil)
Kurulum veya tamirat icin gerekir, ancak | v* Gecko Pad Cikarma Araci (dahil)
calistirma icin gerekmez.
Ekipman v" AC/DC Masaustli Adaptori 24V 90W
Calistirma igin gereklidir. (dahil)
v' 24V DC gi¢ kaynagi
v" Opsiyonel piezoelektrik temizlik sistemi
icin yuksek voltajli gli¢c kaynagi

Tablo 2 Kurulum Malzemeleri.

5.2. Mekanik Kurulum: Tutucunun Montaji

5.2.1. Parga Listesi
Gecko Tutucu teslimatina asagidaki pargalar dahildir:
v" Gecko Tutucu
v Gecko Tutucu Ped Tertibati
v" Montaj Vidasi x2
v' Altigen anahtar, 5 mm (tutucu montaiji icin)



5.2.2. Gulvenlik uyarilari:

gormesine, operatorlerin viicut yaralanmalarina veya
6liimiine neden olabilir. Tutucunun egitimli bir profesyonel
tarafindan dogru sekilde kuruldugundan emin olun.

TEHLIKE! Yanlis montaj tutucunun, robotun, malzemelerin zarar f

DIKKAT Tutucuyu takmadan 6nce robotun giiciiniin kapali veya hareketsiz
(programi ¢ahistirmiyor) oldugundan emin olun.

5.2.3. Tutucu Montaji ProsedUr(
Evrensel robotlar icin montaj plakasi gerekmediginden Adim 2’ye gegin.

Adim 1:  Tutucuyu robotun lizerine takmadan dnce Gecko pedleri tutucuya takin.

&9

Sekil 6 Dort pedin takilacagi Gecko Tutucu yiizeyi.

Montaj deligindeki ¢centigi, ped tertibati Gzerindeki karsi tirnaga
hizalayarak dort (4) Gecko Tutucu pedini, tutma ylzeyine takin.



B 4

Sekil 7 Montaj deligi icindeki gentik (solda) ve ped tertibati lizerindeki ¢entik (sagda).

Sekil 8 Ped tertibatini montaj deligine takmak igin tertibatin hizalanmasi.

Ped eklenti sistemindeki iki gliclii miknatis, pedleri yerine cekmeye
yardim eder. Bunlar takildiktan sonra tutucunun montaj yizinin
ylzeyiyle tamamen ayni hizada diiz olmaldir.



Sekil 9 Son pedin tutucuya takilmasi. Takilan her bir pedin giimiis plakasinin, tutucu muhafazasiyla ayni hizada diiz
olduguna dikkat edin.

Adim 2:  iki montaj vidasini (M6-1-80) kullanarak montaj plakasini robota takin. 5
mm altigen anahtari kullanarak tiim vidalari 8 Nm’ye kadar sikin.
Bu adim yalnizca Evrensel olmayan Robot markalari igindir.

RS S

Sekil 10 Evense/ olmayan robotlar igin montaj plbkaﬁl..

Adim 3:  Gecko Tutucunun montaj ylziindeki delikleri, robot lizerindeki montaj
delikleriyle (veya montaj plakasi/6zel adaptor) hizalayin.



Sekil 11 Tutucunun montaj yliziindeki iki montaj deligi.

Her bir montaj vidasini (M6-1-80) tutucunun 6nline, temizlik tipinden
asaglya ve verilen 5 mm altigen anahtari kullanarak yerine vidalayin. 5
mm altigen anahtari kullanarak tiim vidalari 8 Nm’ye kadar sikin.

1 A
Sekil 12 Tutucuyu robota takmak icin 5 mm’lik altigen anahtari kullanarak montaj vidalarinin sikilmasi.



Gecko Tutucu alet orta noktasinin, robota gore x- veya y-ekseni ofseti bulunmaz. Bu
nedenle alet orta noktasi, robot kolunun montaj yiiziinden 185 mm uzakta (z-
ekseni yoni) bulunur.

Ayrintili tutucu boyutlari igin bkz. Béliim 9.1.

Artik monte edilen tutucunun kablo baglantisini yapmaya hazirsiniz (Bolim 6.3).

5.3. Elektrik Kurulumu: Tutucuya Gii¢ Saglama ve iletisim

5.3.1. G Kaynagi Ozellikleri

Gecko Tutucunun kendisi G/C kablosu tzerinden gli¢ alir. Tutucuyla birlikte verilen
kablonun agik uglari, ihtiyacinizi karsilayan gii¢ kaynaginda sonlandiriimalidir. Su
baglantilar gerekebilir:
e 24V DC, 48W (nominal; 28V maksimum) harici glic kaynagi (birlikte verilen namlu
konektor ile)
e Robot kumandasinin entegre 24V giic kaynagi

Gecko Tutucunun otonom piezoelektrik sistemi (opsiyonel) igin ikinci bir yiksek voltajli
glic kaynagi gerekir.
e Daha fazla bilgi icin Piezoelektrik Temizlik Sistemi Ekine bakin.

5.3.2. lletisimler

Guc ve iletisim ihtiyaciniza bagl olarak iki tutucu kablosu konfigirasyonu miimkiindir
(otonom temizlik sistemini iceren):

e Dijital G/C kullanarak gii¢ ve iletisim (1 Kablo)

e Dijital G/C kullanarak gii¢, Ethernet TCP/IP araciligiyla iletisim (2 Kablo)

Opsiyonel piezo temizlik sistemi icin ilave 4 pimli kablo gerekir.

Dijital G/C

v' 10 pimli konektér tzerinden iletisim ve 24V gui¢ (8 pimli konektér, Dijital G/C
iletisiminde kullanilmaz, sadece Ethernet, asadiya bakin).

v’ Basit G/C sinyalleriyle her tiirlii robot tarafindan kontrol edilebilir.

v’ istenilen ayar noktalari (6rn., pozisyon kontroli dzelligi, giic kontroli ézelligi,
on yikleme o6zelligi, vb.) 6nce Windows Masalistli GUI’si kullanilarak
ayarlanir, daha sonra Tutucu, G/C araylzi kullanilarak kontrol edilir.

v" Robot yazilimi yiiklemek gerekmez.

G/C'yi kullanarak Gecko Tutucuya iki yoldan birini kullanarak gti¢ saglayabilirsiniz:
1. Namlu jak konektoriini dogrudan birlikte verilen glic kaynagina takabilirsiniz.



2. Namlu jak konektoruni cikarabilir ve istediginiz robot kumandaniz lizerinde
bir 24V glic kaynagi kullanabilirsiniz (veya baska bir kaynak). Gecko Tutucu, 1
Amp’den az glg ceker (pik ve RMS).

Dijital G/C kablosunda, tutucuya baglanti icin portlar ve 6teki ucgta sisteminizle
entegre edebilmeniz icin gereken sekilde dogrudan ve 6zellestirilebilir kablolar
icin fiber lifler bulunur.

Sekil 13 Namli jak konektérlii (gii¢c kaynadgina dogrudan baglanti igin) dijital G/C kablo terminali ve diger giris/cikis kablolari.

G/C kanallarinin dogru baglantilara kablolanmasi igin bkz. B6liim 8.1 Dijital G/C
iletisimi.

Eternet
v 8 pimli konektdr Gzerinden iletisim.
v Ozel Evrensel Robot, Kawasaki ve FANUC El Kumandasi arayiizleri tarafindan
kontrol edilebilir.
v Ayrica bilgisayar ve Tutucu arasinda dogrudan Ethernet baglantisi ile
Windows Masaistu GUI’si ile kontrol edilebilir.

Ethernet iletisimi, tutucu parametrelerinin dinamik olarak ayarlanmasina izin verirken

G/C tutucu parametreleri Windows Masauisti GUI’si olmadan dinamik olarak
ayarlanamaz.

5.3.3. Tutucuya GUlg Saglama ve Kablolama Prosediri

Tutucuyu robota monte ettikten (B6lim 6.2) ve uygun bir glic kaynagini belirledikten
sonra, tutucuyu kablolamaya hazirsiniz demektir.

Bunun icin tutucuyla birlikte verilen giic ve iletisim kablolarinin (Turck Kablosu, 10 telli,
G/C ve Turck Kablosu, 8 telli, Ethernet RJ45) yani sira, robotun tam hareket menzili



tarafindan engellenmeyecek sekilde kablolari sabitlemek igin gereken kablo baglari veya
diger malzemeler gereklidir.

