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Najdite najnovsi navod na pouZitie a dalSie dokumenty na nasej internetovej stranke:

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



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

1. Predslov: Technoldgia Gecko Gripper

Zariadenie Gecko Gripper je robotické zariadenie na zvieranie, ktoré vyuziva na zdvihanie
plochych predmetov prilnavost inSpirovanu gekdnom bez vzduchového systému.

1.1. Pomenovanie Gecko Gripper
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Obrdzok 1. Pomenovanie Gecko Gripper.

Konstrukcia zariadenia pozostava zo Strukturalnej zakladne, ktora obsahuje snimanie aj
elektroniku na ovladanie. Na vrchnej €asti Strukturalnej zakladne sa nachddza montazna
plocha, ktora sa fyzicky montuje na robota. Oproti montaznej ploche sa nachddza prilnava
plocha, ktord pozostava zo Styroch prilnavych dosticiek , zoradenych do mriezky 2x2, ktora
vytvara prilnavost. Dosticky maju vlastnu technoldgiu na prilnavost, ktora im umoznuje
efektivne pripevnovat a dvihat ploché a hladké predmety, bez pouZitia vzduchového systému.
Prilnavé dostic¢ky su vyberatelné a mozno ich Uplne nahradit v rdmci odporacaného planu
pravidelnej udrzby. Prilnava plocha taktiez obsahuje ultrazvukovy senzor, ktory sleduje
pritomnost objektu. Prednd plocha zdkladne zariadenia pouZiva Styri (4) LED diédy, ktoré
zobrazuju informdcie o stave zariadenia. Tri (3) konektory na napajanie zariadenia, komunikaciu
a energiu pre volitelny autondmny piezoelektricky Cistiaci systém sa nachadzaju na pravej
strane zakladne zariadenia. Napajanie (24 V) sa privadza cez konektor vstupu/vystupu. Udaje



prechdadzaju bud ethernetovym konektorom (8 kolikov) alebo konektorom vstupu/vystupu (10
kolikov).

1.2. Ako funguje zariadenie Gecko Gripper
Gecko Gripper sa pripevni k plochym a hladkym predmetom vdaka rovnakému
mechanizmu, ktory bol navrhnuty na obraz skuto¢ného gekdéna (Van der Waalsove sily).

Deje sa tak prostrednictvom spojenia s prifnavymi dostickami vo forme napnut-drZat-pustit.

Zariadenie vytvara prifnavost napnutim dostic¢iek malou silou, beZnou pre povrch predmetu.
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Obrazok 2 Gecko Gripper poloha objektu (vliavo) a pouZitie napinacej sily, stid¢anie dosticiek (vpravo).

Po napnuti dokaze zariadenie drzat predmet a hybat nim bez pouzitia pridavnej sily.
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Obrdzok 3 Zariadenie dokdZe zdvihnut objekt.

Podla protokolu robota sa zariadenie odpoji od predmetu tym, Ze dosticky sa stiahnu do
puzdra zariadenia. Prifnavé dostic¢ky sa daju opakovane pouZit a na povrchu nezanechavaju
»lepkavy“ film. Dosticky sa ¢asom opotrebuju (v zavislosti od materidlu predmetu) a mozno
ich jednoducho vymenit pomocou nastroja na vymenu dosticiek. Okrem toho umoziiuje



zariadeniu technoldgia gekdna pripevnit a odpojit predmety vysokou rychlostou (napr.
odpojenie v priebehu 500 ms).
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Obrdzok 4. Zariadenie Gecko Gripper vtiahne prilnavé dosticky, aby sa od objektu odpojilo.

1.3. Prehlad zakladnych principov fungovania

Vzhladom k unikatnemu mechanizmu fungovania zariadenia Gecko Gripper je délezité
pochopit nasledujuce zakladné principy fungovania, aby ste mohli zariadenie pouZivat
spravne a aby ste dosiahli optimalne vysledky. Toto je VELMI délezité.

Drsnost povrchu ovplyviiuje zvieranie

Zariadenie Gecko Gripper funguje najlepsie s ¢o najhladSimi povrchmi, ktoré umoziuju
maximalny kontakt medzi prifnavymi dosti¢kami a povrchom objektu. Cim je povrch
drsnejsi, tym vacsia sila napnutia je potrebna na zvieranie objektu. Matné povrchy by
mali byt brané ako predmety s najdrsnejsim povrchom, ktoré dokaze zariadenie zvierat.
Pre dalsie informdcie pozri bod 9.4.

Stav prostredia ovplyviiuje schopnosti zvierania

Prilnavé dosticky vyuZivaju na zvieranie objektu Van der Waalsove sily. Ak je povrch
objektu zapraseny alebo sa na iom nachadzaju necistoty, dosticky budd reagovat s
tymito objektmi namiesto samotného objektu. Medzi zaprasenymi, mazlavymi,
mastnymi alebo mokrymi objektmi a zariadenim Gecko Gripper sa nevytvori prifnavost.
Zariadenie najlepsie funguje s Cistymi, hladkymi a suchymi povrchmi.

Pre dalsie informdcie pozri bod 9.5.

Napnutie uréuje maximalnu silu uZitoéného zataZenia

Sila prilnavosti taktiez zavisi od mnoZzstva sily napnutia aplikovaného na povrch. Sila
tohto napnutia rovnako zavisi aj od jemnosti, respektive drsnosti povrchu. Minimalna
hodnota sily napnutia musi dokazat zvierat akékolvek uzito¢né zatazenie a pohnut nim.
UZito¢né zataZenie sa nasledne zvacsi s odpovedajucim zvacsenim sily napnutia.
Nakoniec je aj uZito¢né zataZzenie saturovatelné pri sile napnutia Specifickej pre material
a operacné podmienky.



Pre dalsie informdcie pozri bod 9.4.

Zosuladenie funkcie zvierania so systémom detekcie kolizie alebo inym
bezpecnostnym systémom.

Pri pouziti zariadenia Gecko Gripper v pripade, Ze robot ma od kontrolou polohu, je
potrebné pocas zvierania predmetu dbat na bezpecnost, aby nedoslo k vypnutiu
systému detekcie kolizie. Najvacsia sila, aku bude zariadenie musiet vynaloZit na
predmet je 150 N pre maximalnu prilnavost. V zavislosti od typu vasho robota a od
predmetu, bude mozno nutné prestavit nastavenia robota tykajlce sa spoluprace alebo
kolizie, aby sa predislo vypnutiu robota pri kontakte.

Vyberte polohu a predmet, momenty mdzu prekonat silu tichopu

Specifikacie prilnavosti zariadenia po¢itaju s tym, Ze taZisko predmetu je v strede medzi
prifnavymi dostickami. Pokial nie je taZisko predmetu v strede alebo sa na predmet
aplikuju sily, pohyb robot-predmet maoze znizit silu prifnavosti zariadenia a zapricinit
padnutie predmetu.

