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1. Wstep Technologia Gecko Gripper

Gecko Gripper to robot, ktdry tak jak prawdziwy gekon wykorzystuje przyczepnos$é do
podnoszenia ptaskich przedmiotéw bez uktadu powietrza.

1.1. Gecko Gripper —nomenklatura
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Rys. 1. Gecko Gripper —nomenklatura.

Konstrukcja chwytaka posiada baze konstrukcyjng, ktéra obejmuje takze elektronike
wykrywania i kontroli. W gdérnej czesci podstawy strukturalnej jest powierzchnia montazowa,
ktéra jest fizycznie zamontowana na robocie. Naprzeciwko ptaszczyzny montazowej, przéd
chwytania prezentuje cztery klocki chwytaka rozmieszczone w siatce 2x2, ktére przyczepiaja
przedmioty. Klocki posiadajg samoprzylepng opatentowang technologie chwytania, ktéra
umozliwia chwytanie i podnoszenie ptfaskich i gtadkich przedmiotéw przez chwytak, bez
systemu powietrza. Klocki chwytaka sg zdejmowalne i mogg by¢ catkowicie zastgpione jako
czes$¢ zalecanego rutynowego harmonogramu konserwacji. Powierzchnia chwytajgca zawiera
czujnik ultradzwiekowy, ktéry monitoruje obecnosé obiektu. Czoto podstawy chwytaka
wyswietla cztery (4) diody LED, ktére wyswietlajg informacje o stanie chwytaka. Trzy (3) ztacza
do zasilania chwytaka, komunikacji i zasilania dla opcjonalnego autonomicznego
piezoelektrycznego uktadu czyszczgcego znajduje sie po prawej stronie podstawy chwytaka.



Moc (24 V) jest dostarczana przez ztgcze 1/0. Dane sg przekazywane za posrednictwem ztgczki
sieci Ethernet (8-stykowy), kotkdw lub ztgcza wejscia/wyjscia (10-stykowy).

1.2.Jak dziata Gecko Gripper

Gecko Gripper przyczepia sie do ptaskich i gtadkich powierzchni za pomocga tego samego
mechanizmu, ktdry stosujg prawdziwe gekony (sity Van der Waalsa). Cel ten realizowany
jest poprzez kontakt z podktadkami przyczepnymi na zasadzie docisnij-przytrzymaj-odczep.

Chwytak tworzy przyczepnosc przez docisk podktadek z uzyciem niewielkiej sity prostopadtej
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do powierzchni obiektu.
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Rys. 2 rozmieszczenia Gecko Gripper na podtozu (po lewej) i przytozenie sity obcigzenia wstepnego, podczas sciskania klockéw (z
praweyj).

Po doci$nieciu, chwytak moze przytrzymac i przesungé obiekt bez stosowania dodatkowe;j

sity.
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Rys. 3 chwytak jest w stanie podnies¢ podfoze.




Jak okreslono przy uzyciu protokotu, robot odczepi sie od przedmiotu przez cofniecie
podkfadki do korpusu chwytaka. Podktadki chwytaka sg wielokrotnego uzytku i nie
pozostawiajg ,lepkich” pozostatosci na powierzchni. Podktadki zuzywajg sie w miare uptywu
czasu (w zaleznosci od materiatu, z ktérego wykonany jest przedmiot) i mogg by¢ tatwo
wymienione za pomocg narzedzia do wymiany podkfadek. Ponadto technologia
podkfadkowa inspirowana gekonem pozwala chwytakowi na przytgczanie i odtgczanie w
szybkim czasie (np. 500 milisekund).
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Rys. 4. Gecko Gripper chowa podktadki przylepne, aby oderwac sie od podfoza.
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1.3. Przeglad najwazniejszych zasad operacyjnych

Ze wzgledu na unikalny mechanizm Gecko Grippera wazne jest, aby zrozumieé nastepujace
podstawowe zasady operacyjne chwytaka prawidtowo oraz osiggna¢ optymalng wydajnosé
chwytaka. To jest BARDZO wazne.

e Chropowatos$¢ powierzchni wptywa na mozliwo$é chwytania
Gecko Gripper dziata najlepiej na wypolerowanych powierzchniach, ktére pozwalajg na
maksymalny kontakt pomiedzy podktadkami przylepnymi i powierzchni podfoza. W
miare jak powierzchnia staje sie mniej gtadka, potrzeba wiekszej sity do chwytania
powierzchni. Powierzchnie matowe majg najwyzszg mozliwg chropowatos$é powierzchni,
jaka chwytak moze ztapac.
Patrz punkt 9.4 w celu uzyskania dalszych informacji.

e Warunki Srodowiskowe wptywajg na funkcje chwytania
Podkfadki przylepne uzywajg sity van der Waalsa, aby przyczepiac sie do podtoza. Jesli na
powierzchni podtoza jest kurz lub zanieczyszczenia, podktadki bedg oddziatywac z tymi
czastkami. Podtoza pyliste, ttuszczowe, olejowe lub mokre nie bedg przylega¢ do Gecko
Grippera. Chwytak dziata najlepiej na czystych, gtadkich i suchych powierzchniach.
Patrz punkt 9.5 w celu uzyskania dalszych informacji.

e Sifta obcigzenia wstepnego determinuje maksymalng site fadunku



Sita adhezji jest rowniez zalezna od sity obcigzenia wstepnego stosowanej na
powierzchni. Ta sita obcigzenia wstepnego zalezy réwniez od gtadkosci lub szorstkosci
powierzchni. Minimalny prég sity obcigzenia wstepnego jest wymagany do uchwytu i
przesuniecia dowolnego tadunku. Nastepnie sita tadunku wzrasta wraz z odpowiednim
wzrostem sity naprezenia wstepnego. W koncu sita fadunku tez jest nasycalna w pewnej
sile obcigzenia wstepnego specyficznej dla materiatu i warunkéw pracy.

Patrz punkt 9.4 w celu uzyskania dalszych informacji.

e Pofacz funkcje chwytaka z wykrywaniem kolizji robota lub innymi systemami kontroli
Podczas korzystania z Gecko Grippera z robotem w kontroli potozenia, nalezy zachowac
ostroznosc¢ podczas fazy chwytania przedmiotu, aby nie uruchomic systemu wykrywania
kolizji robota. Najwieksza sita, jakg chwytak bedzie musiat wywrze¢ na podnoszone
przedmioty to 150 N, aby osiggngé maksymalng przyczepnos$é. W zaleznosci od
posiadanego typu robota i przedmiotu, moze by¢ konieczne dostosowanie ustawien
wspotpracy lub kolizji robota, aby wykluczy¢ uruchomienie systemu kolizji robota.

e Miejsce zaczepienia i momenty przedmiotéw mogg przewazy¢ site chwytajaca
Wedtug specyfikacji technicznych dot. przyczepnosci, Srodek ciezkosci przedmiotu jest w
réwne] odlegtosci od podktadek chwytaka. Jezeli Srodek ciezkosci przedmiotu nie jest
wysrodkowany lub momenty sg stosowane do obiektu, ruch miedzy robotem a
przedmiotem moze zmniejszac site przyczepnosci chwytaka, powodujgc upuszczanie
przedmiotow.
Patrz punkt 9.5 w celu uzyskania dalszych informacji.

1.4. W jaki sposob dziata czyszczacy system piezoelektryczny

Gecko Gripper posiada opcjonalny autonomiczny uktad czyszczacy, ktéry wykorzystuje
zjawisko piezoelektrycznosci do czyszczenia elektrod Gecko Grippera pomiedzy kazdym
cyklem przyczepiania/odczepiania. Sterownik piezoelektryczny pobudzajgc wiele
unimorficznych elementéw piezoelektrycznych do odpowiedniej czestotliwosci
rezonansowej (20-26 kHz), intensywnie wprowadza wibracje na powtoke chwytaka i usuwa
czgstki kurzu z powierzchni. Piezoelektryczny system czyszczenia wymaga dodatkowych
obwoddw elektrycznych w obudowie chwytaka, ktére wzmacniajg napiecie wejsciowe do
225V (od szczytu do szczytu).

Zobacz zatgcznik: piezoelektryczny system czyszczqcy, aby uzyskac wiecej informacji; ta
opcja nie jest standardem.



2. Bezpieczenstwo

Gecko Gripper jest urzadzeniem przemystowym przeznaczonym do chwytania badz narzedziem
dla robotéw przemystowych. Jest on przeznaczony do wykonywania operacji typu ,podnies i
umies¢” na ptaskich i gtadkich przedmiotach. Niewtfasciwe uzycie moze spowodowa¢é
uszkodzenie chwytaka lub podtgczonego urzadzenia.

2.1. Waznos¢ i odpowiedzialnosc

Informacje zawarte w tej instrukcji nie stanowig wskazéwek do zaprojektowania kompletnej
zrobotyzowanej aplikacji. Instrukcje bezpieczenstwa dotyczg wytacznie Gecko Grippera i nie
zawierajg zasad bezpieczenistwa dla catej aplikacji. Kompletna aplikacja musi zostaé
zaprojektowana i zainstalowana zgodnie z wymaganiami bezpieczenstwa okreslonymi w
normach i przepisach kraju, w ktdrym zostanie ona zainstalowana.

Integratorzy aplikacji sg odpowiedzialni za zapewnienie, ze obowigzujace przepisy i
regulacje dotyczace bezpieczeistwa w danym kraju sg przestrzegane i ze wyeliminowane

zostang wszelkie znaczace zagrozenia w kompletnej aplikacji.

Obejmuje to m. in.:
e - dokonywanie oceny ryzyka dla catej aplikacji;

e -sprawdzenie, czy cata aplikacja zostata poprawnie zaprojektowana i zainstalowana;

2.2.- ograniczenia odpowiedzialnosci.
Instrukcje bezpieczenistwa i inne informacje zawarte w tym podreczniku nie stanowig

gwarancji, ze uzytkownik nie odniesie obrazen, nawet jesli przestrzegane sg wszystkie
instrukcje.

2.3. Ostrzezenia w tym Podreczniku

NIEBEZPIECZENSTWO! Wskazuje to na bardzo niebezpieczng sytuacje, ktéra,
jesli sie jej nie uniknie, moze doprowadzié¢ do obrazen ciata lub $mierci. A

UWAGA: To wskazuje na potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie
uniknie, moze doprowadzi¢ do obrazen ciata lub uszkodzenia sprzetu.

OGLOSZENIE
Oznacza to dodatkowe informacje, takie jak wskazowki lub zalecenia.



2.4. Ostrzezenia ogdlne

Ta sekcja zawiera ogdlne ostrzezenia dotyczgce korzystania z Gecko Grippera.

1.

10.

11.

Nalezy upewni¢ sie, ze chwytak jest prawidtowo zamontowany.
Nalezy upewnic sie, ze chwytak nie uderza o zadne przeszkody.
Nigdy nie wolno uzywaé uszkodzonego chwytaka.

Nalezy upewnic sie, ze zadne konczyny nie majg kontaktu z chwytakiem ani nie
znajdujg sie miedzy jego obudowg i podstawg podczas dziatania lub trybu uczenia

sie.

Nalezy upewnic sie, ze przestrzegane sg instrukcje bezpieczenstwa wszystkich
urzadzen w aplikacji.