DIKKAT  Pimlerin kolayca biikiiliip ve zarar gérebileceginden, tutucu iizerindeki
konektorlerin biitiinliglini kontrol ettiginizden emin olun.

Adim 1:  Ciftli G/C ve gi¢ kablosunu, tutucu tabaninda bulunan konektor esine
baglayin.

Sekil 14 Giig/dijital G/¢ kablosunu eslesen tutucu konektériine baglama.

Adim 2:  Ethernet iletisimini kullaniyorsaniz, Ethernet kablosunu tutucu tabaninda
bulunan konektor esine takin.



il

Sekil 15 Ethernet kablosunu tutucu tabaninda bulunan konektér esine takma.

Adim 3:  Kablolari tutucudan itibaren robot boyunca gii¢ kaynagina ve kumandaya

kadar doseyin.
Kablolarin, robotun tam hareket menzili boyunca gerilmedigine emin

olmak icin kablolarda yeterli gevseklik payini birakin.

R V|
Sekil 16 Kablolar, robot kolu boyunca gevsek bir sekilde yénlendirilir.

Adim 4:  Kablolari, robotun ve alt tabakanin hareket menzili disinda givenli
kalacak sekilde sabitleyin. Calisma sirasinda kablolarin zarar



gormediginden emin olmak igin robotu tiim beklenen hareket menzili
boyunca deneyin (asagidaki doner J-6 6rnegine bakin).

ailicn, 4
Sekil 17 Giig ve iletisim kablolarinin robotun hareketi nedeniyle zarar gérmedigi déner J-6.

Kablo baglarini kullanmanizi tavsiye etmemize karsin diger yapistiricilar
veya baglanti elemanlari da ézel ihtiyaglariniza daha uygun olabilir.

NOT Protokoliiniize veya ¢alisma kosullariniza bagh olarak, kablolara ilave
yapisal veya yalitim korumasi eklemeniz gerekebilir.
5.3.4. LED'ler Elektrik ve iletisim Durumlarini Belirtir

Gecko Tutucu tabaninda, dort farkli durum hakkinda bilgi saglayan hizli gorsel
bilgilendirme gostergeleri bulunur.

LED gostergeler ve anlamlari asagidaki tabloda gosterilmistir:

LED Adi Sabit Renk Yavas Yanip S6nme Hizli Yanip S6nme

ve Rengi

Giig Gug bagh Gegerli degil Gegerli degil

Yesil

Hata Gegerli degil Uyari (dahili hatalar); Blyuk Hata; Tutucu hemen
Kirmizi Tutucu bakim durdurulmal ve

gerektiriyor; Ayrintilar icin | incelenmelidir
hata giinliklerine bakin

Ped Gegerli degil Bir parca diisti Parcalar tekrar tekrar disti

Turuncu ve hata ginlikleri
gincellendi

iletisimler iletisim bagh Gegerli degil Gegerli degil

Mavi

Tablo 3 LED gdéstergeleri ve anlamlari.

Gucl ve tutucu ile gli¢ kaynagi ve kumanda arasindaki iletisim kablolarini bagladiktan
sonra, tutucu tabaninda bulunan LEDleri kontrol ederek tutucunun nominal sekilde



¢ahisip calismadigini kontrol edin: sabit yesil veya sabit mavi yanmali, kirmizi veya
turuncu 15tk yanmamalidir.

Sekil 18 LED’ler, tutucunun nominal sekilde ¢alistiini gésterir (sabit yesil Giig, sabit mavi lletisim, Hata ve Ped kapal).

5.4. Farkh Robotlar icin Kurulum Notlari

Farkli robot markalarinin kurulum bilgileri icin OnRobot A/S web sitesinde Gecko Tutucu
sayfasini ziyaret edin:

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



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

6. Tutucu Parametrelerini Ayarlama

Gecko Tutucu GUI’sini kullanarak, tamamen ihtiyaciniza uygun olarak 6zellestirilmis bir tutma
protokoli olusturabilirsiniz. GUI igcinde, tutucu 6n yikleme kuvvetini ve ultrasonik aralig1 ayar
noktalarini belirleyebilir ve ileride kullanmak tizere ¢oklu tutucu durumlarini kaydedebilirsiniz.

6.1. Windows Masausti GUI’sini yikleme

OnRobot A/S, Gecko Tutucuyu Ethernet kablosu araciligiyla programlamaya ve kumanda
etmeye yarayan kullanici dostu bir Windows masauisti grafik kullanici araylzi (GUI) saglar.

Onerilen Yazilim Gereksinimleri:
v" Windows 7 Service Pack 1 veya Uzeri (x86 veya x64 versiyonu)
v" .NET Framework 4.7 veya lzeri

6.1.1. Masaustd GUI’sini yukleme:

Adim 1:  Tutucuyla birlikte verilen OnRobot A/S USB flash slrlcusiinden veya
OnRobot A/S web sitesinden “Gecko Gripper Desktop GUI setup” (Gecko
Tutucu Masausti GUI kurulumu) dosyasini agarak yikleyin.

Hedef Klasorii Secin ‘
Gecko Gripper Desktop GUI nereye kurulsun? C

Gecko Gripper Desktop GUI yazilimi su klasore kurulacak. ‘

Devam etmek icin ileri digmesine tklayin. Farkh bir klasar secmek icin Gozatin
digmesine tiklayin.

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

En az 9.5 MB disk alan gereklidir.

,Sekil 19 Gecko Tutucu GUI yiiklemesini baslatma.




Adim 2:  Yikleme tamamlandiginda “Launch Gecko Desktop GUI” (Gecko Masalisti
GUI’sini Baslat) onay kutusunu segin. Uygulama baslatilir.

|
| Y

Gecko Gripper Desktop GUI
kurulum yardimasi tamamlamyor

&

Bilgisayariniza Gecko Gripper Desktop GUI kurulumu
tamamlandi. Simgeleri yuklemeyi sectiyseniz, uygulamay
simgelere tklayarak baslatabilirsiniz.

Kurulumdan gkmak icin Bitti digmesine tklayin.

Gecko Gripper Desktop GUI Yazihmi Calistirilsin

Sekil 20 Yiiklemeden sonra Gecko Tutucu Masalistii GUI’sini baslatma.
Yiklemenin yapildig klasordeki “PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” dosyasini

acarak uygulamayi istediginiz zaman baslatabilirsiniz.

Adim 3:  Gecko Tutucu iletisimin etkinlestirmek icin baslangi¢ ekraninda sizden
istendiginde Gecko Tutucunun IP adresini girin.



@ Gecko Gripper -

Yardim Ayarlar
@robot

Gecko Gripper

Gecko Gripper Varsayilan Olarak Kaydet
IP Adres: 192.168.0.170 X D

Sekil 21 Gecko Tutucu Baslangig¢ Ekrani.

Ayrica, ana menl cubugundaki “Settings” (Ayarlar) sekmesi altinda IP veya
port yapilandirmasini degistirebilirsiniz. Tutucunun varsayilan IP adresi
192.168.0.170 ve varsayilan port numarasi 30000’dir.

Uygulama bir dahaki sefer acgildiginda, Gecko Tutucu icin bu IP adresini
otomatik olarak kullanmak tzere “Save as Default” (Varsayilan Olarak
Kaydet) onay kutusunu isaretleyin.

6.2. MasaUstl GUI’si icin Statik IP Ayarlama.

iletisimin basarili olabilmesi icin Gecko Tutucu ile Masalisti bilgisayar ayni yerel agi
paylasmalidir. Asagidaki adimlarda, Masaustl bilgisayarin IP adresini Gecko Tutucununkiyle
eslestirmenin nasil ayarlandigi agiklanmaktadir.

Adim 1:  Denetim Masasini agin ve “View network status and tasks” (Ag durumunu ve
gorevlerini goriintile) secenegini segin.



8 Control Panel - O X

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

Save backup copies of your files with File History
Backup and Restore (Windows 7)

; Network and Internet
\ View network status and tasks

Choose homegroup and sharing options

Appearance and Personalization

Clock, Language, and Region
Add a language
Change input methads

7 Hardware and Sound

. ) . F fate, ti forma
%‘ View devices and printers Change date, time, or number formats
Add a device Ease of Access
Adjust commonly used mobility settings Let Windows suggest settings
Optimize visual display
Programs ? P

—
[-)‘ Uninstall a program

Sekil 22 Bilgisayarin kontrol panelinde ag durumunu bulma (maviyle vurgulanmis).

Adim 2:  Pencerenin sol Ust panelinde “Change adapter settings” (Bagdastirici ayarlarini
degistir) secenegini segin.