Pre dalsie informdcie pozri bod 9.5.

1.4. Ako funguje piezoelektricky Cistiaci systém

Zariadenie Gecko Gripper je dodavané s volitelnym autondmnym cistiacim systémom, ktory
vyuziva piezoelektrické javy na Cistenie dostiCiek zariadenia Gecko Gripper medzi kazdym
cyklom zvierania a uvolnenia. Piezo ovladac vybudi viaceré unimorfné piezo elementy k ich
vlastnej rezonanc¢nej frekvencii (20 — 26 kHz), ¢im zacne Gecko vrstva intenzivne vibrovat a
odstranovat ¢iastocky prachu z povrchu. Piezoelektricky Cistiaci systém vyzaduje dalSiu
sustavu obvodov vnutri puzdra zariadenia, ktora zosilni vstupné napatie na 225 voltov
(rozkmit).

Pozri ¢ast o piezoelektrickom CEistiacom systéme pre viac informdcii; Tento prvok nie je
Standardom.



2. Bezpecnost

Zariadenie Gecko Gripper je priemyselné zariadenie, navrhnuté ako koncovy efektor alebo
nastroj pre priemyselné roboty. Je uréeny na zvieranie a premiestnenie plochych a hladkych
predmetov. Nespravne pouzitie mbze spbdsobit poskodenie zariadenia alebo pripojeného
predmetu.

2.1. Platnost a zodpovednost

Informacie uvedené v tomto navode nie su ndvodom na vytvorenie kompletnej robotickej
aplikacie. Bezpecnostné pokyny si obmedzené len na zariadenie Gecko Gripper a
nezahfnaju bezpecnostné opatrenia kompletnej aplikacie. Kompletna aplikacia musi byt
navrhnutd a nainstalovanad v sulade s bezpecnostnymi poziadavkami stanovenymi v
normach a nariadeniach krajiny, v ktorej je aplikacia inStalovana.

Integratori aplikacie zodpovedaju za zabezpecenie dodrziavania platnych bezpeénostnych
pravnych predpisov a nariadeni v prislusnej krajine a za odstranenie vSetkych vyznamnych

rizik v konec¢nej aplikacii.

To zahfnia, ale nie je obmedzené na:
e Hodnotenie rizika konecnej aplikacie.

e Overenie spravneho navrhu a instaldcie aplikacie.

2.2.Obmedzenia zodpovednosti
Bezpecnostné pokyny a iné informacie uvedené v tomto ndvode nie su zarukou toho, Ze

pouzivatel neutrpi zranenie, a to aj v pripade, ak dodrzi vSetky pokyny.

2.3. Upozornenia vtomto navode!

NEBEZPECENSTVO! Oznacuje velmi nebezpecnd situaciu, ktora moze mat za
nasledok zranenie alebo smrt. A

POZOR  Oznaduje potencidlne nebezpecnu situdciu, ktord moze mat za nasledok zranenie
alebo poskodenie zariadenia.

POZNAMKA
Oznacuje dopliujuce informacie, ako tipy alebo odporucania.



2.4.VSeobecné upozornenia

Tato Cast obsahuje vseobecné upozornenia tykajlce sa pouzivania zariadenia Gecko

Gripper.

1. Uistite sa, Ze je zariadenie sprdvne namontované.

2. Uistite sa, Ze zariadenie nenaraza do prekazok.

3. Nikdy nepouzivajte poSkodené zariadenie.

4. Ked je zariadenie v prevadzke alebo v rezime ucenia, uistite sa, Ze vase koncatiny nie
su v kontakte s puzdrom zariadenia a s montdznou plochou, alebo sa nenachadzaju
medzi nimi.

5. Uistite sa, Ze dodrzZiavate bezpecnostné pokyny vsetkych zariadeni v aplikacii.

6. Zariadenie nikdy neupravujte! Uprava moze sposobit nebezpeéné situacie.

7. Spolocnost On Robot A/S ODMIETA AKUKOLVEK ZODPOVEDNOST, AK SA PRODUKT
LUBOVOLNYM SPOSOBOM ZMENI ALEBO UPRAVI.

8. Pri montazi externych zariadeni sa uistite, Ze sa dodrzZiavaju bezpecnostné pokyny
uvedené v tomto ndvode na pouzitie a v navode na pouzitie externého zariadenia.

9. Ak sa zariadenie pouziva v aplikaciach, kde nie je pripojeny k robotovi UR, je dolezité
uistit sa, Ze vSetky pripojenia zodpovedaju analégovému vstupu, digitalnym
vstupom, vystupom a elektrickym pripojeniam. Uistite sa, Ze pouzivate programovaci
skript zariadenia Gecko Gripper, ktory je prispdsobeny tomu, aby vyhovoval vasej
konkrétnej aplikdcii. Pre viac informacii sa obratte na svojho dodavatela.

10. Ak sa zariadenie skombinuje alebo prevadzkuje so strojmi, ktoré ho mozu poskodit,
dorazne odporucéame vyskusat vsetky funkcie samostatne mimo potencidlne
nebezpecného pracovného priestoru.

11. Ak je pokracujuca prevadzka podmienend spatnou vazbou zariadenia (signal

pripravenosti vstupu/vystupu) a porucha sp6sobi poskodenie zariadenia a/alebo
inych strojov, dorazne odporiéame pouzit okrem spatnej vazby zariadenia aj externé
snimace, aby sa zaistila spravna prevadzka aj v pripade poruchy. Spolo¢nost On
Robot A/S nezodpoveda za Ziadne poskodenia spésobené zariadeniu alebo inému
pristroju v désledku chyb programovania alebo poruchy zariadenia.



12. Nikdy nedovolte, aby sa zariadenie dostalo do kontaktu s korozivnymi latkami,
latkami na spdjkovanie alebo brisnymi praskami, pretoZze mozu zariadenie poskodit.

13. Pozorujte Standardy spoluprace, ked' personal stoji v prevadzkovom rozsahu
zariadenia.

14. Zariadenie nikdy nepouZivajte, ak pristroj, na ktorom je namontované nesplria
bezpecnostné pravne predpisy a normy vasej krajiny.

2.5.Zamyslané pouZitie

Zariadenie je priemyselny pristroj navrhnuty ako koncovy efektor alebo ndstroj pre
priemyselné roboty. Je uréené na zvieranie a premiestnenie réznych predmetov.

Spolo¢né pouZivanie zariadenia s ludmi v blizkosti alebo v rdmci pracovnej oblasti je uréené
len pre aplikacie, ktoré nie su nebezpecné, pricom v celej aplikacii vratane predmetu
neexistuju na zdklade hodnotenia rizika danej aplikacie Zziadne vyznamné rizika.