Nigdy nie nalezy modyfikowa¢ chwytaka! Zmiany dokonywane w chwytaku moga
powodowac niebezpieczne sytuacje.

Firma On Robot ZRZEKA SIE WSZELKIEJ ODPOWIEDZIALNOSCI, JESLI PRODUKT
ZOSTAt ZMIENIONY LUB ZMODYFIKOWANY W JAKIKOLWIEK SPOSOB.

Podczas montazu urzgdzen zewnetrznych nalezy upewnic sie, ze przestrzegane sg
instrukcje bezpieczenstwa zawarte zarowno w niniejszej instrukcji, jak i instrukcji
zewnetrzne;j.

Jesli chwytak jest uzywany w zastosowaniach, w ktdrych nie jest on podtaczony do
robota UR, wazne jest, aby upewni¢ sie, ze potaczenia przypominajg wejscie
analogowe, wejscia cyfrowe, wyjscia cyfrowe i pofgczenia zasilania. Nalezy upewnic
sie, ze wykorzystywany jest skrypt programowania Gecko Grippera, ktory jest
dostosowany do twojej konkretnej aplikacji. Aby uzyska¢ wiecej informacji, nalezy
skontaktowac sie z dostawca.

Gdy chwytak jest podfgczony do maszyn lub pracuje z maszynami mogacymi
uszkodzi¢ chwytak, zaleca sie przetestowanie wszystkich funkcji oddzielnie poza
potencjalnie niebezpieczng przestrzenia robocza.

Gdy dla dalszego dziatania bierze sie pod uwage sprzezenie zwrotne chwytaka
(sygnat gotowosci we-wy), a usterka spowoduje uszkodzenie chwytaka i/lub innych
urzadzen, oprécz sprzezenia zwrotnego chwytaka zaleca sie uzycie zewnetrznych
czujnikdw w celu zapewnienia prawidtowego dziatania, nawet jesli wystgpi awaria.



On Robot nie ponosi odpowiedzialnosci za uszkodzenie chwytaka lub innego sprzetu
spowodowane btedami programowania lub nieprawidtowym dziataniem chwytaka.

12. Nigdy nie nalezy dopusci¢ do kontaktu chwytaka z substancjami zrgcymi, odpryskami
lutowniczymi lub proszkami Sciernymi, poniewaz mogg one uszkodzi¢ chwytak.

13. Przestrzegac standardow wspoétpracy, jesli personel znajduje sie w zasiegu dziatania
chwytaka.

14. Nigdy nie nalezy uruchamia¢ chwytaka, jesli maszyna, do ktérej jest zamocowany,
nie jest zgodna z przepisami bezpieczeristwa i normami obowigzujacymi w kraju
uzycia.

2.5. Przeznaczenie

Chwytak jest urzadzeniem przemystowym przeznaczonym do chwytania badz narzedziem
dla robotéw przemystowych. Jest on przeznaczony do dziatan typu ,podnies i odt6z”
wykonywanych z réznymi przedmiotami.

Wspdlne stosowanie chwytaka z ludZzmi znajdujgcymi sie w poblizu lub w obszarze
roboczym jest przeznaczone wytacznie do zastosowan innych niz niebezpieczne, w ktérych
kompletna aplikacja, wtaczajgc obiekt, nie wigze sie z zadnym istotnym ryzykiem, zgodnie z
oceng ryzyka konkretnego zastosowania.

Kazde uzycie lub zastosowanie niezgodne z przeznaczeniem uwaza sie za niedopuszczalne
niewtasciwe uzycie. Obejmuje to m. in.:

1. Stosowanie w srodowiskach zagrozonych wybuchem.

2. Stosowanie w medycynie i sytuacjach zagrozenia zycia.

3. Stosowanie przed wykonaniem oceny ryzyka.

2.6. Ocena ryzyka

Wazne jest, aby dokonac oceny ryzyka. Wazne jest, aby dokonaé oceny ryzyka, poniewaz
chwytak jest uwazany za maszyne nieukoriczonq. Nalezy rowniez przestrzegaé wskazowek
zawartych w instrukcjach obstugi wszystkich dodatkowych urzadzen w aplikacji. OnRobot
A/S zaleca, aby integrator korzystat z wytycznych 1SO 12100 ISO 10218-2 do
przeprowadzenia oceny ryzyka.

Integrator powinien rozwazy¢ nastepujgce sytuacje potencjalnie niebezpieczne podczas
przeprowadzania oceny ryzyka. Mogg wystgpi¢ dodatkowe niebezpieczne sytuacje, w
zaleznosci od konkretnej sytuacji lub aplikacji.



PwnNpE

Zakleszczenie koriczyn miedzy chwytakiem a podtozem.

Przebicie skdry przez ostre krawedzie i ostre punkty podnoszonego przedmiotu.
Konsekwencje wynikajgce z nieprawidtowego montazu chwytaka.

Obiekty wypadajgce z chwytaka, np. z powodu nieprawidtowej sity chwytu lub duzego
przyspieszenia robota.



3. Pierwsze kroki Spis tresci

3.1. Chwytak Gecko
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Rys. 5 rysunek CAD Gecko Grippera i podktadek.



3.2. Lista czesci i numery

Nazwa czesci Opis

Gecko Gripper V5
Sktadanie podktadek Gecko
Grippera, bez piezo, 1
zestaw 4 podktadek

Kabel Turck — 10-zytowy,
1/0

Kabel Turck — 8-zytowy
Ethernet RJ45

Sruby mocujace chwytaka
Klucz imbusowy — 5 mm dla
montazu robota o dtugosci
catkowitej 9"

Narzedzie do usuwania
podktadek chwytaka
OnRobot A / S USB Drive -
instrukcje i interfejs
AC/DC 24 V 90 W DESKTOP
ADAPTER

Krétki przewodnik

Gecko Gripper, wersja 5, bez
piezoelektrycznego systemu
czyszczacego

Sktadanie podktadek Gecko
Grippera, bez piezo, 1 zestaw 4
podktadek

Kabel, 10-zytowy, zestaw
przewodow z podwdjna korncowka,
proste ztgcze zenskie do prostego
meskiego, ztgcza M12 Eurofast
Kabel, 8-zytowy, Ethernet, meski,
M12, 5M

M6X1.0 80 mm dtugosci Sruba z
tbem walcowym, stal nierdzewna
Klucz imbusowy —5 mm dla
montazu robota o dtugosci
catkowitej 9"

Blade szpachelka, 1-1/4"
szerokosci x 0,075" grubosci ostrze
ze Scietg krawedzig

USB — instrukcje i interfejs
uzytkownika

AC/DC 24 V 90 W DESKTOP
ADAPTER

Lista czesci Tabela dla Gecko manipulacyjna i opcjonalnymi dodatkami.

3.3. Gecko Gripper Software

oprogramowanie interfejsu uzytkownika do konfiguracji i obstugi Gecko Grippera mozna
pobrac albo z pamieci USB dotgczonej do OnRobota A/S, albo ze strony internetowej:

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



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

4. Krotki przewodnik

Przypomnienia o bezpieczenstwie
Montaz i eksploatacje Gecko Grippera powinni przeprowadzac wytgcznie
przeszkoleni specjalisci.

NIEBEZPIECZENSTWO: Nieprawidtowa obstuga chwytaka i jego czesci A

KROK 1:

KROK 2:

KROK 3:

KROK 4:

KROK 5:

podczas potaczenia moze spowodowac uszkodzenia lub
Smier¢.

Zainstalowac¢ podktadki i zamontowac chwytak

Wkrecic¢ cztery podktadki Gecko Grippera poprzez wtozenie ich do powierzchni
chwytajacej chwytaka. Gecko Gripper wymaga dwdch srub (M6-1-80) do
przymocowania go bezposrednio do uniwersalnego robota. W przeciwnym razie
nalezy zastosowac ptyte montazowaq (w przypadku innych marek robotéw).
Uzywajac 5-milimetrowego klucza imbusowego, wstawic i dokrecié sruby na 8
Nm.

Power Gripper

Gecko Gripper jest zasilany poprzez kabel I/0. Autonomiczny piezoelektryczny
system czyszczenia wymaga dodatkowego podtgczenia do zrodta pradu o
wysokim napieciu przez kabel piezo.

Po wtgczeniu zasilania, niebieskie swiatta Comms chwytaka mrugng dwa razy po
nieznacznym opdznieniu, aby wskazaé, ze chwytak ukonczyt swojg sekwencje
wiaczajaca. Zaleca sie, aby teraz przetestowac wszystkie funkcje chwytaka za
pomocgy interfejsu uzytkownika pulpitu systemu Windows.

Zainstalowac interfejs uzytkownika Gecko Grippera
Zainstalowaé interfejs uzytkownika Gecko Grippera na pulpicie Windowsa z
dostarczonej pamieci USB lub strony internetowej OnRobot A/S.

Ustawic¢ parametry chwytaka

Zalecamy zastosowanie interfejsu uzytkownika niezintegrowanego z robotem,

aby przetestowacd funkcje chwytaka i go zaprogramowac. Ten tatwy w obstudze
interfejs pozwala okresli¢ szereg parametrow chwytaka, ktdre wyznaczajg stan
chwytaka.

Obstuga chwytaka



Gecko Gripper mozna uzywac za posrednictwem dwach réznych trybow
komunikacji: Cyfrowe I/O i Ethernet TCP. Korzystajgc z tych trybow, mozna
utworzy¢ protokdt chwytania w petni dostosowany do Twoich potrzeb.

5. Instalacja chwytaka na robocie

Montaz chwytaka na robocie to szybki i prosty proces. Dla wszystkich modeli Universal Robots,

chwytak moze by¢ montowany bezposrednio na robocie i nie wymaga ptyty montazowej. W
przypadku innych modeli robotéw, wymagana jest ptyta montazowa lub inny adapter.

5.1. Wymagane akcesoria, narzedzia i sprzet

Zmontowac przed instalacjg nastepujgce materiaty, narzedzia i sprzet:

Czesci v" Gecko Gripper V5
Czesci chwytaka. v' Gecko Gripper zesp6t podktadek
v Turck kabel, 10-zytowy, 1/0
v Turck kabel, 8-zytowy, Ethernet RJ45
v" Sruby mocujace chwytaka (M6-1-80)
v" OnRobot A/S Naped USB zawierajgcy
instrukcje obstugi oraz interfejs
uzytkownika
Artykuty v’ Zapinki (zalecane)
Materiaty eksploatacyjne. v' Ptyta montazowa dla alternatywnych
modeli robotéw (opcjonalnie)
Narzedzia v" Klucz imbusowy, 5 mm (w zestawie)
Wymagany do instalacji lub naprawy, ale | v Narzedzie do usuwania podktadek
nie pracy. Gecko (w zestawie)
Sprzet v' Adapter pulpitu AC/DC 24 V90 W (w
Wymagane do pracy. zestawie)
v’ zasilanie 24 V DC
v’ Zasilacz wysokiego napiecia dla
opcjonalnego systemu oczyszczania
piezoelektrycznego

Materiaty instalacji tabeli.

5.2.Instalacja mechaniczna: Montaz chwytaka

5.2.1. Lista czesci
Nastepujace elementy sg zawarte w dostawie Gecko Gripper:
v" Chwytak Gecko



v' Gecko Gripper zesp6t podktadek
v 2 $ruby mocujace
v" Klucz imbusowy, 5 mm (dla chwytaka montazowego)

5.2.2. Uwagi dotyczace bezpieczenstwa:

uszkodzenia chwytaka, robota, materiatéw lub uszkodzenia
ciata lub $mierci operatora. Upewni¢ sie, ze chwytak jest
prawidiowo zainstalowany przez wykwalifikowanego specjaliste.