£} Network and Sharing Center - a X

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

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

View your active networks
Change adapter settings

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

Change your networking settings
"s. Set up a new connection or network

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

’1 Troubleshoot problems

Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.

See also
HomeGroup
Infrared

Internet Options

Windows Defender Firewall

Sekil 23 "Change adapter settings" (Bagdastirici ayarlarini degistir) baglantisini bulma (alti ¢izgili mavi metin).

Adim 3:  Bir sonraki pencerede, “Ethernet” segenegine tiklayarak acilir meniyi
goriintiileyin ve “Properties” (Ozellikler) secenegini secin.



Adim 4:

Adim 5:

‘&« Metwork Connections — O X

“ & » Control Panel » Network and Internet * Metwork Connections v 0 Search Network Connections e
Organize - Disable this network device Diagnose this connection Rename this connaction - B - | | °

i Bluetooth Network - Ethernet 3 - VirtualBox Host-Only
% B Connection !' Unidentified network ! Metwork

bt cannactad =% Realtek USB GbE Famil ¥ Enabled
®; Disable

‘ Status

Diagnose
Bridge Connections

Create Shortcut

5]

¢ Delete

!; Rename

Properties

<&

4items 1 item selected

|

Sekil 24 Ethernet Ozellikleri menii 6§esine erisme.

Ethernet Ozellikleri acilir meniisiinde “Internet Protocol Version 4 (TCP/I1Pv4)”
(internet Protokolii Versiyon 4 (TCP/IPv4)) secenegini segin. Secildiginde,
“Properties” (Ozellikler) diigmesine tiklayin.

" Network Connections

- [m] X
“ ‘& > Control Panel > Network and Internet * Network Connections v U  Search Network Connections »
Organize - Disablethis ne{ § Ethernet 3 Properties X hHion - — 1 0
- Bluetooth | Netwerking | Sharing - VirtualBox Host-Only
*i; Connectiol c - k& Network
X Nat conneg| onnect ueing: @F Enabled
I? Realtek USB GbE Family Controller #3
Wi-Fi
! LACI G
e
B | ntel(R) wi . L
This connection uses the following items:
E3Cliert for Microsoft Networks ~
vl ? File and Printer Sharing for Microsoft Networks
'¥\|’|rlua\Box MDISE Bridged Metworking Driver
005 Packet Scheduler
I iricmet Protocol Version 4 (TCP/1Pvd)
O . Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol
4. Microsaft LLOP Protocol Driver v
< >
Install. Uninstall Properties
Description
Transmission Control Protocol/Intemet Protocol. The default
wide area network protocol that provides communication
across diverse interconnected networks
0K Cancel
4items 1 item selected -

Sekil 25 Internet Protokolii Versiyon 4 (TCP/IPv4) éesinin Ozelliklerine erisme.

Cikan agilir pencerede, “Use the following IP address” (Su IP adresini kullan)
radyo diigmesini secin.



“IP address” (IP adresi) kutusuna “192.168.0.X” girin (Gecko Tutucunun IP adresi
“192.168.0.170” oldugundan X, 170 disindaki 0-255 arasinda herhangi bir
tamsayidir). Ornegin, “192.168.0.3” degeri, Gecko Tutucu ile iletisimi saglayan
gecerli bir Masalsti GUI IP adresidir (bkz. sekil).

“Subnet mask” (Alt ag maskesi) kutusuna “255.255.255.0” girin.
“Default gateway” (Varsayilan ag gecidi) kutusunu bos birakin.

IP adresini Masalstii GUI’sine atamayi tamamlamak igin “OK” (Tamam)
digmesine tiklayin. Artik GUI, Gecko Tutucuyu bulabilir ve baglanabilir.

= onnections - o
4~ '%& » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections »
Organize - Disable this net § Ethernet 3 Properties . tion - - - | | o
- Networking =
Bluetooth | 9 Sharing VirtualBox Host-Only
&!B Connectio L_!' Network
x Mot connd |nternet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties X @F Enabled
- Wi-Fi
I . General
43 1 LACI Gues|
ol | ciiry wa

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.

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

Subnet mask: 255.255.255. 0

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

[ validate settings upon exit Advanced...

4items 1 item selected

Cancel
=

Sekil 26 Masatistii GUI’si igin gegerli bir IP adresi girme.

6.3. Windows MasaUsti GUI’sini kullanarak Tutucu Parametrelerini Ayarlama

Gecko Tutucu baglantisi basarili olarak saglandiginda, Egitim Modu Ekrani gériintilenir.
istediginiz zaman menii cubugundan “Disconnect” (Baglantiyi Kes) secenegini secerek
Tutucu baglantisini kesebileceginizi unutmayin.



@ Egitim Modu Ekrani - Yeni Durum Yaratin

- [m} X
Dosya Ayarlar Veri Yardim Baglantiyi kes
robot
P Gecko Gripper
5=
\¢
@robok
Robot
Universal (Ethernet) ~
Onceden Kaydedilmis Giig Ultrasonik Cesitlilik Ped Konumu
(30-150 N) (0-260 mm) -
; ® Bagla
- 500N + - 500 mm| + -
Goz
Temizleme Pedleri
Sekil 27 Egitim Modu (Yeni Durum Olustur) masadistii ekrani.
Gecko Tutucu Kullanici Araytizii Yaziliminin glincel olup olmadigini kontrol
edin. Yazihm versiyonu, ana meni ¢ubugunda “Help” (Yardim) bashgi
altindaki “About” (Hakkinda) sayfasinda listelenir.
@ OnRobot Kullanicr Arayiza Hakkinda X

@fObOt OnRo?ot Gecko (?hri.pper Kullanicisi
Arayuz Yazim Strim No. 1.0.0.0

Ziyaret et https://onrobot.com Grtinlerimiz hakkinda daha fazla bilgi icin

Telif Hakki © 2018 OnRobot

KAPAT

Sekil 28 “About Dialog” (Hakkinda) iletisim kutusu.

Sorun giderme ve destek hakkinda bilgi almak igin, ana meni ¢ubugundaki
“Help” (Yardim) sekmesi altindaki “Support” (Destek) segenegine tiklayin.

Meni gubugundaki “Settings” (Ayarlar) sekmesi altinda istediginiz birimleri
(Metrik, ingiliz veya Yiizde) yapilandirabilirsiniz.




() Ayarlar X

Birim

Sistem Cesitlilik (Onceden Kaydedilmis Giig, Ultrasonik Sensér)
® Metrik (cm, N) 30-150 N, 0-260 mm
imparatorlu (ing, Ibft) 6.7-33.7 Ibf, 0-10.2 ing
Yizde (%) 0-100 %, 0-100 %
TAMAM iPTAL

Sekil 29 “Settings” (Ayarlar) iletisim kutusu icinde birimleri degistirme.

Artik Tutucu islevselligini Dogrulamaya ve Tutucuyu, Masaiistiinden Yapilandirmaya
hazirsiniz demektir.

6.3.1. Yeni Durum olusturun: ilk kez bir tutucu islevini programlama
Adim 1:  Gecko Tutucu uygulamasini acin. “Training Mode Screen” (Egitim Modu
Ekrani) gérintilenmelidir.

(Z) Egitim Modu Ekrani - Yeni Durum Yaratin a a X
Dosya Ayarlar Veri Yardim Baglantiyi kes
robot
woey Gecko Gripper
';:
=

@ robot
Robot

Universal (Ethernet) ~

Onceden Kaydedilmis Giig Ultrasonik Cesitlilik Ped Konumu
(30-150 N) (0-260 mm) N
- ® Bagls
e 500N + = 500 mm| +
Coz

Temizleme Pedleri

Sekil 30 Egitim Modu (Yeni Durum Olustur) Masadisti ekrani.

Adim 2:  GUI'nin sag orta kismindaki “Robot” acilir menisiinden uygun Robot ve
iletisim modunu segin.

Adim 3: istediginiz On Yikleme Kuvvetini ayarlayin.
Bu ayar, tutucunun belli bir yike ulastigini robota bildirdigi kuvvet
seviyesini degistirir. Ornegin, 100 N 6n yiikleme kuvveti gereken biiyiik
bir cam pargasini kaldirirken, G/C modunda 100 N kuvvete erisildiginde,
pim 5 YUKSEK olarak ayarlandiginda; Ethernet modunda paket indeksi 9,
0’dan 1’e getirilir.