Akékolvek pouZitie alebo aplikacia, ktoré sa odliSuje od zamyslaného poutZitia, sa povaZzuje
za nepripustné poutzitie. To zahfia, ale nie je obmedzené na:

1. Pouzitie v potencidlne vybusnych prostrediach.

2. Poutitie v lekarskych a Zivotne rozhodujucich aplikaciach.

3. PoutZite pred ohodnotenim rizika.

2.6. Hodnotenie rizika

Je dolezité ohodnotit riziko. KedZe je zariadenie povaZované za CiastoCne skompletizované,
je takisto dolezité dodrziavat pokyny v ndvodoch na pouZitie vsetkych dodatocnych
pristrojov v aplikacii. Spolo¢nost OnRobot A/S odporuca, aby sa integrator pri hodnoteni
rizika riadil normami STN EN ISO 12100 a STN EN ISO 10218-2.

Integrator by mal pri posudeni rizika zvazit nasledujluce potencidlne nebezpecné situacie.

MoézZe nastat dalSia nebezpecna situdcia v zavislosti od konkrétnej situacie alebo aplikacie.
1. Zachytenie koncatin medzi zariadenie a objekt.

Prepichnutie koZe ostrymi hranami a ostrymi hrotmi zvieraného predmetu.

Nasledky sp6sobené nespravnou montazou zariadenia.

Vypadnutie predmetov zo zariadenia, napriklad z dévodu nespravnej sily zvierania

alebo rdzneho zrychlenia robota.

PwnN
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3. ZacCiname: Obsah

3.1. Gecko Gripper
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Obrdzok 5 vizualizdcia zariadenia a jeho dosticiek.



3.2.Zoznam dielov a ich ¢isla

Nazov dielu Opis
Zariadenie Gecko Gripper V5 Zariadenie Gecko Gripper, verzia 5, bez piezo Cistiaceho systému
Montaz dosticiek zariadenia

Gecko Gripper, bez pieza, 1 Montaz dosticiek zariadenia Gecko Gripper, bez pieza, 1 sada
sada obsahujtca 4 dosticky obsahujuca 4 dosticky

Turck kabel — 10-drotovy, Kabel, 10-drétovy, sada obojstranného kabla, Zzensky konektor do
vstup/vystup muzského konektoru, M12 Eurofast konektory

Turck kabel — 8-drotovy

ethernet RJ45 Kabel, 8-drétovy, ethernet, muzsky, M12, 5M

Upeviiovacie skrutky

zariadenia M6X1.0 80 mm dlhd nerezova skrutka

Sesthranny klI'G¢ — 5 mm pre
montaz na robota, 9"

celkova dizka Sesthranny kIG¢ — 5 mm pre monté? na robota, 9" celkova di?ka
Naradie na demontaz Cepel Spachtle, 1-1/4" Siroka x 0,075" hruba cepel so skosenymi
dosticiek zariadenia hranami

OnRobot A/S USB klG¢ -

uzivatel'ské prirucky a

grafické pouzivatel'ské

rozhrania USB kl'u¢ — uzivatelské prirucky a grafické pouzivatelské rozhrania
JEDNOSMERNY A STRIEDAVY

PRUD STOLNY ADAPTER 24 V

90 W JEDNOSMERNY A STRIEDAVY PRUD STOLNY ADAPTER 24 V 90 W

Navod na rychly start

Tabulka 1 Zoznam dielov pre zariadenie Gecko Gripper a volitelné doplnky.

3.3. Softvér zariadenia Gecko Gripper
Softvér pouzivatelského rozhrania na konfiguraciu a obsluhu zariadenia Gecko Gripper
mozno stiahnut bud' zo sprievodného USB klica spoloénosti OnRobot A/S, alebo z

internetovej stranky OnRobot A/S:

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



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

4. Navod na rychly start

Bezpecnostné pripomienky
InStalovat a obsluhovat zariadenie Gecko Gripper by mali len kvalifikovani odbornici.

NEBEZPECENSTVO Nespravna manipulacia s pripojenym A
zariadenim a jeho ¢astami moze mat za nasledok zranenie
alebo smrt.

KROK 1: Namontujte dosticky a zariadenie
Namontujte Styri dosticky zariadenia Gecko Gripper tak, Ze ich vloZite na prilnavu
plochu zariadenia. Zariadenie Gecko Gripper vyuziva dve skrutky (M6-1-80) na
priamu montaz na robota Universal. V opa¢nom pripade je nutné pouzit
montdaznu dosku (u ostatnych znaciek robotov). Pouzite 5 mm Sesthranny kltuc na
vloZenie a utiahnutie skrutiek silou 8 Nm.

KROK 2: Napajanie zariadenia
Zariadenie Gecko Gripper je napdajané cez kabel vstup/vystup. Autonémny
piezoelektricky Cistiaci systém potrebuje dalsie pripojenie k zdroju elektrickej
energie vysokého napatia cez piezo kabel.

Kratko po zapnuti dvakrat zablikda modré svetlo komunikacie zariadenia a potvrdi,
Ze zariadenie dokoncilo svoju proceduru zapnutia. V tejto faze sa doporucuje
otestovat vietky funkcie zariadenia prostrednictvom grafického pouzivatelského
rozhrania Windows Desktop.

KROK 3: Nainstalujte grafické pouZivatelské rozhranie zariadenia Gecko Gripper
Nainstalujte grafické pouzivatelské rozhranie Windows Desktop zariadenia
Gecko Gripper z prilozeného USB kluca alebo z internetovej stranky OnRobot
A/S.

KROK 4: Nastavit parametre zariadenia
Odporucame pomocou grafického pouZivatelského rozhrania robot-agnostik
Desktop skontrolovat funkénost zariadenia a naladit zariadenie. Toto
pouzivatelsky pristupné rozhranie vam umozni specifikovat mnozstvo
parametrov zariadenia, ktoré urcuju jeho stav.

KROK 5: Pouzivanie zariadenia



Zariadenie Gecko Gripper mozZete pouzivat prostrednictvom dvoch réznych
komunikacnych rezimov: Digitalny vstup/vystup a ethernet TCP. PouZitim tychto
rezimov mozete vytvorit plne prispdsobeny protokol na zvieranie Sity na mieru
vasim potrebam.

5. InStalacia zariadenia na robota
Montaz zariadenia na robota je rychla a jednoducha. Na vSetky modely robotov Universal

moZno namontovat zariadenie priamo a nie je potrebna montazna doska. U inych modelov
robotov je potrebna montazna doska alebo iny adaptér.