NIEBEZPIECZENSTWO! Niewtfasciwy montaz moze doprowadzi¢ do f

UWAGA: Upewnic sie, ze robot jest wytaczony lub znajduje sie na postoju (nie
dziata program) przed zainstalowaniem chwytaka.

5.2.3. Procedura montazu chwytaka

W przypadku robotéw uniwersalnych, przejdz do kroku 2, poniewaz nie jest
wymagana zadna ptyta montazowa.

Krok 1: Zamontowa¢ podktadki Gecko w chwytaku przed zainstalowaniem
chwytaka na robocie.

~

Rys. 6 Strona chwytajgca Gecko Grippera , do ktérej majg by¢ wiozone podktadki.




Zamocowac cztery (4) podktadki Gecko Grippera do powierzchni

chwytajacej, wyréwnujgc wyciecie w otworze montazowym z obustronng
zaktadka na podktadkach.

R ¥

Rys. 7 Zagtebienia w otwdr montazowy (po lewej) i zaktadki na zespole podstawy (po prawej).

Rys. 8 Ustawianie zespotu podktadek przed wtozeniem go do otworu montazowego.

Silne magnesy systemu mocowania podktadek pomogg zamontowac
podkfadki na miejscu. Po instalacji powinny one by¢ catkowicie réwno z
powierzchnig ptaszczyzny montazowej chwytaka.



Rys. 9 Instalacja ostatniej podktadki na chwytaku. Zauwaz, ze srebrna powierzchnia
kazdej z zainstalowanych podktadek jest w jednej ptaszczyznie z obudowq chwytaka.

Krok 2: Zamocowa¢ ptytke montazowg do robota za pomocg dwdch srub

mocujacych (M6-1-80). Dokreca¢ kazdg srube na 8 Nm przy uzyciu klucza
imbusowego 5 mm.

Ten krok zastosowac tylko w przypadku robotow firm innych niz Universal
Robots.

B SV il LC LSO, ] N 0%
Rys. 10 Ptyta montazowa dla robotdw firm innych niz Universal Robots.



Krok 3:  Wyrdwnac otwory na powierzchni montazowej Gecko Grippera z
otworami montazowymi na robocie (lub ptyty montazowej /
dostosowanego adaptera).

Rys. 11 Dwa otwory mocujgce na powierzchni montazowej chwytaka.

Wstawié kazdg srube mocujaca (M6-1-80) do przodu chwytaka, przez
przewdd, i dostarczonym kluczem imbusowym 5 mm wkreci¢ na miejsce.
Dokrecic kazdgq srube na 8 Nm przy uzyciu klucza imbusowego 5 mm.
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Rys. 12 Dokrecanie srub montazowych w celu zamocowania chwytaka na robocie przy uzyciu klucza imbusowego
5mm.

Punkt srodkowy narzedzia Gecko Grippera nie ma przesuniecia osi x lub y wzgledem
robota. Dlatego punkt srodkowy narzedzia znajduje sie o 185 mm (w kierunku osi
z) od ptaszczyzny mocowania ramienia robota.

Szczegotowe wymiary chwytaka w Rozdziale 9.1

Teraz mozna podtaczy¢ kable do zamontowanego chwytka (Rozdziat 6.3).

5.3.Instalacja elektryczna: Zasilanie i komunikacja z chwytakiem

5.3.1. Dane techniczne zasilania

Gecko Gripper jest zasilany poprzez kabel 1/0. Wolne koricéwki na dotgczonym kablu
bedg musiaty zosta¢ podtgczone do zasilacza, ktdry spetnia Twoje potrzeby. Moze to

obejmowac potaczenia z:
e 24V DC, 48 W (nominalne; maksymalnie 28 V) zewnetrznego zrédta zasilania

(poprzez dotgczony tacznik)
e Zintegrowany zasilacz sterownika robota, 24 V DC

Autonomiczny piezoelektryczny system czyszczenia Gecko Grippera (opcjonalnie)
wymaga drugiego zrédta mocy o wysokim napieciu.
e Zobacz zatqcznik dot. piezoelektrycznego systemu czyszczqcego, aby uzyskac
wiecej informacji.



5.3.2. Komunikacja

W zaleznosci od potrzeb energetycznych i komunikacyjnych, istniejg dwie mozliwe
konfiguracje kabli chwytak (ktére obejmujg autonomiczny system czyszczenia):
e Zasilanie i komunikacja wykorzystujgce wejscia/wyjscia cyfrowe (1 kabel)
e Zasilanie za pomocyg wejsé/wyjs¢ cyfrowych, Komunikacja przez Ethernet TCP / IP
(2 kable)

Opcjonalny piezoelektryczny system czyszczenia wymaga dodatkowego kabla 4-
stykowego.

Cyfrowe I/O

v" Komunikacja i zasilanie 24 V przez 10-stykowe ztgcze (8-stykowe nie jest
uzywane do komunikacji wejscia/wyjscia cyfrowego, tylko Ethernet, patrz
ponizej).

v" Mogg by¢ kontrolowane przez robota kazdego typu za pomocg prostych
sygnatéw 1/0.

v Zadane wartoéci zadane (np. specyfikacje kontroli potozenia, kontroli sity,
obcigzenia wstepnego itp.) najpierw nastawia sie za pomocg interfejsu
uzytkownika w pulpicie systemu Windows, po czym chwytak jest sterowany
za pomocg interfejsu wejscia/wyjscia.

v" Nie jest wymagana instalacja oprogramowania robotycznego.

Mozna zasila¢ Gecko Grippera na jeden z dwdch sposobow wykorzystujgcych

wejscie/wyjscie:

1. Mozna podtaczyc ztgcze jack bezposrednio do dotgczonego zasilacza.

2. Mozna usungc ztgcze jack i zastosowac zasilanie 24 V na wybranym
sterowniku robota (lub innego zrédta). Gecko Gripper pobiera mniej niz 1 A
(szczyt i RMS).

Kabel cyfrowy wejscie/wyjscie jest dostarczany z portami do podtgczenia do
chwytaka i pigtailami na przeciwlegtym koncu do bezposredniego okablowania
konfigurowalnego tak, by méc zintegrowac je z systemem.



Rys. 13 Cyfrowy terminal wejscia/wyjscia z wtyczkq gniazda cylindra (do
bezposredniego potqczenia z zasilaczem) i inne przewody wejscia/wyjscia.

Instalacji kanatéw wejscia/wyjscia do ich odpowiednich potaczen, patrz Rozdziat
8.1 Cyfrowa komunikacja wejscia/wyjscia.

Ethernet
v" Komunikacja stykowe przez ztgcze 8-stykowe.
v" Moga byé kontrolowane przez personalizowane interfejsy firm Universal
Robot, Kawasaki i FANUC Teach Pendant.
v" Moze by¢ réwniez sterowany z interfejsu uzytkownika pulpitu systemu
Windows poprzez bezposrednie potaczenie Ethernet miedzy komputerem a
chwytakiem.

Komunikacja Ethernet pozwala na dynamiczng regulacje parametréow chwytaka, a przy
uzyciu wejscia/wyjscia parametry chwytaka nie mogga by¢ dynamicznie regulowane bez
interfejsu uzytkownika pulpitu systemu Windows.

5.3.3. Procedura witaczania chwytaka i podtgczania kabli

Po zamontowaniu chwytaka do robota (punkt 6.2) i okresleniu odpowiedniego zasilania
mozna okablowac¢ chwytak.

Potrzebne bedg kable zasilania i komunikacji dostarczone z chwytakiem (kabel Turck, 10-
zytowy, witqgcz/wytqcz, i kabel Turck, 8-zytowy, RJ45 Ethernet) jak rowniez kilka krawatek
kablowych lub podobnych materiatéw, aby zabezpieczy¢ kable tak, aby nie zaktécaty
pracy robota w petnym zakresie ruchow.

UWAGA: Sprawdz integralnos¢ ztgczy u podstawy chwytaka, jako ze kotki moga
by¢ tatwo wygiete i uszkodzone.



Krok 1: Potgczy¢ podwajny cyfrowy kabel wejscia/wyjscia i kabel zasilania do
zfacza znajdujacego sie u podstawy chwytaka.

@robot

i
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Rys. 14 Podtgczenie kabla zasilajgcego / cyfrowego wejscia/wyjscia do dopasowanego ztgcza chwytaka.

Krok 2: W przypadku korzystania z komunikacji Ethernet, podtgczy¢ kabel
Ethernet do zt3cza znajdujgcego sie u podstawy chwytaka.



il

Rys. 15 Podtgczanie kabla Ethernet do odpowiedniego ztgcza u podstawy chwytaka.

Krok 3: Poprowadzi¢ kabel (kable) od chwytaka wzdtuz robota do Zzrédta zasilania

i sterowania.
Nalezy zostawic wystarczajqcy luz tak, aby przewody nie byty pod
napieciem podczas pracy robota w petnym zakresie ruchu.

- V'

Rys. 16 kabl_e' prowadzone luZno wzdtuz ramienia robota.

Krok 4: Zabezpieczy¢ kable tak, aby pozostaty bezpiecznie poza zasiegiem robota.
Przeéwiczy¢ robota poprzez wszystkie oczekiwane ruchy, aby przewody



nie zostaty uszkodzone w trakcie pracy (patrz przyktad obracania J-6
ponizej).

PN 4
Rys. 17 Obracanie J-6, przy czym przewody zasilajgce i komunikacyjne nie sq uszkodzone przez ruch robota.

Zaleca sie stosowanie krawatek kablowych; jednak inne kleje lub ftgczniki
mogq byc lepiej dostosowane do indywidualnych potrzeb.

OGLOSZENIE W zaleznosci od protokotu lub warunkéw pracy, moina rozwazy¢
dodanie dodatkowej ochrony strukturalnej lub izolacyjnej do kabli.

5.3.4. Diody wskazujg stan elektryczny i komunikacyjny

Podstawa Gecko Gripper posiada diody LED, ktére zapewniajg szybka wizualng
informacje o statusie czterech réznych stanow.

Diody LED i ich znaczenie sg przedstawione w ponizszej tabeli:

Nazwa LED i Staty kolor Powolne miganie Szybkie miganie

kolor

Zasilanie Moc podtgczona  nd. nd.

Zielony

Btad nd. Ostrzegawcze Powazny btad; Chwytak

Czerwony (wewnetrzne btedy); nalezy natychmiast
Chwytak wymaga zatrzymacd i zbadac

konserwacji; Sprawdz logi
btedéw, aby uzyskac

szczegotly
Podktadka nd. Czesc zostata upuszczona  Czesci zostaty wielokrotnie
Pomarariczowy upuszczone i aktualizowane
dzienniki btedow
Komunikacja Komunikacja nd. nd.

Niebieski potaczona
Tabela 1 Wskazniki LED i ich znaczenia.



Po podfaczeniu zasilania i okablowania kable komunikacyjne miedzy chwytakiem a jego
zrédtem zasilania i sterownikiem, nalezy sprawdzi¢, czy diody u podstawy chwytaka
wskazuja, ze chwytak dziata nominalnie: state zielone, state niebieskie, brak czerwonego

i pomaranczowego Swiatta.