Adim 4:

Adim 5:

Adim 6:

Adim 7:

Goéreve ve malzemeye uygun olan én yiikleme kuvvetini secme hakkinda
daha fazla bilgi almak igin, bkz. Béliim 9.4.

NOT: Gecko tutucularin én ylikleme algilama araligi 30 ila 150 N’dir, 30
N’nin altint ALGILAYAMAZ

Ultrasonik Aralig1 ayarlayin.

On Yiikleme Kuvvetinde oldugu gibi bu ayar da robota, belirlenen On
Yikleme Kuvvetinin hangi aralikta ulasildigini belirtir. Bu 6zellik,
tutucunun bir kaldirma noktasina yaklastigini tespit edene kadar robot
programlayicinin robotu maksimum hizda ¢alistirmasini sagladigindan, bir
yigin igindeki diiz nesneleri kaldirmada faydahdir. Bu durumda kullanim
ornegi, Bolim 8.1, Adim 2'de aciklanmaktadir.

Varsayilan ultrasonik aralik 125,0 mm’dir.

Ped Pozisyonunu segin.

Kullanici, temel tutucu islevselligini test etmek icin her bir ped
pozisyonunda bir islemi gerceklestirmeyi deneyebilir (“Engage” (Devreye
gir) ve “Disengage” (Devreden ¢ik)).

Varsayilan Ped Pozisyonu “Engage” (Devreye gir) dir.

Yeni durumu ayarlamayi tamamladiginizda, “Perform Action” (islemi
Gergeklestir) secenegini secerek tutucuyu, segilen parametrelerle eslesen
duruma ayarlayin.

Bu parametreler, tutucunun bellegine yazilir. Tutucu, G/C
yapilandirmasinda calistirildiginda, tutucunun durumunu ayarlamak icin
bu parametreleri referans alir. Tutucu Ethernet modunda kullanildiginda
ise, ilk durum olarak bu parametreleri referans almasina karsin bunlar
dinamik degistirilebilir.

Gergek zamanli tutucu kuvvetini ve pozisyon verilerini gortintilemek igin
“Start Plotting Data” (Verileri Cizmeye Basla) secenegini secin. Verileri
gostermeyi durdurmak icin “Stop Plotting Data” (Verileri Cizmeyi Durdur)
secenegini segin.



@Traming Mode Screen - Create New State

- o x
File Settings Data Help Disconnect
robot

Gecko Gripper

@rcbot \

Robot

Universal (Ethernet) ~

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

160

Part Presence ()
140

100 Preload START PLOTTING DATA

20

60

Sekil 31 Masadistii GUI’si igindeki tutucu verilerinin ¢izilmesi.

Adim 8:  Parca Mevcudiyeti, Yipranma, On Yiikleme Kuvveti ve Ped Pozisyonu gibi
gercek zamanli tutucu verilerini gériinttlemek i¢in meni ¢ubugunda

“Data” (Veriler) sekmesinin altinda “View Data” (Verileri Gorintile)
secenegini secin.

@ Gecko Gripper Verilerini Goruntile X
Parga Varhdg . Onceden Yiikle Hiz: 0
Giyinmek 0 Ultrasonik Cesitlilik 30.0 mm
Onceden Kaydedilmis Gii¢ 450 N Ped Konumu Bagla

Sekil 32 Masaiistii GUI’si iginden tutucu verilerini gériintiileme.

Ek islemler:

Tutucu Yapilandirmasini Kaydetme (bkz. Bolim 7.3.2)
Mevcut Tutucu Yapilandirmasini Yiikleme (bkz. Bolim 7.3.3)
Tutucuyu Sifirlama (bkz. B6lim 7.3.4)

Hata isleme (bkz. B6liim 7.3.5)

Pedleri Temizleme (bkz. B6lim 7.3.6)



6.3.2. Tutucu Yapilandirmasini Kaydetme

Birden fazla tutucu parametresi yapilandirmasini kullanmak istiyorsaniz, bireysel
yapilandirmalari bir dosyaya kaydetmek ve bunlara daha sonra erismek faydal
olabilir. Bu 6zellik, birden gok nesnenin kaldirildigi ve robotun diizenli olarak yeniden

gorevlendirilmesi gerektigi durumlarda faydalidir.

Adim 1:
Kaydet) secenegini secin.

Menii cubugundan “File = Save Action to File” (Dosya -> islemi Dosyaya

iletisim kutusunda, durum parametrelerini XML dosyasina kaydetmek

isteyip istemediginizi segin.

@ XML dosyasinda yapilandirmay kaydet

4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

[ This PC ®  Name
_J 3D Objects
[ Desktop

|| GripperSettings 2018-10-08 12.41.13.xml

‘j Documents
4 Downloads

Music

Videos

D
| Pictures
B

‘s Local Disk (C:)
wa Local Disk (E:)

Status

(]

X
Search Desktop e
=~ @
Date modified Type

08.10.2018 12:41

XML Document

SN SR GripperSettings 2018-10-08 12.41.17.xml

Save as type:  XML-files (xml) (*.xml)

» Hide Folders

Save Cancel

Sekil 33 Gecko Tutucu parametrelerini igeren XML dosyasi kaydetme.

6.3.3. Yapilandirmayi Yikleyin: Mevcut veya 6nceden kaydedilmis tutucu durumunu

kullanarak

Kaydedilmis birden ¢ok tutucu yapilandirmaniz varsa, tutucuyu énceden kullaniimis
olan bir duruma ayarlayarak bunlari hizli bir sekilde yiikleyebilirsiniz.




Adim 1:
Yiikle) secenegini segin.
Open File (Dosya Ac) iletisim kutusu belirir.

Menu ¢ubugundan “File = Load Configuration” (Dosya -> Yapilandirma

@ Ayarlar XML dosyasini ag

Organize ¥

@& OneDrive

[ This PC

4 B > ThisPC > Desktop

New folder

4] Name

|| GripperSettings 2018-10-08 12.41.17.xml =

_J 3D Objects
[ Desktop

Documents

4 Downloads

d

Music

| Pictures

m Videos

Ao

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

v £

Search Desktop pel

Date modified Type

08.10.2018 12:41 XML Document

File name: | GripperSettings 2018-10-08 12.41.17.xml

5 ’ XML-files (xml) (*xml) v

Cancel

Adim 2:

Sekil 34 Onceden kaydedilmis tutucu yapilandirmasini iceren XML dosyasini agmak icin Masadistii GUI’sini kullanma.

Onceden kaydedilmis bir XML dosyasini agmak icin secin.

Dosyada kaydedilen Gecko Tutucu durumu ayarlarini yiikler ve Egitim

Modu (Durum Yiikle) Ekranina dénersiniz.




(0] Egitim Modu Ekrani — Durumu Yikle - O

Dosya Ayarlar Veri Yardm Baglantiyi kes

woas Gecko Gripper
"F P
=

@robok \

Robot

Universal (Ethernet) ~

Onceden Kaydedilmis Giig Ultrasonik Cesitlilik Ped Konumu
(30-150 N) (0-260 mm) :
® Baglz
= 500N| | + - 500 mm| + )
Coz

Temizleme Pedleri

Sekil 35 Onceden kaydedilmis bir duruma ait yiiklenmis durum parametrelerini iceren Egitim Modu (Durum Yiikle) ekrani.

Adim 3:  Tutucunun, énceki adimda ytklenmis olan durumu ¢alistirmasi igin
“Perform Action” (islemi Gergeklestir) secenegini secin.

6.3.4. Tutucuyu Sifirlama

Bu iglem, ilgili XML dosyasina en son kaydedilme zamanindan itibaren yapilan tim
tutucu durumu parametresi degisikliklerini sifirlar. Onceden kaydedilmis hicbir
versiyon yoksa, tutucu parametrelerinin sifirlanmasi tutucu parametrelerini
varsayllan degerlerine dondirir (bkz. Bélim 8).

Adim 1:  Yeni Durumdan veya Mevcut Durumu Yikle secenegini sectikten sonra
Egitim Durumu ekranina donn.

Adim 2:  Ekranin sol altinda bulunan “Reset Gripper” (Tutucuyu Sifirla) digmesini

segin.

6.3.5. Hataisleme

Gecko Tutucu GUI’si, programi ylritme sirasinda olusan beklenmedik olaylar veya
hatalar hakkinda detayli bilgiler kaydeder. Bu hata glinliiklerine “Help” (Yardim)
menusiinden “Error Logs” (Hata Glinliikleri) secenegine tiklayarak ulasabilirsiniz.
Hata bilgilerine ulasmak icin “Load Logs” (Glinlukleri Yikle) secenegine tiklayin. Bu
hata glinltkleri, sorun gidermeye yardimci olmak icin bir dosyaya kaydedilebilir.