5.1. Potrebné vybavenie, naradie a pristroje

K montaZi budete potrebovat nasledovné vybavenie, naradie a nastroje:

Casti v Zariadenie Gecko Gripper V5

Komponenty zariadenia. v’ Zostava dosticiek zariadenia Gecko

Gripper

Turck kabel, 10-drétovy, vstup/vystup

Turck kabel, 8-drétovy, ethernet RJ45

MontazZne skrutky na zariadenie (M6-1-

80)

v" USB kli¢ od spolo¢nosti OnRobot A/S
obsahujuci ndvod na poutzitie a grafické
pouzivatelské rozhranie

AN NI

Vybavenie v Stahovacie péasky (odporucané)
Spotrebny materidl. v' Montdzina doska pre alternativne
modely robotov (volitelna)
Naradie v" Sesthranny kIG¢, 5 mm (v baleni)
Potrebné na montdZ alebo opravu, nie v" Naradie na demontaZ dosticiek
vsak na obsluhu zariadenia. zariadenia (v baleni)
Pristroje v' Adaptér na jednosmerny/striedavy prad
Potrebné k prevddzke. na 24 V90 W (v baleni)
v' 24V zdroj napéatia jednosmerného
prudu

v" Napadjaci zdroj vysokého napétia pre
volitelny systém piezoelektrického
Cistenia

Tabulka 2 MontdZne materidly.



5.2. Mechanickd montdz: Montaz zariadenia

5.2.1. Zoznam Casti
Nasledovné diely sa nachddzaju v baleni zariadenia Gecko Gripper:
v’ Zariadenie Gecko Gripper
v’ Zostava dosticiek zariadenia Gecko Gripper
v' Montdazne Skrutky x2
v" Sesthranny klt¢, 5 mm (pre montd? zariadenia)

5.2.2. Bezpecnostné pokyny:

zariadenia, robota, materialov alebo k zraneniam ¢i smrti
operatorov. Uistite sa, Ze zariadenie je spravne namontovany
vyskolenym odbornikom.

NEBEZPECENSTVO! Nespravna initalacia moze viest k poskodeniu é

POZOR Uistite sa, Ze pred instalaciou zariadenia je robot vypnuty alebo necinny
(nie je spusteny program).

5.2.3. Postup na montaz zariadenia

Pri robotoch Universal, pokracujte krokom 2, kedZe nie je potrebnd Ziadna montdzna
doska.

Krok 1: Pred montdZou zariadenia na robota namontujte na zariadenie dosticky
Gecko.



Obrdzok 6 Prilnavd plocha zariadenia Gecko Gripper, do ktorej sa vsunu dosticky.

Pripojte Styri (4) dosticky zariadenia Gecko Gripper na prilnava plochu a
nastavte zarez v montdZznom otvore s obojstrannym Stitkom na dosticke.




Obrdzok 8 Nastavenie dosticky na vloZenie do montdzZneho otvoru.

Silné magnety systému na upevnenie dosticky pomézu vtiahnut dostic¢ky
na svoje miesto. Po montazi by mali byt v jednej rovine s povrchom
montdaznej plochy zariadenia.



Obrazok 9 MontdZ poslednej dosticky na zariadenie. Vsimnite si, Ze striebornd plocha
kaZdej namontovanej dosticky je v jednej rovine s puzdrom zariadenia.

Krok 2: Pripevnite montaznu dosku na robota pomocou dvoch upevnovacich

skrutiek (M6-1-80). Pomocou 5 mm Sesthranného kluca utiahnite skrutky

silou 8 Nm.
Tento krok je pre vsetky znacky robotov okrem Universal.

Al ik
Obrdzok 10 Mont



Krok 3:  Zarovnajte otvory na montaznej ploche zariadenia Gecko Gripper s

montaznymi otvormi na robotovi (alebo s montaznou doskou/
Specidalnym adaptérom).

Obrdzok 11 Dva montdZne otvory na montdzZnej ploche zariadenia.

VloZzte obe upevriovacie skrutky (M6-1-80) do trubice v prednej ¢asti
zariadenia a pomocou prilozeného 5 mm Sesthranného kluca, skrutku

utiahnite. Obe skrutky utiahnite pomocou 5 mm Sesthranného kluca silou
8 Nm.



Figure 12 Utahovanie upevriovacich skrutiek na pripojenie zariadenia k robotovi pomocou 5 mm sesthranného
kluca.

Stredny bod néstroja zariadenia Gecko Gripper nema odchylku na osi x ¢i y vzhladom
na robota. Preto sa stredny bod ndstroja nachadza 185 mm (v smere osi Z) od
montaznej plochy ramena robota.

Pre detailné rozmery zariadenia pozri kapitolu 9.1.

Teraz ste pripraveni zapojit namontované zariadenie (¢ast 6.3).

5.3. Elektricka inStalacia: Napdjanie a komunikacia so zariadenim

5.3.1. Specifikicie napéajania

Zariadenie Gecko Gripper je napdjané prostrednictvom kablu vstup/vystup. Vedenie na
prilozenom kabli bude musiet byt dovedené do zdroja napatia, ktory vyhovuje vasim
potrebam. Méze to zahfiat:
e 24V jednosmerny prud, 48 W (nominalne, 28 V maximalne) externy zdroj
napdjania (cez konektor v baleni)
e Integrovany zdroj napatia 24 V jednosmerného prudu ovladaca robota.

Autondmny piezoelektricky Cistiaci systém (volitelny) zariadenie Gecko Gripper
potrebuje druhy elektricky zdroj s vysokym napatim.
e Pre viac informdcii pozri ¢ast s piezoelektrickym Cistiacim systémom.



5.3.2. Komunikacia

V zdvislosti od vasich energetickych a komunikacnych potrieb, existuju dve moznosti
konfiguracie kabla zariadenia (ktoré obsahuju autondmny Cistiaci systém):
e Napajanie a komunikacia prostrednictvom digitalneho vstupu/vystupu (1 kabel)
e Napajanie prostrednictvom digitdlneho vstupu/vystupu, komunikacia
cez ethernet TCP/IP (2 kable)

Volitelny piezo Cistiaci systém vyZaduje dalsi 4-pinovy kabel.

Digitalny vstup/vystup

v" Komunikacia a 24V napdajanie cez 10-pinovy konektor (8-pinovy konektor sa
nepouZiva pre digitadlnu komunikaciu vstupu/vystupu, len ethernet, pozri
nizsie).

v' Méize byt riadend akymkolvek typom robota s jednoduchymi signdlmi
vstupu/vystupu.

v' PoZadované hodnoty nastavenia (napr. $pecifikacia ovlddania pozicie,
Specifikacia ovladania sily, Specifikdcia napnutia atd.) sa najskoér nastavuju
pomocou grafického pouZivatelského rozhrania Desktop a ndsledne sa
zariadenie ovlada pomocou rozhrania vstupu/vystupu.

v Nie je potrebnd Ziadna softvérova instaldcia robota.