>

Rys. 18 Diody wskazujqg, Ze chwytak dziata nominalnie
(State zielone — Zasilanie, state niebieskie — Komunikacja, Btqd i Podktadka sq wytgczone).

5.4. Uwagi instalacyjne dla roznych robotéw

Aby uzyska¢ dodatkowe informacje na temat instalacji dla réznych marek robotéw,
nalezy odwiedzi¢ strone internetowg OnRobot A/S dla Gecko Grippera:

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



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

6. Ustawianie parametrow chwytaka

Wykorzystujac interfejs Gecko Grippera mozna utworzy¢ w petni dostosowany protokot
chwytania dopasowany do wtasnego protokotu. W ramach interfejsu mozna okresli¢ site
obcigzenia wstepnego chwytaka i zakres punktéw ultradzwiekowych oraz zapisa¢ wiele stanéw
chwytaka do wykorzystania w przysztosci.

6.1. Instalacja interfejsu uzytkownika na pulpicie systemu Windows

OnRobot A/S dostarcza przyjazny dla uzytkownika interfejs graficzny dla systemu Windows
do programowania i kontroli Gecko Grippera za pomoca kabla Ethernet.

Zalecane wymagania programowe:

v Zainstalowany system Windows 7 z dodatkiem Service Pack 1 lub nowszy (wersja x86
lub x64)

v’ Zainstalowany .NET Framework 4.7 lub wyzszy

6.1.1. Instalacja GUI pulpitu:

Krok 1: Zainstalowa¢ aplikacje, otwierajac plik ,Gecko Gripper Desktop GUI setup” z
zatgczonej pamieci USB OnRobot A/S lub ze strony internetowej OnRobot
A/S.



@ Instalacja - Gecko Gripper Desktop GUI (wersja 1.0.0) -

Lokalizacja docelowa
Gdzie ma zostac zainstalowana aplikacja Gecko Gripper Desktop GUI?

Instalator zainstaluje aplikacje Gecko Gripper Desktop GUI do ponizszego
folderu.

Kliknij przycisk Dalej, aby kontynuowaé. Jesli chcesz wskazad inny folder, kliknij
przycisk Przegladaj.

| . Przegladaj. -

Wymagane jest przynajmniej 9.5 MB wolnego miejsca na dysku.

o

Rys. 19 Rozpoczecie instalacji interfejsu uzytkownika Gecko Grippera.

Krok 2: Zaznacz pole wyboru ,Launch Gecko Desktop GUI (Uruchom interfejs
uzytkownika Gecko)” po zakonczeniu instalacji. Spowoduje to uruchomienie
aplikacji.



Zakonczono instalacje aplikacji
Gecko Gripper Desktop GUI

Instalator zakonczyt instalacje aplikacji Gecko Gripper Desktop
GUI na komputerze. Aplikacja moze by¢ uruchomiona poprzez
uzydie zainstalowanych skrotow.

Kliknij przycisk Zakoncz, aby zakonczyc instalacie.

Uruchom aplikacje Gecko Gripper Desktop GUI

Rys. 20 Uruchomienie interfejsu uzytkownika Gecko Grippera po instalacji.

Teraz mozna uruchomic aplikacje w dowolnym momencie poprzez otwarcie
»PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” z folderu, w ktérym zostat zainstalowany.

Krok 3: Wprowadz adres IP Gecko Grippera kiedy pojawi sie monit na ekranie
startowym, aby umozliwi¢ komunikacje z Gecko Gripperem.
(£ Chwytak Gecko Gripper = X

Pomoc Ustawienia

Chwytak Gecko Gripper Zapisz jako ustawienie domysine
Adres IP: 192.168.0.170 X D

Rys. 21 Ekran startowy Gecko Grippera.




Mozna rowniez zmienic¢ konfiguracje portu IP w zaktadce ,,Settings
(Ustawienia)” w gtéwnym pasku menu. Domysiny adres IP chwytaka to
192.168.0.170, a domysiny numer portu to 30000.

Zaznaczy¢ pole wyboru ,Save as Default”, aby automatycznie uzywadé tego
adresu IP dla Gecko Grippera nastepnym razem gdy aplikacja bedzie otwarta.

6.2. Konfiguracja statycznego adresu IP dla interfejsu uzytkownika.

Gecko Gripper i komputer stacjonarny muszg dzieli¢ te samg sie¢ lokalng w celu
komunikowania sie z powodzeniem. Nastepujace kroki wyszczegdlniajg, jak skonfigurowad
adres IP pulpitu, aby powigzaé¢ z tym z Gecko Grippera.

Krok 1:  Otworzy¢ Panel sterowania i klikng¢ ,View network status and tasks (Wyswietl
stan sieci i zadania)”.

“H Control Panel - m] =
“ 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& #F Change account type

Save backup copies r files with File History

. s
Backup and Restore (Windows 7) i:::: Appeara nee and Personalization
aw Network and Internet -~
\ View network status and tasks .2k Clock, Language, and Region
Choose homegroup and sharing options i Add a language
7 Hardware and Sound Change "purn.wcthccs
ﬁi 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 ‘ Py

~
[-] Uninstall a program

Rys. 22 Lokalizowanie stanu sieci wewngqtrz panelu sterowania komputera (zaznaczony na niebiesko).

Krok 2: Klikngé przycisk ,Change adapter settings (Zmien ustawienia karty)” na lewym
gornym panelu w oknie.



&} 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

Rys. 23 Lokalizowanie linku ,,Zmien ustawienia karty” (niebieski podkreslony tekst).

Krok 3: W nastepnym oknie klikngé prawym przyciskiem myszy na , Ethernet”, aby
odstoni¢ menu, a nastepnie wybrac ,Properties (Wtasciwosci)”.

‘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 &h Ethernet 3 g VirtualBox Host-Only
Connection > Unidentified network ! Metwork

Mot rennoctad =% Realtek USB GbE Famil =% Enabled
Disable

s

&

X

Status

Diagnose

Bridge Connections

&

Create Shortcut
% Delete
!; Rename

= Properties

4items 1 item selected

|

Rys. 24 Dostep do menu Wtasciwosci Ethernet.

Krok 4: W menu podrecznym Wtasciwosci Ethernet znalezé i wybrac ,,Internet Protocol
Version 4 (TCP/IPv4) (Protokét internetowy w wersji 4 (TCP / IPv4))”. Po
wybraniu tej opcji nalezy klikngé na przycisk ,,Properties (Wtasciwosci)”.



]

- O X

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

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

~

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

abled

I? Realtek USB GbE Family Controller £3

E3Cliert for Microsoft Netwarks A
"52 File and Printer Sharing for Microsoft Networks
")?\ﬁrlua\Eux MNDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler

IR ntemet Protocol Version 4 (TCP/IPyd)

O 2. Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol

This connection uses the following items:

1. Microsoft LLDF Protocal Driver w
< >

Install. Uninstal Properties
Description

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

OK Cancel

4 items 1 item selected
e ————————— e

Rys. 25 Uzyskiwanie dostepu do wtasciwosci dla (TCP / IPv4) pozycji Protokdt internetowy w wersji 4.

n

Krok 5: W wyskakujgcym oknie wybrac¢ opcje ,,Use the following IP address (Uzyj
nastepujacego adresu IP)”.

W polu ,IP address (Adres IP)” wprowadzi¢ ,192.168.0.x”, gdzie X jest dowolng
liczbg catkowitg z przedziatu 0-255 inng niz 170, poniewaz ,192.168.0.170” to
adres IP Gecko Grippera. Na przyktad ,192.168.0.3” to prawidtowy adres IP dla

interfejsu uzytkownika, ktéry pozwoli komunikacje z Gecko Gripperem (patrz
rysunek).

W polu ,Subnet mask (Maska podsieci)”, wpisa¢ ,255.255.255.0”.
Pole ,Default gateway (Brama domyslina)” pozostawic puste.

Klikngé przycisk ,,0K”, aby zakonczy¢ przypisanie adresu IP do interfejsu
uzytkownika. Interfejs jest teraz w stanie zlokalizowac i potaczy¢ sie z Gecko
Gripperem.



Rys. 26 Wprowadzanie prawidfowego adresu IP interfejsu uzytkownika.

W Network Connections — (] x
4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v @ Search Network Connections »
Organize - Disable this nef § Ethemet 3 Properties > Hion B - 1 0
= | Bluetooth | Metworking  Sharing | VirtualBox Host-Only
Connectiol - k Network
-
x Mot conng Internet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties x &F Enabled
Wi-Fi
- General
" LACI Gues|
ol .
A Intel(R) Wi ‘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
4 items 1 item selected -

6.3. Ustawianie parametrow chwytaka za pomocg interfejsu uzytkownika systemu

Windows

Gdy potaczenie z Gecko Gripperem zostato pomysinie ustanowione, pojawi sie ekran trybu

szkolenia. Nalezy pamietaé, ze chwytak mozna odfgczy¢ w kazdej chwili, wybierajac

,Disconnect” z paska menu.

@ Ekran trybu nauki — tworzenie nowego stanu

Plik Ustawienia Dane Pomoc Odtacz

Chwytak Gecko Gripper

=
F

Robot

Universal (Ethernet) ~

Sita poczatkowego docisku Zakres ultradzwiekowy Potozenie naktadki
(30-150 N) (0-260 mm) ® )
""""""""" ST | | =" | Wiaczeme
- S0ON| + - 500mm| + _
L | L | Wylaczenie
Wyczysc naktadki

- m] X
@robot

Rys. 27 Ekran pulpitu trybu szkolenia (Utwdrz nowy stan).




Sprawdzié, czy interfejs uzytkownika oprogramowania Gecko Gripper jest
aktualny. Wersja oprogramowania jest wymieniona na stronie ,About (O
programie)” w zaktadce ,,Help (Pomoc)” na gtéwnym pasku menu.

@ Interfejs uzytkownika OnRobot — informacje

@ robot Chwytak OnRobot Gecko Gripper —
oprogramowanie interfejsu uzytkownika w wersji 1.0.0.0

Odwiedz htips://onrobot.com w celu uzyskania dodatkowych informacji o
naszych produktach

Copyright © 2018 OnRobot

ZAMKNLJ

Rys. 28 Okienko ,,About Dialog (O programie)”
Wiecej informacji na temat rozwigzywania problemow i wsparcie: kliknij na

»Support (Wsparcie)” w zaktadce ,,Help (Pomoc)” na gtéwnym pasku menu.

Mozna skonfigurowac zgdane jednostki (metryczne, imperialne, lub
procentowe) w ramach zaktadki ,Settings (Ustawienia)” na pasku menu.

(£ Ustawienia

Jednostki

System Zakres (sita poczatkowego docisku, czujnik ultradzwiekowy)
® Metryczny (cm, N) 30-150 N, 0-260 mm
Angielski (in, Ioft) 6.7-33.7 Ibf 0-10.2 in
Procentowy (%) 0-100%, 0-100%

OK ANULUJ

Rys. 29 Zmiana jednostek w oknie dialogowym ,Settings (Ustawienia)”.

Jestes$ teraz gotowy do weryfikacji funkcjonalnosci Grippera i skonfigurowania chwytaka
z pulpitu.