Ekrandaki tim glinliikleri temizlemek icin, “Clear All” (Tum{ni Temizle) secenegine
tiklayin. Egitim Modu Ekranina geri dénmek icin “Cancel” (iptal) secenegini segin.

(£} Hata Defteri

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

KAPAT GUNLUKLERI YUKLE DOSYAYA KAYDET HEPSINI TEMIZLE

Sekil 36 Olay giinliigii ve hata ayrintilari.

6.3.6. Pedleri Temizleme

“Clean Pads” (Pedleri Temizleme) 6zelligi, opsiyonel otonom piezoelektrik temizlik
sistemiyle kullanilir.

Daha fazla bilgi icin Piezoelektrik Temizlik Sistemi Ekine bakin.




7. Tutucuyu Kullanma

Tutucu kullanimina iliskin protokoller blyik 6lgtide iletisim moduna gére degisir: Dijital G/C ve
Ethernet TCP. Ethernet iletisimi yoluyla 6nemli dlglide daha fazla bilgi aktarilabilir. Belirli robot
markalariyla ilgili ek ¢alisma kosullarini OnRobot A/S Gecko Tutucu web sitesinde yer alan
eklerde bulabilirsiniz.

Tutucu, her biri herhangi bir iletisim modundan etkinlestirilebilen asagida belirtilen belli bash
gorevleri gerceklestirir:

e Tutma

e Birakma

e Ped Temizlik Sistemini Kullanma (Bkz. Piezoelektrik Temizlik Sistemi Eki)

7.1. Dijital G/C iletisimleri

Bu bolumde, Dijital G/C iletisimi aracihgiyla tutucunun belirli gérevleri gerceklestirmek tUzere
kullanimi agiklanmaktadir.

NOT Tutucuyu ¢alistirmak igin Dijital G/C iletisimini kullaniyorsaniz, Windows
Masaiistii arayiiziinii kullanmanizi tavsiye ederiz. Masaiistii GUI’sini kullanarak
programlama, tutucunun tiim 6zelliklerini uygulama agisindan 6nemlidir.

Adim 1:  Asagidaki ayar noktasi degerlerini belirlemek igin Windows Masalsti araytiziini
kullanin (ayrintili bilgi i¢in bkz. B6liim 7):
e On Yiikleme
e Ultrasonik Aralik
e Ped Pozisyonu
e Temizlik Suresi (opsiyon mevcutsa)

Tutucu, G/C tarafindan kontrol ediliyorsa tutucu davranisi, tutucunun bellegine
kaydedilen parametreler tarafindan belirlenir. Tutucu parametreleri bellege
yalnizca GUI Egitim Modu ekraninda “Perform Action” (islemi Gergeklestir)
seciliyse kaydedilir. G/C kontroliinde, tutucu parametrelerinin statik olmasina
karsin, tutucu davranisina ve sensor verilerine G/C kontrolu yoluyla erisilebilir.

Adim 2:  Tutucuyu G/C’de kontrol etmek icin robotu kullanin. G/C pimlerinin agiklamalari
asagidaki tabloda verilmistir:



10 Pimli Konektdr (Giig, G/C) |

Pim Renk Giris/Cikis Gecko
Parametresi

1  Beyaz GIRIS DEVREDE

2 Kahverengi GIRIS DEVRE DISI

3 VYesil CIKIS ULTRASONIK

4  Sar CIKIS PARCA

5  Gri CIKIS ON YUKLE

6  Pembe CIKIS PED SERViISi
(YIPRANMA)

7  Mavi GUC 24VGIR

8 Kirmizi GUC TOPRGIR

9  Turuncu  CIKIS HATA

10  Bronz GiRIS TOPRGIR (EARTH)

Sekil 37 10 pimli konektériin pim agiklamasi.

GIRIS/CIKIS atamasini, tutucunun perspektifinden olarak kabul edebilirsiniz:
girisler icin tutucu, 24 V YUKSEK veya DUSUK sinyali almay: beklerken gikislar igin
tutucu, robota 24 V YUKSEK veya DUSUK sinyali génderir.

Girisler
DEVREDE (pim 1)
Pedleri, Devrede pozisyonuna gotlirmesi icin robotu 24 V sinyali gondermede kullan.
Tutucunun pedleri Devrede pozisyonuna gétiirebilmesi icin DEVRE DISI sinyali DUSUK
olmalidir. DEVREDE ve DEVRE DISI sinyallerinin her ikisi YUKSEK ise, pedler hareket
etmez.

DEVRE DISI (pim 2)

Pedleri, Devre DisI pozisyonuna gotlirmesi icin robotu 24 V sinyali gondermede kullan.
Tutucunun pedleri Devre Digi pozisyonuna gétiirebilmesi icin DEVREDE sinyali DUSUK
olmalidir. DEVREDE ve DEVRE DISI sinyallerinin her ikisi YUKSEK ise, pedler hareket
etmez.

TEMIZLIK (pim 10)

Bu pim, opsiyonel otonom piezoelektrik temizlik sistemini etkinlestirir. Piezo temizlik
sistemini kullaniyorsaniz, tutucunun tuttugu bir parca yoksa (yani, tutuslar arasindaysa)
bu pimin YUKSEK olarak ayarlanmasini énermekteyiz. Daha fazla bilgi icin Piezoelektrik
Temizlik Sistemi Ekine bakin.

Cikiglar

ULTRASONIK (pim 3)




Windows GUI’'de ayarlanan degerden daha az bir mesafe icinde bir parca varsa,
ULTRASONIK ¢ikis YUKSEK olur. Aksi takdirde, belirtilen mesafe icinde hicbir parca
olmadigindan DUSUK olur.

Ornek Kullanim Durumu: Bir Yigin dan Diiz Nesneleri Aima
Bu adimlar, tutucuyu bir yigin icindeki nesneleri almak igin ULTRASONIK sinyalini nasil
kullanabileceginizi agiklamaktadir.

1. Ultrasonik Araligi 50 mm'ye ayarlamak icin Windows GUI’sini kullanin.

2. Robotun alma ve yerlestirme rutini sirasinda yiginin tizerinde gezinir. ULTRASONIK
cikis DUSUK ise ultrasonik gikis, tutucunun menzil icinde (50 mm) olmadigini
belirttigi icin robot yigina hizli bir sekilde yaklasabilir.

3. ULTRASONIK ¢ikis YUKSEK oldugunda tutucu, 50 mm mesafe iginde bir nesne
tespit etmis demektir. Robotun yavaslamasi ve nesneyi yiginin iginden alabilmesi
icin Gecko Tutucunun alma islemini yapmasina izin vermesi gerekmektedir.

4. Robot, al ve yerlestir hareketini tamamlar. Robot, yiginin icinden bir sonraki alma
hareketini yaptiginda tutucu, yiginin yiksekligindeki degisiklige gére dinamik
olarak dlizeltme yapabilir.

PARCA MEVCUDIYETI (Pim 4)

Tutucu, bir nesneyi aldigini tespit ettiginde PARCA MEVCUDIYETI ¢ikisi YUKSEK degerini
alir. Tutucu, bir nesneyi tutmuyorsa DUSUK degerini alir. Bu sinyal, tutucunun bir parcayi
dogru bir sekilde aldigini teyit etmek tzere kullanilabilir.

Parca dusdrilirse, hata gunltklerine bir hata kaydedilir ve tutucunun Gzerindeki “Pad
(Ped)” LED 15181 yanip sénmeye baslar (turuncu).

ON YUKLE (pim 5)

Tutucu tarafindan uygulanan On Yiikleme kuvveti, Windows GUI’de ayarlanan degerden
yiksekse, ON YUKLE cikisi YUKSEK degerini alir. Aksi takdirde, ON YUKLE ¢ikisi DUSUK
degerini alir. Gecko Tutucu tarafindan uygulanan On Yiikleme Kuvveti, robot kolunun
nesneye dogru ne kadar uzaga hareket ettigine gore degisir.

Ornek Kullanim Durumu: Bir Nesneyi Almak icin On Yiikleme
Bu adimlar, alinan nesne {izerindeki tutucu giiciinii izlemek icin ON YUKLE sinyalini nasil
kullanabileceginizi agiklamaktadir.