Zariadenia Gecko Gripper mozZete napdjat dvom sp6sobmi pomocou

vstupu/vystupu:

1. Mozete pripojit konektor priamo do priloZzeného napajacieho zdroja.

2. Mobzete odstranit konektor a vyuzivat napajanie 24 V na vasom oblibenom
ovladaci robota (alebo inym zdrojom). Odber zariadenia Gecko Gripper je
mensi ako 1 ampér (Spickovy a RMS).

Digitalny kabel vstupu/vystupu je dodavany so vstupmi na pripajanie k
zariadeniu a kdblu na druhej strane pre priame a upravitelné pripojenie, v
pripade potreby zapojenia ich do vasho systému.



Obrdzok 13 Digitdlny termindlny kdbel vstupu/vystupu s konektorom (pre priame napojenie na zdroj energie) a iné kdble
vstupu/vystupu.

Pre zapojenie kanalov vstupu/vystupu do ich spravnej pripojky, pozri ¢ast 8.1
digitalna komunikdcia vstupu/vystupu.

Ethernet
v' Komunikécia cez 8-pinovy konektor.
v' Moino ovladat prostrednictvom vlastného robota znacky Universal, Kawasaki
a FANUC ru¢nym ovladacim panelom rozhrania.
v" Moino tieZ ovlddat pomocou grafického pouZivatelského rozhrania Windows
Desktop priamym pripojenim cez ethernet medzi pocitacom a zariadenim.

Komunikacia ethernet umoznuje dynamické nastavovanie parametrov zariadenia, zatial
¢o vo vstupe/vystupe nemozu byt parametre zariadenia dynamicky nastavené bez
grafického pouzivatelského rozhrania Windows Desktop.

5.3.3. Postup pre napajanie a pripajanie zariadenia

Po montazi zariadenia k robotovi (bod 6.2) a uréenia vhodného zdroja napajanie, ste
pripraveni na zapojenie zariadenia.

Budete potrebovat napajacie a komunikacné kable dodavané so zariadenim (Turck
kdbel, 10-drétovy, vstup/vystup a Turck kdabel, 8-drétovy, ethernet RJ45), rovnako ako
niekolko stahovacich pasok alebo podobnych predmetov na zabezpecenie kablov tak,
aby ich nerusil plny rozsah pohybu robota.

POZOR  Skontrolujte neporusenost konektorov na zékladni zariadenia, kedZe sa
koliky mdzu rychlo a jednoducho poskodit.



Krok 1: Pripojte dudlny digitalny kabel vstupu/vystupu a napajaci kabel do
konektoru, ktory sa nachadza na zakladni zariadenia.

Obrdzok 14 Zapdjanie napdjacieho/digitdlneho kdblu vstupu/vystupu do odpovedajiiceho konektoru zariadenia.

Krok 2: Ak pouzivate ethernetovu komunikaciu, zapojte ethernetovy kabel do
konektora, ktory sa nachadza na zdkladni zariadenia.



Obrazok 15 Zapdjanie ethernetového kdbla do odpovedajiuceho konektora na zdakladni zariadenia.

Krok 3: Kéble na napajanie ovladaca tahajte pozdiz robota, pre¢ od zariadenia.
Uistite sa, Ze kdbel nie je uplne natiahnuty, aby v priebehu plného rozsahu
robota nebol napnuty.

oe

§iti

@ robot

GECKO GRIPPER

- A

Obrdzok 16 Kdble su volne umiestnené popri ramene robota.

Krok 4: Zaistite kable, aby zostali bezpecne mimo rozsahu robota a objektu.
Otestujte s robotom vsetky predpokladané pohyby, aby ste sa ubezpecili,
Ze sa kable pocas prevadzky neposkodia (pozri priklad otdcania J-6 nizsie).



PRI 4
Obrdzok 17 Otdcanie J-6, pri ktorom sa kdble napdjania a komunikdcie neposkodia pri pohybe robota.

Odporucame pouZit stahovacie pdsky. Iné lepiace Ci upinacie prostriedky
vSak méZu byt na vase pouZitie vhodnejsie.

POZNAMKA V zavislosti od vasho protokolu alebo prevadzkovych
podmienok, mézete zvaiit pridanie dal$ej $strukturalnej alebo izolaénej
ochrany kablov.

5.3.4. LED diddy indikuju elektrické a komunikacné stavy

Zakladna zariadenia Gecko Gripper obsahuje LED diédy, ktoré ponukaju rychle vizudlne
informacie o stave Styroch roznych stavov.

LED indikatory a ich vyznamy su uvedené v nasledujucej tabulke:

LED Nazova Svietiaca farba Pomalé blikanie Rychle blikanie

farba

Napajanie Pripojené ku nie je k dispozicii nie je k dispozicii

Zeleny zdroju napajania

Chyba nie je k dispozicii  Varovanie (vnutorné Zasadnd chyba; Zariadenie

Cerveny chyby); Zariadenie treba ihned zastavit a
vyZaduje udrzbu; problém preskumat

Skontrolujte chybové
protokoly pre

podrobnosti
Dosticka nie je k dispozicii  Cast padla Casti opakovane padlia
OranzZovy chybové protokoly boli
aktualizované
Komunikacia Komunikacia nie je k dispozicii nie je k dispozicii

Modry pripojend
Tabulka 3 LED indikdtory a ich vyznam.



Po pripojeni napajania a zapojeni komunikaénych kdblov medzi zariadenie a jeho zdroj
napdjania a ovladac, skontrolujte, ¢i LED diddy na zakladni zariadenia indikuju
nominalnu funkciu zariadenia: svieti na zeleno, svieti na modro, Ziadne ¢ervené alebo
oranzové svetlo.

>

Obradzok 18 LED diddy indikuju nomindlnu funkciu zariadenia (svietenie na zeleno Napdjanie, svietenie na modro Komunikdcia,
Chyba a Dosticka su vypnuté).

5.4. Poznamky k inStalacii pre r6zne roboty

Pre viac informdcii o instaldcii pre ré6zne znacky robotov navstivte internetovu stranku
spoloc¢nosti OnRobot A/S pre zariadenie Gecko Gripper:

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



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

6. Nastavenie parametrov zariadenia

MobzZete vytvorit plne prispdsobeny protokol zvierania na mieru podla vasich poZiadaviek
protokolu pomocou grafického pouzivatelského rozhrania Gecko Gripper. V grafickom
pouzivatelskom rozhrani mozete Specifikovat silu napnutia zariadenia a ultrazvukovy rozsah a
uloZit niekolko stavov zariadenia do buducnosti.