6.3.1. Utworzy¢ nowy stan: Programowanie funkcji chwytaka po raz pierwszy
Krok 1: Otworzy¢ aplikacje Gecko chwytaka. Powinien pojawic sie ,, Training
Mode Screen (Ekran trybu szkolenia)”.



() Ekran trybu nauki — tworzenie nowego stanu

Plik Ustawienia Dane Pomoc Odtacz

§ -

!;‘:Zi robok :

Sita poczatkowego docisku

(30-150 N)

= 500N| +

Chwytak Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Zakres ultradZwiekowy Potozenie naktadki

(0-260 mm) @ Wiaczenie
- 500 mm| +

Wylaczenie

Wyczysc naktadki

Rys. 30 Ekran pulpitu trybu szkolenia (Utwdrz nowy stan).

Wybrac¢ odpowiedniego Robota i tryb komunikacji z menu rozwijanego

To ustawienie zmienia na jakim poziomie sity chwytak informuje robota,
ze osiggnat pewien tadunek. Na przykfad przy wyborze duzych porcji
szkta, w ktérych wymagane jest 100 N obcigzenia wstepnego, gdy
zostanie osiggniete 100 N w trybie 1/O, sworzen 5 jest ustawiony na
,»wysoki”; w trybie Ethernet, indeks pakietu 9 ustawia sie na wartosci od 0

Aby uzyskac wiecej informacji na temat wyboru odpowiedniej sity
obcigzenia wstepnego dla danego zadania i materiatu, patrz punkt 9.4.

INFORMACIJA: Zakres pomiarowy wstepnego obcigzenia Gecko Grippera
wynosi od 30 do 150 N, chwytak NIE MOZE wyczu¢ sity ponizej 30 N

Krok 2:

»Robot” po srodkowo-centralnej stronie interfejsu.
Krok 3: Ustawi¢ zgdane obcigzenie wstepne.

do 1.
Krok 4: Ustaw zakres ultradzwiekow.

Tak jak przy ustawianiu obcigzenia wstepnego, to ustawienie informuje
robota, w jakim zakresie zostanie osiggniete wyznaczone obcigzenie
wstepne. Funkcja ta jest przydatna do podnoszenia ptaskich przedmiotéw
na stosie, gdyz pozwala programiscie robota uruchomié robota z
maksymalng predkoscia, az chwytak wykryje, ze zbliza sie do punktu
odbioru. Przyktad tego przypadku uzycia jest opisany w rozdziale 8.1, krok
2.

Domysiny zakres ultradZzwiekowy to 125,0 mm.




Krok 5: Wybra¢ pozycje podktadki.
Aby przetestowac podstawowe funkcje chwytaka, uzytkownik moze
sprobowac wykonacé akcje z kazdej pozycji podktadki (,,Engage
(Podtaczyé)” i ,Disengage (Odtaczyd)”).
Domysina pozycja podktadki to ,,Engage (Podtgczyc)”.

Krok 6: Po zakonczeniu konfigurowania nowego stanu, wybrac , Perform Action
(Wykonaj dziatania)”, aby ustawi¢ chwytak do stanu, ktéry pasuje do
wybranych parametréow.

Parametry te sg zapisywane w pamieci chwytaka. Jesli chwytak
prowadzony jest w konfiguracji /0, to bedzie odwotywac sie do tych
parametrow, aby ustawi¢ stan chwytaka. Jesli chwytak uzywany w trybie
Ethernet, bedzie odwotywaé sie do tych parametrow, jak do stanu
poczatkowego, ale moze byé dynamicznie modyfikowany.

Krok 7: Aby wyswietli¢ site chwytaka w czasie rzeczywistym oraz dane o
potozeniu, wybrac ,Start Plotting Data (Start kreslenia danych)”. Aby
zatrzymad wyswietlanie danych, wybrac ,,Stop Plotting Data (Zatrzymaj
kreslenie)”.

(@ Training Mode Screen - Create New State - o 3

File Settings Data Help Disconnect
robot

i 'F Gecko Gripper
-

obot
Robot
_‘ Universal (Ethernet) ~

Pad Position

Preload Force Ultrasonic Range
(50-160 N) (0-260 mm) @ Etngage
- 1050N + - 1300mm| + Disengage
Pad Release
Clean Pads
RESET GRIPPER PERFORM ACTION
160
Part

140

120
-
g

20

60

Rys. 31 Kreslenie danych w interfejsie na pulpicie.

Krok 8: Aby wyswietli¢ dane chwytaka w czasie rzeczywistym, w tym obecno$é
czesci, zuzycie, obcigzenie wstepne i pozycje podktadki, przejs¢ do ,,View



Data (Widoku danych)” znajdujgcego sie w zaktadce ,Data (Dane)” na

pasku menu.
Zobacz dane chwytaka Gecko Gripper G
Obecnosc¢ czesci . Pochodna poczatkowego docisku 0
Zuzycie 0 Zakres ultradzwiekowy 30.0 mm
Sita poczatkowego docisku 45.0 N Potozenie nakiadki Wizczenie

Rys. 32 Wyswietlanie danych chwytaka w interfejsie uzytkownika.

Dodatkowe dziatania:
Zapisanie konfiguracji chwytaka (patrz punkt 7.3.2)
Zatadowanie istniejgcej konfiguracji chwytaka (patrz punkt 7.3.3)
Resetowanie chwytaka (patrz punkt 7.3.4)
Obstuga bteddw (patrz punkt 7.3.5)
Czyszczenie podktadek (patrz punkt 7.3.6)

6.3.2. Zapisanie konfiguracji chwytaka

Jesli chcesz korzystac¢ z wielu konfiguracji parametréw chwytaka, przydatne moze
by¢ zapisywanie indywidualnych konfiguracji do pliku, aby uzyska¢ dostep do nich w
pdzniejszym czasie. Funkcja ta jest przydatna, gdy podnoszonych jest wiele obiektdw
i robot musi mie¢ okresowo zmieniane zadania.

Krok1:  Wybrac ,File = Save Action to File (Plik = Zapisz dziatanie do pliku)” z
paska menu.

Zdecyduj, czy zapisac¢ parametry stanu do pliku XML za pomocg okna
dialogowego.



@ Zapisz konfiguracje w pliku XML

4 [ > ThisPC > Desktop

v 0 Search Desktop

Organize v New folder
I This PC A Name a Status Date modified

‘(" 3D Objects || GripperSettings 2018-10-08 10.55.56.xml = 08.10.2018 10:55

[ Desktop

| Documents

4 Downloads

D Music

[&] Pictures

B Videos

‘s Local Disk (C:)
= Local Disk (E:)

el
v @
Type

XML Document

I AR GripperSettings 2018-10-08 10.56.01.xml

Save as type: ‘ Pliki XML (xml) (*.xml)

~ Hide Folders

Cancel

Rys. 33 Zapisywanie pliku XML z parametrami Gecko chwytaka.

6.3.3. Zatadowanie konfiguracji: Korzystanie z istniejgcego lub wczesniej zapisanego

stanu chwytaka

Jesli masz zapisane wiele konfiguracji chwytaka, mozna zatadowac je, aby szybko
ustawié¢ chwytak do poprzednio stosowanego stanu.

Krok 1:
menu.

Pojawi sie okno dialogowe Otworz plik.

Wybrac ,,File = Load Configuration (Plik = Zataduj konfiguracje)” z paska




@ Otworz plik z ustawieniami XML

4 B > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

A Name

¢@ OneDrive
|| GripperSettings 2018-10-08 10.56.01.xml

Status

v

o

Search Desktop

Date modified

08.10.2018 10:56

X

el
B ™ @
Type

XML Document

[ This PC
_J 3D Objects
[ Desktop

0

“| Documents
‘ Downloads
D
[&] Pictures

B Videos

‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

Music

T N P Vi K >

2

V| E:Pliki XML (xml) (*xml)

M |

File name: | GripperSettings 2018-10-08 10.56.01.xml

I Open Cancel ‘

Rys. 34 Korzystanie z interfejsu na pulpicie, aby otworzyc¢ plik XML z wczesniej zapisanej konfiguracji chwytaka.

Krok 2: Wybrac¢ opcje otwarcia zapisanego wczesniej pliku XML.
Spowoduje to zatadowanie ustawien stanowych chwytaka zapisanych w

tym pliku i powrdt do ekranu trybu treningowego (Stan obcigzenia).

@ Ekran trybu nauki — fadowanie stanu

Plik Ustawienia Dane Pomoc Odtacz

@robot

= Chwytak Gecko Gripper
3

Robot

Universal (Ethernet) ~

Sita poczatkowego docisku Zakres ultradZwiekowy Potozenie naktadki
(30-150 N) (0-260 mm) .
D=y | TS [ ) W*QCZEI’\[E
- 500N/ + - 500 mm| + ,
| ] Wylaczenie
Wyczys¢ nakladki

Rys. 35 Ekran trybu szkolenia (stan obcigzenia) zatadowanych parametréw stanu z wczesniej zapisanego stanu.




Krok 3:  Wybra¢, Perform Action (Wykonaj dziatania)” w celu uruchomienia
chwytaka do stanu zatadowanego w poprzednim kroku.

6.3.4. Resetowanie chwytaka

Akcja ta resetuje wszystkie zmiany dokonane w parametrach stanowych chwytaka
od czasu ostatniego zapisania w dotgczonym pliku XML. Jesli nie ma poprzednio
zapisanych wersji, resetowanie chwytaka przywraca parametry chwytaka do
wartosci domysinych (patrz punkt 8).

Krok 1: Przejs¢ do ekranu trybu treningowego z nowego stanu, albo po wybraniu
opcji Zataduj istniejgcy stan.

Krok 2: Klikng¢ przycisk ,,Reset Gripper (Reset chwytaka)” w lewym dolnym rogu
ekranu.

6.3.5. Obstuga bteddéw

Interfejs Gecko Grippera zapisuje szczegétowe informacje o nieoczekiwanych
zdarzeniach lub btedach podczas wykonywania programu. Te dzienniki btedéw mogg
by¢ pobierane z menu ,Help (Pomoc)” na pasku menu, po kliknieciu opcji ,,Error Logs
(Dzienniki btedéw)”. Klikng¢ ,,Load Logs (Dzienniki obcigzenia)” aby uzyskac
informacje dziennika btedéw. Dzienniki btedow mozna zapisa¢ do pliku, aby pomaéc
W rozwigzywaniu problemoéw. Aby usungé wszystkie dzienniki na ekranie, kliknij
,Clear All (Wyczy$é wszystko)”. Wybrac¢ ,,Cancel (Anuluj)”, aby powrdci¢ do ekranu
trybu szkolenia.



(&) Dzienniki bledéw

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

ZAMKNL ZALADUJ DZIENNIKI ZAPISZ DO PLIKU WYCZYSC WSZYSTKO

Rys. 36 rejestrowanie zdarzen i szczegoty btedow.

6.3.6. Czyste podkfadki

Funkcja , Clean Pads (Czyste podkfadki)” jest wykorzystywana z opcjonalnym
autonomicznym piezoelektrycznym systemem czyszczacym.

Zobacz zatgcznik dot. piezoelektrycznego systemu czyszczqgcego, aby uzyskac wiecej
informacji.