1. On Yiiklemeyi 100 N’ye ayarlamak icin Windows GU/’sini kullanin.

2. Robotun al ve yerlestir rutini sirasinda, robotun nesneyi almak icin 6n yikleme
uygulamak lizere asagi ydne dogru yaklastigini varsayin. ON YUKLE cikisi DUSUK
oldugunda, robot asagi yonli hareketine devam etmelidir.

3. ON YUKLE cikisi YUKSEK oldugunda tutucu, 100 N’lik On Yiikleme esigine ulasmis
veya bunu asmis demektir. Robot, nesneyi almak icin istenen 6n yiikleme
kuvvetini uygulamis oldugundan, asagi yonli hareketini durdurmasi gerekir.

PED SERVISI (pim 6)




Gecko pedleri yipranmaya basladiginda, PED SERVISi cikisi (ayrica “Wear” (Yipranma) da
denir) YUKSEK degerini alir. Operatér bu asamada Gecko pedlerini degistirmeyi
degerlendirmelidir.

HATA (pim 9

Bir hata olustugunda HATA cikisi YUKSEK degerini alir ve tutucunun Hata Giinligiine
yazilir. Bu olayla birlikte tutucu tabanindaki turuncu “Error” (Hata) LED’i yanip séner.
Tutucudan hata gunliguni ve hata kodlarini, Windows GUI’si araciligiyla alabilirsiniz
(bkz. Béliim 7.3.5).

7.2. Ethernet TCP/IP iletisimi

Tutucunun Ethernet’te kontrol edilmesi, tutucu parametrelerinin dinamik ve eksiksiz bir
sekilde kontrol edilebilmesini saglar. Asagidaki tabloda, kullanicinin Ethernet modunda
kumanda edebilecegi parametrelerin tam bir listesi gosterilmektedir.

TCP/IP Parametresi GIRIiS/CI Aciklama
KIS
Tutucu Modu (Ethernet ve Giris iletisim modu (Ethernet veya G/C)
G/C)
Canli Veri Akisi Girig Gergek zamanli veri degerleri etkilestirme/devre
disi birakma
Ped Pozisyonu Giris Gecko pedleri alma ve yerlestirme icin devrede
(Devrede/Devre Disi) veya devre disl
Tutucu G/C Ayarlarini Kaydet Giris G/C kontrolu icin mevcut tutucu ayarlarini
kaydeder
On Yiikleme Kuvveti Giris On yiikleme sensérii ayari. On yiikleme sensorii
Ozellikleri ayari bu degerden yiliksekse, 6n yikleme kuvveti
G/C cikisini YUKSEK olarak tetikler
Ultrasonic Aralik Ozelligi Giris Ultrasonik sensor ayaridir. Ultrasonik sensor, bir

nesnenin buradaki ayardan daha yakin oldugunu
tespit ederse, ultrasonik mesafe sensori G/C
cikisini YUKSEK olarak tetikler

Temizlik Etkinlestir Giris Piezo otomatik temizlik sistemini etkinlestirir
(yalnizca piezo sistemi bulunan tutucular)
Temizlik Siiresi (Tek Dongii) Giris Piezo otomatik temizlik sisteminin tek bir
donglsiintin temizlik slresi
On Yiikleme Kuvvetine Erisildi Cikis On yiikleme kuvveti, 6n yiikleme kuvveti

spesifikasyonundan biiyiikse YUKSEK olarak ayarla,
aksi takdirde 6n yiikleme kuvveti, 6n yikleme
kuvveti spesifikasyonundan az oldugundan



DUSUK’tur
Par¢ca Mevcudiyeti Cikis Tutucu, bir nesneyi aldigini tespit ederse parga
mevcudiyeti ¢cikisi YUKSEK degerini alir ve tutucuda
bir nesne yoksa DUSUK degerini alir.
Yipranma Cikis Gecko pedler yipranmaya basladiginda yipranma
cikist YUKSEK degerini alir. Bu ¢ikis YUKSEK degerini
aldiginda operator geko pedlerini degistirmeyi
distinmelidir.
Hata Tespiti GCikis Bir hata olustugunda hata cikisi YUKSEK degerini
alir. Bununla birlikte turuncu hata LED’i yanip sGner
ve tutucu hata ginligiine Windows veya robota
0zel GUI ile alinabilecek olan bir hata yazilir.

Hata Kodu Cikis Bu, en son hataya ait hata kodu numarasi verir.
On Yiikleme Kuvveti Verileri Cikis Bu, on yikleme kuvveti sensoriiniin mevcut
degerini verir
Ultrasonic Mesafe Sensorii Cikis Ultrasonik mesafe sensoriiniin mevcut degerini
verir
Tutucu Modu (Ethernet ve Giris iletisim modu (Ethernet veya G/C)
G/C)
Canli Veri Akisi Girig Gergek zamanli veri degerleri etkilestirme/devre
disi birakma

Tablo 4 Gecko Tutucu TCP/IP Parametreleri

Tutucu, Ethernet TCP/IP modunda OnRobot’un Evrensel Robotlar, Fanuc ve Kawasaki
tarafindan desteklenen robot kullanici araylzleri araciligiyla kontrol edilebilir.

7.3. Alet Merkez Noktasini Ayarlama

Gecko Tutucu alet orta noktasinin, robota gore x- veya y-ekseni ofseti bulunmaz. Bu
nedenle alet orta noktasl, robot kolun montaj yliziinden 185 mm uzakta (z-ekseni yoni)
bulunur (ayrintili tutucu boyutlari igin bkz. Béliim 9.1).

Tutucu dizleminin, tutulmakta olan nesnenin diizlemiyle ayni hizada oldugundan emin
olun. Robotun oturma noktasini (yaw, pitch, roll (sapma, yunuslama, yuvarlanma))
degerini, nesnenin pozisyonuyla ayni hizada olarak ayarlayin.

Bir nesneyi alirken tutucu, istenen 6n yikleme kuvvetine ulasincaya veya pedler oturana
kadar (hangisi 6nce gelirse) nesnenin lzerine hareket etmeye devam etmelidir.



7.4. Tutucuyu, Robot Carpisma Tespiti veya Diger Guvenlik Sistemleriyle birlikte
Kullanma

Gecko Tutucuyu, pozisyon kontroliindeki bir robotla birlikte kullanirken robotun
carpisma tespiti sisteminin devreye girmemesi icin nesnenin tutus asamasi sirasinda
dikkatli olunmalidir. Tutucunun maksimum yapisma icin bir nesne lzerinde uygulamasi
gereken en yliksek kuvvet 150 N’dir. Robotunuzun tipine ve nesneye bagli olarak, temas
halinde robotun takilmasini engellemek igin robotun igbirligine dayal veya g¢arpisma
ayarlarini yapmak gerekebilir.

7.5. Gecko Tutucu Kullanim Ornegi: Kiiclik Giines Paneli Alma ve Yerlestirme

Gecko Tutucu ile bir nesneyi alirken ve yerlestirirken su adimlara uyun:

Adim 1: Tutus 6ncesinde, robotu ve tutucuyu nesnenin tzerinde dizgilin bir
“perch” (oturma) pozisyonuna getirin. Nesnenin agirlik merkezinin,
tutucu merkezinin altinda oldugundan emin olun. Ayrica tutucu
pedlerinin ve nesnenin es diizlemde oldugundan (yani, egik
olmadigindan) emin olun.

Sekil 38 Yanlis (sol, orta) ve dogru (sag) oturma pozisyonu.

Adim 2:  Tutma sirasinda, tutucu pedlerinin ve nesne ylizeyinin es diizlemde
olmasina dikkat ederek tutucuyu yavasca nesneye dogru getirin (bu
ornekte, asagl yone dogru).



GECKO GRIPPER

Sekil 39 Pedler ile solar panelin ylizeyinin es diizlemde oldugunun gérsel olarak kontrol edilmesi.

Adim 3:  Tutucuyu nesne ile temas ettirin ve istenen 6n yiikleme kuvveti elde
edilene kadar siiriisii devam ettirin. On yiikleme kuvvetini robot
araylzinden veya Windows GUI’sinden gorebilirsiniz.

NOT Gecko Tutucunun maksimum 6n yiikleme kuvveti 150 N’dir. Bu

maksimum kuvvete yaklasmak i¢in robot lizerindeki ayarlarin yapilmasi
gerekebilir.

Yeterli 6n yikleme kuvvetinin elde edilmesi bir sorun teskil etmiyorsa
(6rn. nesne cok hafifse) tutucu, pozisyon kontroliine temas edecek
sekilde gorsel olarak yonlendirilebilir. Her durumda, tutucu
muhafazasinin nesneyle temas etmemesine dikkat etmek dnemlidir.
Bunun gergeklesmesi durumunda nesne zarar gorebilir ve robotun
carpisma gluvenligi devreye girebilir.