6.1. InStalacia grafického pouZivatelského rozhrania Windows Desktop

Spolocnost OnRobot A/S poskytuje pouzivatelsky pristupné grafické pouzivatelské rozhranie
Windows desktop na programovanie a obsluhu zariadenia Gecko Gripper prostrednictvom
ethernetového kabla.

Odporucané softvérové poziadavky:

v" Nainstalovany operaény systém Windows 7 so Service Pack 1 alebo vy$3im (verzia
x86 alebo x64)

v Nainstalovany .NET Framework 4.7 alebo vy3si

6.1.1. Instalacia grafického pouZivatelského rozhrania desktop

Krok 1: Nainstalujte aplikaciu otvorenim suboru ,Gecko Gripper Desktop GUI setup
(instalacia grafického pouzivatelského rozhrania Gecko Gripper Desktop)“ z
pribaleného USB kltica OnRobot A/S alebo z internetovej stranky OnRobot
A/S.



@

Vyberte instalaénu zlozku

Do ktorej zlozky cheete instalova Gecko Gripper Desktop GUI? CH@

Program bude nainstalovany Gecko Gripper Desktop GUI do nasledujicej

zlozky.
Ak chcete pokragova, kliknite na Dalej”. Ak cheete vybra ind zlozku, kliknite na
Preh3tad.
C:\Program Files (x86)\Gecko Gripper Desktop GUI Preh3tad...

Je potrebné minimélne 9.5 MB vo3&ného miesta na disku.

zrus

Obrdzok 19 Spustenie instaldcie grafického pouZivatelského rozhrania.

Krok 2: Po instalacii oznacte polic¢ko ,Launch Gecko Desktop GUI (Spustit grafické
pouzivatelské rozhranie Gecko Desktop)“. Tym sa spusti aplikacia.

Dokonéenie sprievodcu inStalaciou
Gecko Gripper Desktop GUI

Program Gecko Gripper Desktop GUI je nainStalovany na
vasom poéitaéi. Aplikddu mozZete spusti pomocou prislusnej
ikony.

Kliknutim na Dokonéi ukonéite instalaciu.

Spustite Gecko Gripper Desktop GUI

Obrazok 20 Spustenie grafického pouZivatelského rozhrania po instaldcii.




Teraz mozete spustit aplikaciu kedykolvek otvorenim stboru
,PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” z prie€inka, v ktorom bola aplikacia

nainstalovana.

Krok 3: Po vyzvani uvitacou obrazovkou na aktivaciu komunikacie zadajte IP adresu

zariadenia Gecko Gripper.

@ Gecko Gripper

Potvrdenie Parametre
@ robot

Gecko Gripper

@robot

i UloZit’ ako predvolené nastavenie
Gecko Gripper
IP adresa: 192.168.0.170 X D

V hlavnej ponuke, v zlozke ,Settings (Nastavenia)“ mdzZete zmenit IP adresu
alebo konfiguraciu portu. Predvolena IP adresa zariadenia je 192.168.0.170 a

Obrdzok 21 Uvitacia obrazovka Gecko Gripper.

predvolené Cislo portu je 30000.

Oznacte polic¢ko ,Save as Default (uloZit ako predvolené),” aby sa
automaticky pouzivala tato IP adresa pre zariadenie Gecko Gripper pri
nasledujucom otvoreni aplikacie.

6.2. Nastavenie statickej IP adresy pre grafické pouzivatelské rozhranie Desktop.

Zariadenie Gecko Gripper a stolny pocita¢ musia zdielat rovnakd miestnu siet, aby Uspesne

komunikovali. Nasledujtce kroky podrobne opisuju, ako nastavit IP adresu stolného
pocitaca pre sparovanie so zariadenim Gecko Gripper.

Krok 1: Otvorte Ovladaci panel a kliknite na , View network status and tasks (Zobrazit

stav siete a ulohy)“.




Krok 2:

Krok 3:

8 Control Panel

- v A [EH » Control Panel

Adjust your computer's settings

Backup and Restore (Windows 7)
; Network and Internet
View network status and tasks

Choose homegroup and sharing options

System and Security
Review your computer's status

_ 7 Hardware and Sound
View devices and printers
Add a device

Save backup copies of your files with File History

v O |

View by: Category *

User Accounts

m ®¥ Change account type

Appearance and Personalization

Clock, Language, and Region
Add a language

Change input methads

Change date, time, or number formats

Ease of Access

Adjust commonly used mobility settings Let Windows suggest settings

Optimize visual displa
Programs plimize visual display

—
[-)‘ Uninstall a program

Obrazok 22 Umiestnenie stavu siete v ovladacom panely pocitaca (zvyraznené modrym).

Kliknite na ,,Change adapter settings (Zmenit nastavenia adaptéra)” na l[avom
hornom paneli v okne.

£} Network and Sharing Center - a X

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

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

View your active networks
Change adapter settings

LACI Guest
Public network

Change advanced sharing
settings

Access type: Internet

Connections: .l Wi-Fi (LACI Guest)

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

’1 Troubleshoot problems

Diagnose and repair network problems, or get troubleshooting information.

HomeGroup
Infrared
Internet Options

Windows Defender Firewall

Obradzok 23 Umiestnenie odkazu ,,Zmenit nastavenia adaptéra” (podciarknuty modry text).

V dalSom okne kliknite pravym tlacidlom mysi na , Ethernet” a objavi sa
vysUvacie menu, v ktorom vyberiete ,Properties (Vlastnosti)“.



‘&« 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

|

Obrazok 24 Pristup do menu vlastnosti ethernetu.

Krok 4: Vo vyskakovacom menu Vlastnosti ethernetu ndjdite a zvolte , Internet Protocol

Version 4 (TCP/IPv4) (internetovy protokol verzie 4 (TCP / IPv4))“. Po vybere
kliknite na tlacidlo ,Properties (Vlastnosti)“.

I Network Connections - [m} X
4 ‘& > Control Panel * Network and Internet * Metwork Connections v U  Search Network Connections P
Organize - Disablethis ne{ § Ethernet 3 Properties X hHion - — 1 0
- i Bluetooth | Netwerking | Sharing - VirtualBox Host-Only
Connectiol Cornedt using: b Netwaork
X Nat conneg| onnect using: @F Enabled
I? Realtek USB GbE Family Controller #3
Wi-Fi
E LACI G
oll iy wi
o 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
oK Cancel
4items 1 item selected -

Obrdzok 25 Pristup k vlastnostiam internetového protokolu verzie 4 (TCP/IPv4).

Krok 5: V naslednom vyskakovacom okne zvolte prepinac ,Use the following IP address
(Pouzit nasledovnu IP adresu)”.