7. Dziatajacy chwytak

Protokoty pracy chwytaka bedg zalezeé¢ w duzej mierze od sposobu komunikacji: Cyfrowe 1/0
lub Ethernet TCP. Znacznie wiecej informacji moze by¢ przenoszonych poprzez komunikacje
Ethernet. Dodatkowe warunki pracy dla poszczegdlnych marek robotéw mozna znalezé w
dodatkach znajdujgcych sie na stronie internetowej OnRobot A/S Gecko Grippera.

Chwytak wykonuje nastepujace gtéwne zadania, z ktérych kazde moze by¢ uruchamiane za
posrednictwem dowolnego trybu komunikacji:
e Dotgczanie
e (Odtfaczanie
e Wykorzystanie systemu czyszczgcego podktadek (patrz zatacznik: piezoelektryczny
system czyszczacy)

7.1. Cyfrowa komunikacja /O

Ta sekcja opisuje szczegdtowo jak obstugiwaé chwytak do wykonywania okreslonych zadan
za pomocg komunikacji cyfrowe;j 1/0.

OGLOSZENIE W przypadku korzystania z komunikacji cyfrowej 1/0 do obstugi
chwytaka zalecamy uzywanie interfejsu pulpitu Windows. Programowanie za
pomocy interfejsu na pulpicie jest wazne dla wykonywania wszystkich funkcji
chwytaka.

Krok 1: Uzyj interfejsu pulpitu Windows, aby ustawi¢ wartosci nastepujgcych zadanych
(informacji wiecej informacji w rozdziale 7):
e Obcigzenie wstepne
e Zakres ultradzwiekowy
e Pozycja podktadek
e (Czas czyszczenia (jesli opcja ta jest zainstalowana)

Kiedy chwytak jest sterowany przez I/0, jego zachowanie zalezy od parametréw
zapisanych w pamieci chwytaka. Parametry chwytaka sg zapisywane w pamieci
tylko wtedy, gdy opcja ,,Perform Action (Wykonaj dziatanie)” jest wybrana z
ekranu trybu treningowego interfejsu. W sterowaniu I/O, parametry chwytaka
sg statyczne, ale dostep do zachowania i danych czujnikéw chwytaka mozna
uzyskac poprzez kontrole 1/0.

Krok 2: Uzyj robota do kontroli chwytaka w trybie I/0. /O wyprowadzen sg podane w
ponizszej tabeli:



10-stykowe ztacze (Power, 1/0)

Styk Kolor In/Out Parametr
chwytaka
1 Biaty W PODtACZYC
2 Brazowy W ODtACZYC
3 Zielony NA ULTRADZWIEKOWY
ZEWNATRZ
4 261ty NA CZESC
ZEWNATRZ
5 Szary NA OBCIAZENIE
ZEWNATRZ WSTEPNE
6 Rézowy NA OBSLtUGA
ZEWNATRZ PODKtLADEK
(ZUZYCIE)
7 Niebieski ZASILANIE 24 VIN
8 Czerwony ZASILANIE  UZIEMIENIE IN
9 Pomaranczowy NA BtAD
ZEWNATRZ
10 Jasnobragzowy W UZIEMIENIE IN
(EARTH)

Rys. 37 uktad stykow, na ztgczu 10-stykowym.

Mozna rozwazy¢ przypisanie stykéw IN/OUT z perspektywy chwytaka: na
wejsciach chwytak spodziewa sie otrzymac WYSOKI albo NISKI sygnat 24 V; dla
wyjs¢, chwytak wysle sygnat WYSOKI albo NISKI sygnat 24 V do robota.

Wejscia
POD+tACZ (styk 1)
Uzy¢ robota, aby wystaé sygnat 24 V w celu przeniesienia podktadki w pozycje Podfacz.
Zauwaz, ze chwytak przesunie podktadki do pozycji Podtgcz tylko wtedy, gdy sygnat
ODLACZ jest oznaczony jako NISKI. Jezeli oba sygnaty PODtACZ | ODtACZ sg oznaczone
jako WYSOKIE, podktadki sie nie rusza.

ODtACZ (styk 2)

Uzy¢ robota, aby wystaé sygnat 24 V w celu przesuniecia podktadek w pozycje Odtacz.
Zauwaz, ze chwytak przesunie podktadki do pozycji Odtacz tylko wtedy, gdy sygnat
PODLtACZ jest oznaczony jako NISKI. Jezeli oba sygnaty PODLACZ | ODtACZ sg oznaczone
jako WYSOKIE, podktadki sie nie rusza.

CZYSZCZENIE (styk 10)




Ten styk wtgcza opcjonalny autonomiczny piezoelektryczny system czyszczenia. W
przypadku korzystania z piezoelektrycznego systemu czyszczacego, zalecamy ustawienie
tego styku wysokiej jako WYSOKI kiedy chwytak nie posiada czesci, np. miedzy
podnoszeniem. Zobacz zatfqcznik dot. piezoelektrycznego systemu czyszczqgcego, aby
uzyskac wiecej informacji.

Wyjscia

ULTRADZWIEKOWY (styk 3)

Wyjécie ULTRADZWIEKOWY bedzie WYSOKIE, jeéli cze$¢ znajduje sie w odlegtosci
mniejszej niz warto$¢ ustawiona w interfejsie w systemie Windows. W przeciwnym razie
bedzie NISKIE, poniewaz w okreslonej odlegtosci nie znajduje sie zadna czesc.

Przyktad uzycia: Zbieranie przedmiotow ptaskich ze stosu
Te kroki pokazuja, jak mozna uzy¢ sygnatu ultradzwiekowego, aby zaprogramowac
chwytak do zbierania przedmiotoéw ze stosu.

1. Uzy¢interfejsu Windows, aby ustawié zakres ultradzwiekéw do 50 mm.

2. Podczas pracy ,podnies i odtdz” robota, unosi sie on nad stosem. Jezeli wyjscie
ULTRADZWIEKOWY jest NISKIE, robot moze szybko zblizy¢ sie do stosu, poniewaz
wyjscie ultradzwiekowe wskazuje, ze zacisk znajduje sie poza zasiegiem (50 mm).

3. Gdy wyjscie ULTRADZWIEKOWY przejdzie na WYSOKIE, chwytak wykryt obiekt w
odlegtosci 50 mm. Robot powinien zwolni¢, pozwalajgc Gecko Gripperowi
pracowac w celu podniesienia obiektu ze stosu.

4. Robot konczy swoj ruch ,podnies i odtéz”. Nastepnym razem, gdy robot wybiera
ze stosu, chwytak jest w stanie dynamicznie kompensowac zmiany wysokosci
stosu.

OBECNOSC CZESCI (styk 4)

Wyjécie OBECNOSC CZESCI bedzie WYSOKIE jesli chwytak wykryje, ze podnidst obiekt.
Bedzie NISKIE jesli chwytak nie trzyma obiektu. Sygnat ten moze by¢ stosowany w celu
potwierdzenia, ze chwytak poprawnie podnidst czesé.

Jezeli czes¢ zostanie upuszczona, to wyzwoli btgd w dzienniku bteddéw i dioda podktadki
(pomaranczowa) na chwytaku zacznie migad.

OBCIAZENIE WSTEPNE (styk 5)

Wyijscie obcigzenia wstepnego bedzie WYSOKIE jesli obcigzenie wstepne sity wywieranej
przez chwytak jest wieksze niz wartos¢ ustawiona w interfejsie w systemie Windows. W
przeciwnym razie wyjscie obcigzenia wstepnego bedzie NISKIE. Obcigzenie wstepne sity
wywierane] przez Gecko Grippera zalezy od tego, jak daleko ramie robota porusza sie w
kierunku obiektu.

Przyktad uzycia: Wstepne tadowanie do podnoszenia obiektu



Te kroki pokazuja, jak mozna wykorzystac sygnat obcigzenia wstepnego do
monitorowania sity chwytaka na podnoszonym obiekcie
1. Uzyjinterfejsu Windows, aby ustawi¢ obcigzenie wstepne do 100 N.
2. Zatéimy ze podczas pracy , podnie$ i odtdz” robot zbliza sie ku dotowi, aby
zastosowac obcigzenie wstepne w celu podniesienia przedmiotu. Podczas gdy
wyjscie obcigzenia wstepnego jest NISKIE, robot powinien kontynuowac swdj ruch

ku dotowi.

3. Gdy obcigzenie wstepne zmieni sie na WYSOKIE, chwytak osiggnat lub przekroczyt
wartos¢ progowa 100 N wstepnego obcigzenia. Robot powinien zatrzymac swoj
ruch do dotu, poniewaz osiggnat zagdang site obcigzenia wstepnego w celu
podniesienia obiektu.

OBStUGA PODKtADEK (styk 6)

Wyjscie OBSLtUGA PODKtADEK (nazywane takze ,,“Wear (ZuZycie)”) bedzie WYSOKIE gdy

podktadki chwytaka zaczng sie zuzywaé. Operator powinien rozwazyc zastgpienie
podkfadki chwytaka w tym czasie.

BtAD (styk 9)

Wyjscie BLAD bedzie WYSOKIE, gdy wystgpi bfad i zostanie zapisany w dzienniku btedéw
dla chwytaka. Temu wydarzeniu bedzie towarzyszy¢ migajgca pomaranczowa dioda
btedu na bazie chwytaka. Dziennik btedéw i kody btedéw moga zostac pobrane z
chwytaka przez interfejs uzytkownika (patrz punkt 7.3.5).

7.2.Komunikacja TCP / IP Ethernet

Kontrolowanie chwytaka przez Ethernet pozwala na dynamiczng i petng kontrole nad
parametrami chwytaka. Ponizsza tabela przedstawia petna liste parametrow
wyjsciowych/wejsciowych, ktérymi uzytkownik moze sterowac w trybie Ethernet.

TCP/IP parametry

Tryb chwytaka (Ethernet i
1/0)

Streaming danych na zywo

Pozycja podktadek
(Podtacz/Odtacz)
Zapisz ustawienia dla I/O
chwytaka
Sita obcigzenia wstepnego —
specyfikacje

IN/OUT

Wejscie
Wejscie
Wejscie
Wejscie

Wejscie

Opis

Tryb komunikacji (Ethernet lub I/0)

Witgczyé/wytgczy¢ odczyt danych w czasie
rzeczywistym
Przesung¢ podkfadki chwytaka, aby wtgczac lub
wytgczac opcje ,,podnies i odtéz”.
Zapisac biezgce ustawienia chwytaka do pamieci
dla kontroli I/O
Ustawienie czujnika obcigzenia wstepnego. Jesli
czujnik obcigzenia wstepnego ma wiekszg wartosc¢
niz to ustawienie, to sita obcigzenia wstepnego



Zakres ultradzwiekowy —
specyfikacje

Wi3aczy€ Czyszczenie

Czas czyszczenia (Pojedynczy
cykl)
Sita obcigzenia wstepnego —
osiggnieto

Obecnos¢ czesci

Zuzycie

Btad wykryty

Kod btedu
Sita obcigzenia wstepnego -
dane
Zakres czujnika
ultradzwiekowego
Tryb chwytaka (Ethernet i
1/0)

Streaming danych na zywo

Wejscie

Wejscie
Wejscie

Wyjscie

Wyjscie

Wyjscie

Wyjscie

Wyijscie
Wyijscie

Wyijscie
Wejscie

Wejscie

wyjscia /O ustawia sie na WYSOKI.
Ustawienie czujnika ultradZzwiekowego. Jesli
czujnik ultradZzwiekowy wykrywa, ze obiekt
znajduje sie blizej niz to ustawienie, to czujnik
ultradZzwiekowy zakresu wyjscia 1/O ustawia sie na
WYSOKI
Wigczyé system samooczyszczania piezo (tylko dla
chwytakéw z systemem piezo w zestawie)
Czas czyszczenia dla pojedynczego cyklu systemu
samooczyszczania piezo
Ustawiona na WYSOKI, jesli sita obcigzenia
wstepnego jest wieksza niz specyfikacje sity
obcigzenia wstepnego, w przeciwnym razie jest
ona na ustawieniu NISKI, poniewaz sita obcigzenia
wstepnego jest mniejsza niz specyfikacje sity
obcigzenia wstepnego
Wyjscie obecnosci czesci bedzie ustawione jako
WYSOKIE, jesli chwytak wykryje, ze podniesiono
przedmiot i bedzie ustawione na NISKIE, jesli
chwytak nie ma przedmiotu.