GECKO GRIPPER

Adim 4:

YES

GECKO GRIPPER

NO

Sekil 40 Tutucu muhafazasinin, kaldirilmakta olan nesneye (burada gtines paneli) olan yakinligi dogru (iist) ve yanls (alt).

Nesneyi birakmak icin secili olan iletisim tipine 6zel talimatlari izleyin, G/C
veya Ethernet.

G/( iletisimleri kullaniyorsaniz, DEVRE DISI igin uygun G/C kanalini 6nce
YUKSEK (1 saniye veya daha az) ve ardindan DUSUK olarak ayarlayin. Bu
islem, tutucu icindeki pedleri geri ceker. Nesne yerlestirildikten sonra,
pedler, uygun G/C kanal bir anligina YUKSEK olarak tutularak DEVREDE
pozisyonuna gelmeli, daha sonra bir sonraki tutusa hazirlik icin tekrar
DUSUK olarak ayarlanmalidir.

Ethernet iletisimleri kullaniyorsaniz, dogru Ethernet paketini, G/C
kullanimina benzer sekilde YUKSEK veya DUSUK olarak ayarlayarak ayni
sonucu elde edebilirsiniz.

Nesnenin yerlestirilebilmesi icin pedlerin geri cekilmesi gerekir. Pedin geri
cekilmesi sirasinda nesnenin, tutucu muhafazasi ile nesnenin



yerlestirildigi ylizey arasindaki mesafeyi azalttiginin bilinmesi 6nemlidir.
Tutucu boyutlari hakkinda daha fazla bilgi igin bkz. Béliim 9.1.



8. Gecko Tutucu Ozellikleri

8.1. Teknik Ozellikler

8.1.1. Gecko Tutucu Boyutlari

Gecko Tutucu boyutlari metrik birim (mm) cinsinden asagida gosterilmistir.

185
75

Sekil 42 Gecko Tutucu tutus ytizeyi (alt) boyutlari.



Sekil 43 Gecko Tutucu montaj yiizii (list) boyutlari.

8.2. Cevre ve Calisma Kosullari

Minimum  Optimum  Maksimum Notlar

Deger Deger Deger
Sicakhik 0°C Gegerli 50°C 60°C’ye kadar depolama
degil
Yiizey Ozellikleri Mat Yiiksek Gegerli degil = Daha dizgiin yizeyler, istenen
bitirme derecede tasima yuki kuvveti icin daha az
perdahli on yikleme kuvveti gerektirir.

Tablo 5 Gecko Tutucunun gevre ve ¢alisma kosullari.

8.3. Mekanik Ozellikler

8.3.1. Tutucu Ozellikleri

Maksimum Tasima Yiikii (kg)

Tabii Yapisma Perdahl Celik / Akrilik / Cam / Sac Metal
Giivenlik Faktérii Sonrasi 8,2/81/6,6/6,1

(x2) 8,2/8,1/66/6,1
Temizlik Sistemi ile 16/16/13/1,3

Tutucu Agirhgi 2,4 kg

125 N (6n yiiklemenin azalmasi, yapismanin
azalmasina neden olur; daha fazla bilgi igin bkz.
Maksimum yapisma icin gerekli B6liim 9.4);
onerilen on yiikleme 150 N maksimal én yiikleme kuvveti.



Ayrilma siiresi

Sertifikalar
IP Derecesi
Hata isleme

Kullanici Arayiizii
Gig kesintisinde pargayli

tutmaya devam ediyor mu?

iletisim segenekleri
Calisma Sicaklig

Gii¢ gereksinimleri

Kablo / Gug segcenekleri

500 msn
FCC B6lum 15 / Kanada ISED
CE - EMC, CE - LV
54

LED ve Grafik Kullanici Arayizi
El Kumandasi (Evrensel, Kawasaki, Fanuc)
Windows PC

Evet
Dijital G/C
Ethernet TCP (6zel protokol)
0C - 50C
Pik: 24 VDC, 0,8 A
RMS: 24V DC, 0,5 A
2 Kablo: Gug ve G/C, Piezo surtict (M12)
3 Kablo: Gig, Ethernet, Piezo siiriici (M12)

Tablo 6 Gecko Tutucu 6zellikleri.

8.3.2. Ped Ozellikleri

Ped Malzemesi
Yipranma Ozellikleri

Ped Tutunma Mekanizmasi

Degistirme araligi
Otonom temizlik sistemi

Otonom temizlik araligi ve % kurtarma
Manuel temizlik sistemi

Parca Mevcudiyeti Algilama

Evet (Ultrasonik)
Tescilli silikon karisimi
Yiizey puruzluliigiine gore degisir
Manyetik
50.000-100.000 dongii (ylzeye gore
degisir)
Piezoelektrik (opsiyonel)
15 saniye: %3 / 2 dak: %5/ 15 dak: %15
(maks)

Silikon silindir
Degisken / %100

Manuel temizlik araligi ve % kurtarma
Tablo 7 Gecko Tutucu Pedlerinin Spesifikasyonlari.

8.3.3. On Yiikleme Sensérii Spesifikasyonlari
On yiikleme sensérii sistemi, piezo direncli Tekscan sensor teknolojisine dayanir. Bazal
sensor verilerini Tekscan web sitesinde bulabilirsiniz (asagida) ancak her bir sensér

sistemi, her bir tutucu icin kalibre edilir.

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

8.3.4. Ultrasonic Mesafe Sensori


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

Mesafe ve parca mevcudiyeti algilamasi, ultrasonik sensér teknolojisine dayanir. Daha
fazla bilgiyi burada bulabilirsiniz:

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

8.4. Uygun On Yikleme Kuvvetini Secme

Optimum tutucu calismasi icin uygun 6n yikleme kuvvetinin secilmesi son derece
dnemlidir ve bu secim biiyiik oranda 6zel uygulamanizin ayrintilarina dayanir. Ornegin,
alt tabaka malzemesi, robot-nesne hareketleri ve ¢cevresel kosullar gibi faktorlerin hepsi
gereken on yikleme kuvvetinin miktarini etkiler.

8.4.1. Yapisma Giicii, On Yiikleme Kuvvetiyle birlikte Artar (Malzemeye Gére Degisir)

Gecko Tutucu yapistirici pedler ile alt tabaka ylzeyi arasinda maksimum temasa izin
veren ylksek dlizeyde perdahli ylizeylerde en iyi sekilde ¢alisir. Yiizey ne kadar purizIi
olursa, alt tabakalari tutmak icin o kadar fazla 6n yiikleme kuvveti gerekir. Mat
ylzeylerde, tutucunun tutus kapasitesini etkileyen maksimum ylzey plriGzIGIGEG sinin
g0z 6nlne alinmalidir.


https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf
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Sekil 44 Belirli bir 6n ylikleme kuvvetinin tasima kapasitesi, alt tabakanin diizligiine veya piriizliiliiGine gére degisir.

Yapisma teknik ozellikleri, nesnenin agirlik merkezinin, tutucu pedlerine esit uzaklikta
oldugunu varsayar. Nesnenin agirlik merkezi ortalanmis degilse veya nesne lizerine
momentum uygulanmissa, tutucunun yapisma kuvveti azalabilir ve nesneleri
diisiirmesine neden olabilir.

Uygulamanizin optimum 6n yikleme kuvveti, nesnenin ylzey purizliligine gére
degismekte olup 6zel ¢calisma kosullariniz altinda deneysel olarak belirlenmelidir.

Diz ve kayma agisindan sert (esnemeyen) olduklari slirece esnek malzemeler de Gecko
Tutucu tarafindan kaldirlabilir (6rn. aliiminyum folyo ve streg film). Bu nesneleri
kaldirmak igin gereken 6n yikleme kuvveti, hem ylizey piruzliligiine hem de bu
yuzeylerin tutuldugu arka kismin/destegin sertligine gore degisir. Optimal 6n yukleme
kuvveti deneysel olarak belirlenmelidir.

8.5. Tasima YUkd Hareketinin Tutma Konumu ve Sinirlari
Kullanicilarin ayrica, Gecko Tutucunun tutus kuvvetine Ustlin gelme potansiyeli

olabilecek ve tutulan parga lizerinde etki eden G-kuvvetlerini veya diger kuvvetleri
hesaba katmasi gerekir. Nesneye momentum uygulanmasi, nesnenin pedlerden



siyrilmasina ve nesnenin distridlmesine neden olabilir. Nesnenin alaninin, tutucunun
alanini blyiik olglde astig durumlarda bu sorun biyik 6l¢lide artabilir.