Do policka ,,IP address (IP adresa)” zadajte ,192.168.0.X,“ v ktorom X oznacuje
[ubovolné celé ¢islo medzi 0 — 255 okrem ¢isla 170, pretoZze ,,192.168.0.170“ je
IP adresa zariadenia Gecko Gripper. Napriklad ,,192.168.0.3“ je vhodnad IP adresa
pre grafické pouzivatelské rozhranie Desktop, ktord umozni komunikaciu so
zariadenim Gecko Gripper (pozri obrdzok).

Do policka ,, Subnet mask (Maska podsiete)" zadajte ,255.255.255.0“.
Nechajte poli¢ko , Default gateway (Predvoleny sietovy priechod)” prazdne.
Pre dokoncéenie priradenia IP adresy ku grafickému pouzivatelskému rozhraniu

desktop kliknite na ,,OK”. Grafické pouZivatelské rozhranie teraz dokaze najst
zariadenie Gecko Gripper a pripojit sa k nemu.

W Network Connections — ]
4~ ‘& > Control Panel * Network and Internet * Network Connections v U Search Network Connections L2
Organize * Disable this net § Ethernet 3 Properties X dion - = 1 @
- Bluetaoth | Networking  Sharing ~ VirtualBox Host-Only
&i) Connectiof L-‘ Network
X Mot eonnd |nternet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties X ¥ Enabled
- Wi-Fi
. General
> 1 LAC| Gues|
il | iy wi

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

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

1P address: 192.168. 0 . 3

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...

4 items 1 item selected

Coca
-

Obrdzok 26 Zadanie spravnej IP adresy pre grafické pouzivatelské rozhranie desktop.

6.3. Nastavenie parametrov zariadenia prostrednictvom grafického pouZzivatelského
rozhrania Windows Desktop.

Po UspeSnom nadviazani pripojenia k zariadeniu Gecko Gripper sa objavi obrazovka rezim
Skolenia. VSimnite si, Ze zariadenie moZete kedykolvek odpojit stladenim tlacidla
,Disconnect (Odpojit)“ v menu.



@ Obrazovka rezimu ucenia: Vytvorenie nového stavu

Stibor Parametre Udaje Potvrdenie Odpojit

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

predpatie Rozsah ultrazvukového senzora
(30-150 N) (0-260 mm)
o S0ON| + - 500 mm| | +
Ocistit’ podlozky

Stav podloziek
@ Uchytit

Uvolnit’

Obrdzok 27 Obrazovka reZimu skolenia (Vytvorit novy stav).

Skontrolujte, Ci je softvér pouZivatelského rozhrania zariadenia Gecko
Gripper aktudlny. Verzia softvéru je uvedend na stranke ,, About (Informacie

0)“ pod zlozkou ,Help (Pomoc)“ v hlavnej ponuke.

(£ O uzivatelskom rozhrani OnRobot

@robot OnRobot Gecko Gripper
Z

akladna ponuka pouZivatelského rozhrania verzia 1.0.0.0

Navstivit webovou stranku https://onrobot.com na ziskavanie daldich

© OnRobot, 2018

ZATVORIT

informacii o nasich vyrobkoch

Obrdzok 28 Policko ,,About Dialog (O dialégu)”.

Pr informacie o rieSeni problémov a podpore, kliknite na ,,“Support
(Podpora)” pod zlozkou ,,Help (Pomoc)“ v hlavnej ponuke.

MozZete nastavit pozadované jednotky (metrické, imperialne, alebo
percentudlne) v zlozke , Settings (Nastavenia)“ v liste menu.




(&) Parametre

Jednotky merania

Systém Rozsah (sila predbezného zataZenia, ultrazvukovy snimac)
@ Metricky system (cm, N) 30-150 N: 0-260 mm
Britsky system (palce, libry, stopy) 6.7-33.7 Ibf: 0-10.2 palce
Procent (%) 0-100 %, 0-100 %
oK ZRUSENIE

Obrdzok 29 Nastavenie jednotiek v ramci dialégového okna ,,Settings (Nastavenia)”.

Teraz ste pripraveny na overenie funkénosti zariadenia a jeho konfiguraciu z pocitaca.

6.3.1. Vytvorit novy stav: Programovanie funkcie zariadenia po prvykrat
Krok 1: Otvorte aplikaciu zariadenia Gecko Gripper. Mala by sa objavit , Training

Mode Screen (obrazovka rezimu skolenia)”.

@ Obrazovka rezimu ucenia: Vytvorenie nového stavu

Stibor Parametre Udaje Potvrdenie Odpojit

vray Gecko Gripper
';:
=

@ robot N

Robot

Universal (Ethernet) ~

predpatie Rozsah ultrazvukového senzora
(30-150 N) (0-260 mm)
- 500N| + - 500 mm || +
Ocistit' podlozky

Stav podloziek
@ Uchytit’

Uvolnit’

= m] X
@robot

Obrdzok 30 Obrazovka reZimu Skolenia (vytvorit novy stav).

Krok 2: Z vysuvacieho menu v strede, na pravo od grafického pouzivatelského

rozhrania si vyberte prostrednictvom tlacidla ,Robot” poZzadovaného

robota a komunikacny rezim.

Krok 3: Nastavte poZzadovanu silu napnutia.

Toto nastavenie upravi Uroven sily, pri ktorej zariadenie upozorni robota
na to, Ze dosiahol urcité zatazenie. Napriklad, pri dvihani velkého kusu
skla, kde je potrebné vyvinut silu napnutia 100 N, pri dosiahnuti sily 100N
v rezime vstupu/vystupu, kolik 5 sa nastavi VYSOKO; v reZime ethernet,

index paketu 9 sa prestaviz 0 na 1.




Krok 4:

Krok 5:

Krok 6:

Krok 7:

Pre dalSie informdcie o vybere vhodnej sily napnutia pre vasu ulohu a
materidl, pozri bod 9.4.

POZNAMKA: Rozsah snimania napnutia zariadenia Gecko Gripper je od 30
N do 150 N. Zariadenie NEDOKAZE snimat menej neZ 30 N.

Nastavte ultrazvukovy rozsah.

Rovnako ako pri nastavovani sily napnutia, aj toto nastavenie upozorni
robota na to, pri akom rozsahu sa dosiahne uréena sila napnutia. Tato
funkcia je uzito¢na na zvieranie plochych predmetov z hromady, pretoze
umoznuje programatorovi robota spustit robota maximalnou rychlostou,
az kym zariadenie nezaznamena, Ze sa bliZi k bodu zdvihnutia. Priklad
takéhoto pouzitia je opisany v ¢asti 8.1, v kroku 2.

Predvoleny ultrazvukovy rozsah je 125,0 mm.

Vyberte umiestnenie dosticky.

Na test zakladnej funkénosti zariadenia moze pouzivatel vykonat akciu s
kazdou polohou dosticky (,Engage (zapojit)” a ,Disengage (odpojit)“).
Zdkladnd poloha dosticky je ,,Engage (zapojend)”.