Woyjscie zuzycie bedzie WYSOKIE, gdy podktadki
chwytaka zaczng sie zuzywac. Operator powinien
rozwazyc zastgpienie podktadek chwytaka, gdy
wyjscie oznaczone jest jako WYSOKIE.
Wyijscie btedu bedzie oznaczone jako WYSOKIE,
gdy wystgpi btad. Temu zdarzeniu bedzie
towarzyszy¢ zaswiecenie sie pomaranczowej diody
LED, razem z zapisem btedu w chwytaku, ktéry
mozna odzyskac poprzez interfejs w Windowsie lub
interfejs robota.

To podaje kod btedu najnowszego btedu.
Podaje biezgcg wartos¢ czujnika sity obcigzenia
wstepnego
Podaje biezgcg wartosc zakresu czujnika
ultradzwiekowego
Tryb komunikacji (Ethernet lub I/0)

Witgczyé/wytgczy¢ odczyt danych w czasie
rzeczywistym

Tabela 2 Parametry TCP/IP Gecko Grippera

Chwytak moze by¢ sterowany w trybie Ethernet TCP/IP poprzez interfejsy uzytkownika
robota OnRobot, ktére sg obstugiwane przez Universal Robots, FANUC, i Kawasaki.



7.3. Ustawianie Tool Center Point

Punkt srodkowy narzedzia Gecko Grippera nie ma przesuniecia osi x lub y wzgledem
robota. W zwigzku z tym punkt srodkowy narzedzia znajduje sie 0 185 mm (kierunku osi
Z) od ptaszczyzny montazowej ramienia robota (patrz punkt 9.1 szczegétowych
wymiaréw chwytaka).

Upewnij sie, ze ptaszczyzna chwytaka jest wyrdwnana do ptaszczyzny chwytanego
przedmiotu. Ustaw punkt czekania robota (katy RPY) w taki sposdb, aby znajdowat sie na
jednej ptaszczyzinie z przedmiotem.

Podczas podnoszenia przedmiotu, chwytak powinien poruszac¢ sie do przedmiotu, az
zostanie osiggnieta zgdana sita obcigzenia wstepnego lub do momentu, gdy podktadki
go dosiegng, zaleznie od tego, co nastgpi wczesnie;j.

7.4. Kierowanie robotem z funkcjg wykrywania kolizji robota lub innymi systemami
bezpieczenstwa

Podczas korzystania z Gecko Grippera z robotem w kontroli potozenia, nalezy zachowac
ostroznosc¢ podczas fazy chwytania przedmiotu, aby nie uruchomic systemu wykrywania
kolizji robota. Najwieksza sifa, jakg chwytak bedzie musiat wywrzeé na podnoszone
przedmioty to 150 N, aby osiggngé¢ maksymalng przyczepnos$¢. W zaleznosci od
posiadanego typu robota i przedmiotu, moze by¢ konieczne dostosowanie ustawien
wspotpracy lub kolizji robota, aby wykluczyé uruchomienie systemu kolizji robota.

7.5. Przypadki uzycia Gecko Grippera: Zbieranie i umieszczanie stoneczny matego
panelu stonecznego

Podczas podnoszenia i umieszczania przedmiotu Gecko Gripperem nalezy podjg¢
nastepujgce czynnosci:

Krok 1: Przed podnoszeniem nalezy ustawié robota i chwytaka na pozycje ,perch
(czekaj)” nad przedmiotem. Upewnic sie, ze srodek ciezkosci przedmiotu
znajduje sie pod srodkiem chwytaka. Upewni¢ sie takze, ze podktadki
chwytaka oraz przedmiot sg ustawione na tej samej ptaszczyznie, a nie
np. ukosnie.



Rys. 38 Pozycje czekania: nieprawidtowa (lewo, srodek) i prawidfowa (prawo).

Krok 2: Podczas podnoszenia, kierowa¢ chwytak powoli w kierunku przedmiotu
(w tym przypadku do dotu), przy jednoczesnym zapewnieniu, ze
podktadki zaciskowe oraz powierzchnia obiektu sg wspotptaszczyznowe.

GECKO GRIPPER

Rys. 39 Kontrola wzrokowa: podktadki i powierzchnia panelu stonecznego sq w jednej ptaszczyznie.

Krok 3: Potaczy¢ przedmiot z chwytakiem i kierowa¢ nim, az pozgdana sita
obcigzenia wstepnego zostanie osiggnieta. Sita obcigzenia wstepnego
moze by¢ odczytana z interfejsu robota lub interfejsu w systemie
Windows.

OGLOSZENIE Maksymalna sita wstepnego obciazenia dla Gecko Grippera to
150 N. Moze by¢ konieczna zmiana ustawien na robocie, aby osiggnac
te maksymalna moc.

Jesli odpowiednie obcigzenie wstepne jest niewazne (np. bardzo niski
ciezar przedmiotu), chwytak moze by¢ wizualnie doprowodzany do
kontaktu w ustalonej pozycji. We wszystkich przypadkach wazne jest,



aby obudowa chwytaka nie stykata sie z przedmiotem. Moze to
spowodowac uszkodzenie przedmiotu i uruchomié zabezpieczenie przed
kolizjg robota.

GECKO GRIPPER

NO

Rys. 40 Prawidtowa (u géry) i nieprawidfowa (na dole) bliskos¢ obudowy chwytaka
do podnoszonego przedmiotu (tutaj panel stoneczny).

Krok 4:  Aby wypusci¢ przedmiot, wykona¢ szczegdtowe instrukcje dla wybranego
typu komunikacji, I/0 lub Ethernet.

W przypadku korzystania z komunikacji 1/0, skierowa¢ odpowiedni kanat
I/O ODLACZANIA na WYSOKI (przez 1 sekunde lub mniej), a nastepnie na
NISKI. To wycofa podktadki w chwytaku. Gdy obiekt zostat juz
umieszczony, podktadki powinny zmienic sie na pozycje PODtACZ, przez
chwile utrzymujac odpowiedni kanat I/O, a nastepnie z powrotem na
NISKI, aby przygotowac sie do kolejnego podnoszenia.



Przy uzyciu komunikacji Ethernet taki sam wynik mozna osiggna¢ przez
ustawienie odpowiedniego pakietu Ethernet na WYSOKI albo NISKI,
podobnie jak w I/0.

Umieszczenie obiektu wymaga wycofania podktadek. Wazne jest, aby
pamietac, ze podczas cofania podktadek obiekt spadnie z wysokosci
pomiedzy obudowg chwytaka oraz powierzchnig, na ktérej obiekt
zostanie umieszczony. Patrz rozdziat 9.1: wiecej szczegdtow na temat
wymiarow chwytaka.



8. Specyfikacje Gecko Grippera

8.1. Specyfikacja techniczna

8.1.1. Wymiary Gecko Grippera

Wymiary Gecko Grippera sg przedstawione ponizej w jednostkach metrycznych (mm).

185
75

Rys. 42 Wymiary powierzchni chwytajgcej Gecko Grippera (dot).



Rys. 43 Wymiary powierzchni montazowej (géra) Gecko Grippera.

8.2. Warunki srodowiskowe i operacyjne

Minimalna Optymalna Wartos¢
wartos¢ wartosc maksymalna
Temperatura 0°C nd. 50°C Przechowywanie do 60°C
Cechy Matowe Mocno nd. Gtadsze powierzchnie wymagaja
powierzchniowe wykonczenie wypolerowane mniejszej sity obcigzenia
wstepnego dla pozgdanej sity
tadunku.

Tabela 3 Warunki sSrodowiskowe i operacyjne Dla Gecko Grippera

8.3. Dane mechaniczne

8.3.1. Dane chwytaka

Maksymalny udzwig (kg)

Natywna przyczepnos¢ Polerowana stal / akryl / szkto / blacha

Wspotczynnik 8,2/81/6,6/6,1
bezpieczenstwa (x2) 8,2/81/6,6/6,1

Z uktadem czyszczenia 16/16/13/1,3
Waga chwytaka 2,4kg

125 N (zmniejszenie wynikdw wstepnego

Sugerowane obcigzenie obcigzenia powoduje zmniejszenie przyczepnosci,
wstepne wymagane dla patrz rozdziat 9.4 —wiecej informacji);

maksymalnej przyczepnosci 150 N maksymalna sita obcigZzenia wstepnego.



Czas oderwania 500 ms
FCC Part 15 / Kanada ISED

Certyfikaty CE - EMC, CE - LV
Klasa IP 54
Obstuga btedow Diody LED i graficzny interfejs uzytkownika

Teach Pendant (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Interfejs uzytkownika Komputer z systemem Windows
Utrzymuje czes¢ przy awarii
zasilania? Tak

Cyfrowe I/O
Opcje komunikacyjne Ethernet TCP (protokdt niestandardowy)
Temperatura pracy 0°C-50°C
Szczyt: 24V DC, 0.8

Wymagania dotyczace zasilania RMS: 24V DC,0,5A

2 kable: Power & 1/0, sterownik Piezo (M12)
Kable / Opcje zasilania 3 kable: Zasilanie, Ethernet, sterownik Piezo (M12)

Tabela 4 specyfikacji Gecko Grippera.

8.3.2. Specyfikacje podktadek

Czujnik obecnosci czesci Tak (ultradzwiekowy)
Materiat podktadek Zastrzezona mieszanka silikonowa
Wiasciwosci zuzycia Zalezy od chropowatosci powierzchni
Mechanizm umieszczania podktadek Magnetyczny

50 000-100 000 cykli (w zaleznosci od
Czestotliwos¢ przezbrojenia powierzchni)
Autonomiczny system czyszczenia Piezoelektryczny (opcjonalnie)
Autonomiczny przedziat czyszczenia i % 155s:3% /2 min: 5% / 15 minut: 15%
odzysku (maks.)
Reczny system czyszczacy Watek silikonowy
Reczny przedziat czyszczenia i % odzysku Zmienna / 100%

Tabela 5 Specyfikacje podktadek Gecko Grippera
8.3.3. Specyfikacja czujnikéw sity obcigzenia wstepnego
System czujnikéw obcigzenia wstepnego jest oparty na piezo-rezystancyjnej technologii
czujnikdw Tekscan. Podstawne dane z czujnikdw mogg by¢ umieszczone na stronie

internetowe]j Tekscan (ponizej), ale kazdy system czujnikéw jest kalibrowany dla
kazdego chwytaka.