9. Tutucunun Bakimi

9.1. Bakim Ozeti ve Programi

Gecko Tutucu pedleri, geko mikro yapisina sahip hassas kalipli silikon veya poliliretan
filmden yapilmistir. Keskin nesnelerle temas etmesi, ped ylizeyine zarar verebilir ve
islevini bozabilir. Gecko Tutucu performansi, pedler temiz ve kuru oldugunda en st
dizeye cikar. Pedler toz toplayabileceginden, Gecko Tutucuyu temiz bir ortamda
kullanmak ve/veya dizenli bir temizlik programindan yararlanmak en iyisidir.

Parga Bakim Agiklamasi UL
Pedler Rutin temizlik: Calisma kosullarina gére
degisir. Kurallar:
e Manuel - Yapiskan Silindir e Manuel - Haftahk
e Programli - Temizlik istasyonu e Programli - Guinltuk
e Otonom - Piezoelektrik e Otonom - Mimkuinse
her donglide
Degistirme: Her 50.000-100.000
dongtide bir

Konektorler Pimlerin bikilmesi nedeniyle degisim  Gerektiginde

9.2. Tutucu Pedlerinin Temizligi

Pedleri manuel olarak temizlemek icin pedleri inceleyin ve birlikte verilen yapiskan
silindiri kullanarak ylizeydeki tozlari veya kalintilari temizleyin.

Sekil 45 Tutucu pedlerinin yapiskan silindirle manuel olarak temizlenmesi.



Opsiyonel piezoelektrik temizlik sistemi kullaniliyorsa, litfen bkz. Piezoelektrik Temizlik
Sistemi Eki.

9.3. Tutucu Pedlerini Degistirme

Gecko Tutucu pedleri, tipik calisma kosullari altinda 50.000-100.000 dongliye dayanacak
sekilde tasarlanmistir. Diizenli temizlik yapilmasi halinde bile (bkz. Béliim 10.2) pedlerin
diizgiln tutus yaptigini disiinmuyorsaniz, tutucu pedlerinin tamamen degistirilmesini
Onermekteyiz.

Tutucu pedlerini degistirmek icin cihazla birlikte verilen ped ¢ikarma aracini kullanin.

Adim 1: Piezoelektrik temizlik sistemini kullaniyorsaniz, gli¢ kaynaginin gegici
olarak bagli olmadigindan veya kapatiimis oldugundan emin olun.

Adim 2: Tutucu pedlerini, maksimum ¢ikinti yapacak konuma getirin (pedler
maksimum derecede agilmis/gorinir olmalidir).

Sekil 46 Maksimum derecede ¢ikinti yapacak konuma getirilmis Gecko Tutucu ve ped ¢ikarma araci.

Adim 3: Ped ¢ikarma aracini, pedlerin parlak glimus plakasi ile kor destek plakasi
arasina sokun. Ped cikarma aracini, tutucu muhafazasina karsi
destekleyerek kullaniimis pedi kaldirarak cekin. Tim pedler icin
tekrarlayin.



Sekil 47 Yipranmis pedl;ri ¢ctkarmak igin ped ¢ikarma aracini kullanma.

Adim 4:

Yeni yedek pedleri takmak icin, pedin ¢entigini montaj deligindeki tirnakla

ayni hizaya getirin. Parlak glimus ped plakasi ile destek plakasi arasinda
hicbir bosluk kalmayincaya kadar pedi tutucuya dogru itin.

Sekil 48 Montaj plakasinin ¢entigi ile yedek pedin tirnadini birbirine hizalayarak yeni yedek pedlerin takilmas!.

Adim 5:

Pedleri degisim i¢cin OnRobot A/S - Los Angeles adresine geri
gonderin.



10. Yedek Parcalar ve Aksesuarlar

Kategori Parga Parga Adi
Numarasi
Tutucu PGG-V5 Gecko Tutucu V5
Gecko Tutucu Ped Tertibati,
Gecko piezo yok, 4 pedden olusan 1
Pedler PGG-P-4 set
CBL-10W-
Kablo 8M Turck Kablosu - 10 telli, G/C
CBL-8W- Turck Kablosu - 8 telli
Kablo RJ45-5M Ethernet RJ45
Donanim MB-1 Tutucu Montaj Civatalari
Altigen Anahtar - 5 mm
Robot montaji i¢in, 9" toplam
Arag HK-5 uzunluk
Arag PGG-RT-1 Gecko Pad Cikarma Araci
OnRobot A/S USB Siirlicl -
USB PGG-USB-1 = kullanim kilavuzlari ve GUI'ler
Giig ADP-24V- AC/DC MASAUSTU
Kaynagi 90 ADAPTORU 24V 90W
Hizh

Baslangig QS-GG-1 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu

Sadece Piezo Gecko Tutucu

Tutucu Piezo temizlik sistemli Gecko
(piezo) PGG-V5-P Tutucu V5

Kablo CBL-4W- Turck Kablosu - 4 telli, 8M,
(piezo) 8M Piezo Kumandasi

Piezo Piezo Siirlict Elektronik
Siriich PGG-PZD1 @ Devreleri

Aciklama

Gecko Tutucu, Versiyon 5, piezo
temizlik sistemi yok

Gecko Tutucu Ped Tertibati, piezo
yok, 4 pedden olusan 1 set

Kablo, 10 telli, Cift uglu kordon seti,
diiz disi konektorden diiz erkek
konektore, M12 Eurofast
konektorler

Kablo, 8 telli, Ethernet, Erkek, M12,
5M

M6X1.0 80 mm Uzunluk SS Soket
Basl Baslik Vidasi

Altigen Anahtar - 5 mm Robot
montaji igin, 9" toplam uzunluk
Spatula Bigagi, 1-1/4" Genislik x
0,075" Kalinlikta Egik Kenarli Bigak
USB Bellek - kullanim kilavuzlari ve
GUI'ler

AC/DC MASAUSTU ADAPTORU 24V
90w

Gecko Tutucu, Versiyon 5, piezo
temizlik sistemli

Kablo, 4 telli, M12, Erkek/Disi, 8M

Piezo Siirlict Elektronik Devreleri

Opsiyonel

Adaptor

Plakasi ADP-1 Plakasi

Kawasaki ve Fanuc Robotlar icin Adaptor

Kawasaki ve Fanuc
Robotlar icin
Adaptor Plakasi

Tablo 8 Gecko Tutucu Pargalari ve Agiklamalari



11.

Sorun Giderme

11.1. Hata isleme
Calisma sirasinda olusan beklenmedik olaylar ve hatalar, tutucu programi tarafindan kayit

altina alinir ve Masalsti GUI ¢alisiyorsa yerel bir dosyaya kaydedilebilir (bkz. Béliim 7.3.5
Hata isleme).

11.2. LED Durumlari

Tutucu Gzerinde giict (“Power” (Glg)), genel hatalari (“Error” (Hata)), ped durumunu
(“Pads” (Pedler)) ve iletisimi (“Comms” (iletisim)) gésteren durum LED’leri bulunur. LED
gostergeler ve anlamlari asagidaki tabloda gosterilmistir:

LED Adi Sabit Renk Yavas Yanip S6nme Hizli Yanip S6nme

ve Rengi

Gig Gug baglh Gegerli degil Gegerli degil

Yesil

Hata Gegerli degil Uyari (dahili hatalar); Blylik Hata; Tutucu hemen
Kirmizi Tutucu bakim durdurulmali ve

gerektiriyor; Ayrintilar icin | incelenmelidir
hata gunliklerine bakin

Ped Gegerli degil Bir parca diisti Parcalar tekrar tekrar distu

Turuncu ve hata glinlikleri
glincellendi

iletisimler iletisim bagh Gegcerli degil Gegerli degil

Mavi

12.

13.

Tablo 9 LED gdéstergeleri ve anlamlari.

Garanti

Garanti bilgileri icin liitfen OnRobot A/S web sitesine bakin veya info@onrobot.com
adresine e-posta gonderin

iletisim

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H

5220 Odense, Danimarka
info@onrobot.com



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

14. Beyanlar ve Sertifikalar

Gecko Tutucu Sertifikalari:
e FCCBO6lim 15 / Kanada ISED
e CE-EMC, CE-LV
e |P derecesi 54 tasarimi
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