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



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

8.3.4. Zakres czujnika ultradzwiekowego

Zakres i obecnos¢ wykrywania czesci jest oparta na technologii czujnikéw
ultradZzwiekowych. Wiecej informacji mozna znalez¢ tutaj:

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

8.4. Wybdér odpowiedniej sity obcigzenia wstepnego

Wybdr odpowiedniej sity obcigzenia wstepnego jest niezbedny dla optymalnego
dziatania chwytaka i zalezy w duzej mierze od szczeg6téw konkretnego zastosowania. Na
przyktad materiat podtoza, ruchy robota obiektu i warunki srodowiskowe bedg miaty
wptyw na site obcigzenia wstepnego.

8.4.1. Sita przyczepnosci zwieksza sie wraz z sitg obcigzenia wstepnego (zaleznie od
materiatu)

Gecko Gripper dziata najlepiej na wypolerowanych powierzchniach, ktére pozwalajg na
maksymalny kontakt pomiedzy podktadkami przylepnymi i powierzchni podfoza. W
miare jak powierzchnia staje sie mniej gtadka, potrzeba wiekszej sity do chwytania
powierzchni. Powierzchnie matowe majg najwyzszg mozliwg chropowatos¢ powierzchni,
jaka chwytak moze ztapac.


https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf
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Rys. 44 Sita tadunku dla danej sity obcigzenia wstepnego zalezy od gtadkosci lub chropowatosci podtoza.

Dane przyczepnosci zaktadajg, ze Srodek ciezkosci przedmiotu jest w rownej odlegtosci
od podktadki chwytaka. Jezeli Srodek ciezkos$ci przedmiotu nie jest wysrodkowany lub
momenty sg stosowane do obiektu, moze to zmniejszy¢ site przywierania chwytaka,
powodujac spadek przedmiotow.

Optymalna sita obcigzenia wstepnego dla danego zastosowania zalezy od chropowatosci
powierzchni przedmiotu i powinna byé okreslona do$wiadczalnie na podstawie
konkretnych warunkow pracy.

Elastyczne materiaty, o ile sg one gtadkie i sztywne przy scinaniu (bez rozciggania), moga
by¢ podnoszone przez Gecko Grippera (np. folia aluminiowa i owijka plastikowa). Sita
obcigzenia wstepnego wymagana do podniesienia tych materiatdw zalezy zaréwno od
chropowatosci powierzchni, jak i sztywnosci podktadu/podtoza, na ktérym te
powierzchnie sg utrzymywane. Optymalna sita obcigzenia wstepnego powinna by¢
okreslona doswiadczalnie.

8.5. Wybierz potozenie i limity na ruchu tadunku

Uzytkownicy beda réwniez musieli uwzglednié sity grawitacji lub inne sity, ktére dziataja
na podnoszong czesc i potencjalnie mogtyby przezwyciezy¢ site chwytania Gecko



Grippera. Przytozenie momentu do obiektu moze spowodowac odklejanie sie
przedmiotu z podktadek i ewentualne upuszczenie go. Problem ten jest wiekszy, gdy
$lad przedmiotu znacznie przekracza $lad chwytaka.



9. Konserwacja chwytaka

9.1.Plan przegladu i konserwacji

Podktadki Gecko Grippera sg wykonane z precyzyjnie odlanego silikonu lub folii
poliuretanowej o mikrostrukturze ,,Gecko”. Kontakt z ostrymi przedmiotami moze
spowodowac uszkodzenie powierzchni ptytki i uposledzac jej funkcje. Efektywnos¢
Gecko Grippera jest maksymalna, gdy podktadki sg czyste i suche. Podktadki moga
zbierac kurz, wiec najlepiej jest uzywac Gecko Grippera w czystym srodowisku i/lub
ustali¢ harmonogram rutynowego czyszczenia.

Czesc Opis prac konserwacyjnych Czestotliwos¢
Podktadki Rutynowe czyszczenie: Zalezy od warunkow
eksploatacji. Wytyczne sq
e Reczne — Watki do usuwania nastepujgce:
kurzu e Reczne —Tygodniowo
e Zaprogramowane — Stacja e Zaprogramowane —
czyszczenia Dziennie
e Autonomiczne — e Autonomiczne — Po
Piezoelektryczne kazdym cyklu, jesli to
mozliwe
Wymiana czesci: Co 50 000—100 000 cykli
Ztacza Wymiana z powodu zagietych stykow = W razie potrzeby

9.2. Czyszczenie podktadek chwytaka

Aby recznie wyczysci¢ podktadki, sprawdzi¢ podktadki i uzywac dostarczonych watkéw
do usuwania kurzu lub zanieczyszczen powierzchni.



Rys. 45 reczne czyszczenie podktadek chwytaka watkiem.

W przypadku korzystania z opcjonalnego systemu czyszczgcego piezo, zobacz zatgcznik:
piezoelektryczny system czyszczacy.

9.3. Wymiana podktadek chwytaka

Podktadki Gecko Grippera zostaty zaprojektowane, aby przetrwa¢ 50 000-100 000 cykli
w typowych warunkach eksploatacyjnych. Jesli podktadki nie chwytajg prawidtowo,
nawet po rutynowym czyszczeniu (patrz rozdziat 10.2), zalecamy petne zastgpienie
podkfadek chwytaka.

Aby wymieni¢ podkfadki chwytaka, uzy¢ dotgczonego narzedzia do usuwania podktadek.

Krok 1: W przypadku korzystania z piezoelektrycznego systemu czyszczenia
upewnic sie, ze zrédto zasilania jest tymczasowo odtgczone lub
wytgczone.

Krok 2: Poruszy¢ podktadki chwytaka do maksymalnie wysunietej pozycji w taki

sposdb, zeby byty maksymalnie odstoniete/widoczne.



i
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Rys. 46 Podktadki Gecko Grippera w ich maksymalnie wysunietej pozycji i z narzedziem do usuwania podktadek.

Krok 3: W16z krawedz narzedzia do usuwania podktadek pomiedzy srebrng ptyte
podkfadki a ptyte podktadowaq. Podwazy¢ zuzyty podktadke narzedziem,
odrywajac jg od obudowy chwytaka. Powtdérzyé te czynnosé dla
wszystkich podkfadek.

Rys. 47 Wykorzystanie narzedzia do usuwania podktadek do wymiany zuzytych podktadek.

Krok 4: Aby zainstalowaé¢ nowe podktadki zamienne, dopasowac naciecie na
podkfadce z wypustka w otworze montazowym. Wcisng¢ wktadke do



chwytaka, dopdki nie ma przerw miedzy srebrng ptytka a ptyta
podktadowa.

Rys. 48 Instalacja nowych podktadek zamiennych przez wyréwnanie wycicia

na ptycie montazowej z wypustkq tabliczki zastepczej.

Krok 5: Wystac podktadki z powrotem do OnRobot A/S — Los Angeles do
wymiany.



10.

Kategoria Numer

Czesci zamienne i akcesoria

Nazwa czesci

czesci

Chwytak PGG-V5
Podktadki
Gecko PGG-P-4
CBL-10W-
Kabel 8M
CBL-8W-
Kabel RJ45-5M
Sprzet
komputerowy MB-1
Narzedzie HK-5
Narzedzie PGG-RT-1
PGG-USB-
usB 1
ADP-24 V-
Zasilanie 90
Szybki start QS-GG-1

Gecko Gripper V5
Sktadanie podktadek Gecko
Grippera, bez piezo, 1
zestaw 4 podktadek

Kabel Turck — 10-zytowy, 1/O
Kabel Turck — 8-zytowy
Ethernet RJ45

Sruby mocujace chwytaka
Klucz imbusowy — 5 mm dla
montazu robota o dtugosci
catkowitej 9"

Narzedzie do usuwania
podktadek chwytaka
OnRobot A /S USB Drive -
instrukcje i interfejs

AC/DC 24 V 90 W DESKTOP
ADAPTER

Krétki przewodnik

Gecko Gripper, wersja 5, bez
piezoelektrycznego systemu
czyszczacego

Sktadanie podktadek Gecko
Grippera, bez piezo, 1 zestaw 4
podktadek

Kabel, 10-zytowy, zestaw
przewodow z podwdjng koncéwka,
proste ztacze zenskie do prostego
meskiego, ztgcza M12 Eurofast
Kabel, 8-zytowy, Ethernet, meski,
M12, 5M

M6X1.0 80 mm dtugosci Sruba z
tbem walcowym, stal nierdzewna
Klucz imbusowy — 5 mm dla
montazu robota o dtugosci
catkowitej 9"

Blade szpachelka, 1-1/4"
szerokosci x 0,075" grubosci ostrze
ze Scietg krawedzia

USB - instrukcje i interfejs
uzytkownika

AC/DC 24 V 90 W DESKTOP
ADAPTER

Tylko Piezo Gecko Gripper

Chwytak

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

Kabel (piezo) 8M

piezo PGG-PZD-

sterownik 1

Gecko Gripper V5 z
systemem czyszczgcym
piezo

Turck Cable - 4-zytowy, 8M,
Piezo Controller

Piezo Electronics sterownik

Gecko Gripper, w wers;ji 5, z
systemem czyszczacym piezo
Kabel, 4-zytowy, M12, meski /
zenski, 8M

Piezo Electronics sterownik

Opcjonalnie

Ptyta

adaptera ADP-1

Ptyta adaptera dla Kawasaki & Fanuc Robots

Ptyta adaptera dla
Kawasaki & Fanuc
Robots

Tabela 6 Czesci i opisy Gecko Grippera






11.

Rozwigzywanie problemow

11.1. Obstuga btedow
Niespodziewane wydarzenia i btedy sg rejestrowane przez program chwytaka podczas pracy

i mogg by¢ zapisane do pliku lokalnego, jesli dziata interfejs uzytkownika (patrz punkt 7.3.5
w przypadku btedu obstugi.)

11.2. Stany LED

S3 to diody LED stanu na chwytaku — zasilanie (,,Power”), ogdlny btad (,,Error”), stan
podkfadek (,,Podktadki”) i komunikacja (,Comms”). Diody LED i ich znaczenie s3
przedstawione w ponizszej tabeli:

Nazwa LED i Staty kolor Powolne miganie Szybkie miganie

kolor

Zasilanie Moc podtgczona  nd. nd.

Zielony

Biad nd. Ostrzegawcze Powazny btad; Chwytak

Czerwony (wewnetrzne btedy); nalezy natychmiast
Chwytak wymaga zatrzymac i zbadac

konserwacji; Sprawdz logi
bteddéw, aby uzyskac

szczegoty
Podktadka nd. Czes¢ zostata upuszczona  Czesci zostaty wielokrotnie
Pomarariczowy upuszczone i aktualizowane
dzienniki btedéw
Komunikacja Komunikacja nd. nd.
Niebieski potaczona
Tabela 7 Wskazniki LED i ich znaczenia.
12. Gwarancja

13.

Prosze zobaczy¢ strone internetowg OnRobot A/S w celu uzyskania informacji
gwarancyjnej lub wysta¢ e-mail na adres info@onrobot.com

Kontakt

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H



Odense, Dania
info@onrobot.com

14. Deklaracje i certyfikaty

Certyfikaty Gecko Grippera:
e FCCPart 15/ Kanada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e Zaprojektowany dla IP 54


mailto:info@onrobot.com
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