Po nastaveni nového stavu zvolte ,Perform Action (Vykonat akciu)” na
nastavenie zariadenia do stavu, ktory zodpoveda zvolenym parametrom.
Tieto parametre su zapisané do pamate zariadenia. Ak je zariadenie
spustené v konfiguracii vstupu/vystupu, bude odkazovat na tieto
parametre pre nastavenie stavu zariadenia. Pokial bude zariadenie v
reZzime ethernet, bude odkazovat na tieto parametre ako na parametre
vychodiskového stavu, ktoré vsak moézu byt dynamicky upravené.

Na zobrazenie sily zariadenia a udajov polohy v realnom ¢ase, stlacte
tlacidlo ,Start Plotting Data (Spustit zobrazujuce udaje)“. Na ukonéenie
zobrazovania Udajov stlacte tlacidlo ,,Stop Plotting Data (Ukoncit
zobrazovanie udajov)”“.



@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
120
-
E]

20

60

Obrazok 31 Zobrazovanie udajov zariadenia prostrednictvom grafického pouZivatelského
rozhrania desktop.

Krok 8: Na zobrazenie Udajov zariadenia v redlnom ¢ase, vratane namontovanych
dielov, opotrebovania, sily napnutia a polohy dosticky kliknite na tlacidlo
,View Data (Zobrazit Gdaje),” nachadzajuce sa v ¢asti ,Data (Udaje) na

liste menu.
(&) Prezriet Gdaje Gecko Gripper X
Pritomnost detailov . Predpatie odvodené sily 0
Opotrebenie 0 Rozsah ultrazvukového senzora 30.0 mm
predpatie 45.0 N Stav podloziek Uchytit

Obrdzok 32 Zobrazenie udajov zariadenia cez grafické pouZivatelské rozhranie desktop.

Dal3ie akcie:
Ulozit konfigurdciu zariadenia (pozri ¢ast 7.3.2)
Nacitat existujucu konfiguracie zariadenia (pozri ¢ast 7.3.3)
Resetovat zariadenie (pozri ¢ast 7.3.4)
Spracovanie chyb (pozri ¢ast 7.3.5)
Cistenie dosticiek (pozri oddiel 7.3.6)



6.3.2. UloZit konfigurdaciu zariadenia

Pokial chcete pouZit viaceré konfiguracie parametrov zariadenia, ulozte jednotlivé
konfigurdcie do suiboru, aby ste k nim v buddcnosti mali pristup. Tato funkcia je
uzitocnd v pripade, Ze robot dviha viacero objektov a musi pravidelne dostat novu

ulohu.

Krok 1: Vyberte z listy menu ,File = Save Action to File (Subor-> UloZte akciu do

suboru)“.

Vyberte ¢i sa maju alebo nemaju uloZit parametre stavu do suboru XML

prostrednictvom dialégového okna.

@ UlozZenie konfiguracie do XML sdboru

4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

] Name

3 This PC
_J 3D Objects [ GripperSettings 2018-10-08 11.37.04.xml
[ Desktop
EJ Documents
4 Downloads
D Music
| Pictures
B Vvideos
‘s Local Disk (C:)
wa Local Disk (E:)

Search Desktop

Date modified

08.10.2018 11:37

Type

XML Document

ARG ripperSettings 2018-10-08 11.37.07.xml

Save as type: | XML sdbory (xml) (*xml)

» Hide Folders

Save

Cancel

Obrdzok 33 UloZenie suboru XML s parametrami zariadenia Gecko Gripper.

6.3.3. Konfiguracia zataZenia: PouZitie existujuceho alebo predtym uloZzeného stavu

zariadenia

Ak mate uloZenych viac konfiguracii zariadenia, moézZete ich nacitat a rychlo nastavit

zariadenie do predoslého stavu.




Krok 1:
konfiguraciu)”.

Objavi sa dialégové okno Otvorit subor.

Vyberte z listy menu ,File 2 Load Configuration (Subor = Nacitat

@ Otvorenie XML sdboru s parametrami
4 B > ThisPC > Desktop

Organize ¥ New folder

N
@& OneDrive Narrie

8 This PC || GripperSettings 2018-10-08 11.37.07.xml

_J 3D Objects
[ Desktop

| Documents
4 Downloads
D Music

| Pictures

m Videos

‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

Ao Vi X

File name: | GripperSettings 2018-10-08 11.37.07.xml

9 y XML stibory (xml) (*.xmi) v

Search Desktop pel
= @ @
Date modified Type

08.10.2018 11:37 XML Document

Obrdzok 34 PoutZitie grafického pouZivatelského rozhrania na otvorenie suboru XML s predtym uloZenou konfigurdciou

Krok 2:

zariadenia.

Vyberom tejto moznosti otvorite predtym uloZzeny sibor XML.

Toto nacita nastavenia stavu zariadenia Gecko Gripper uloZené v tom
subore a vrdti sa na obrazovku rezimu skolenia (stav nacitania).



@ Obrazovka rezimu ucenia: stav nacitanie

Stbor Parametre Udaje Potvrdenie Odpojit

K

@(obok \

predpatie

(30-150 N)

= 500N| +

Gecko Gripper

Robot

Universal (Ethernet) ~

Rozsah ultrazvukového senzora
(0-260 mm)

= 500 mm| +

Odistit podlozky

Stav podloziek
® Uchytit

Uvolnit

Obradzok 35 Obrazovka reZimu skolenia (stav nacitania) s nacitanymi parametrami z pretym uloZeného stavu.

Krok 3:

nacitaného v predchddzajucom kroku.

6.3.4. Resetovanie zariadenia

Zvolte ,Perform Action (Vykonat akciu)“ pre aktivaciu zariadenia do stavu

Tato akcia obnovi vSetky zmeny stavu parametrov zariadenia od kedy boli naposledy
uloZzené v prislusSnom subore XML. Ak nie su k dispozicii predtym uloZené verzie,
resetovanie zariadenia navrati parametre zariadenia do ich vychodiskovych hodnét

(pozri cast 8).

Krok 1:

nacitania existujuceho stavu.

Krok 2:

na lavej strane obrazovky.

6.3.5. Spracovanie chyb

Otvorte obrazovku rezimu Skolenia bud' z nového stavu alebo po zvoleni

Kliknite na tlacidlo ,Reset Gripper (Resetovat zariadenie)” v dolnej Casti,

Grafické pouzivatelské rozhranie zariadenia Gecko Gripper uklada podrobné
informacie o neoc¢akavanych udalostiach alebo chybach pri realizacii programu. Tieto
chybové hlasky mozno ziskat prostrednictvom listy menu ,Help“ kliknutim na
tlacidlo ,Error Logs (Chybové hlasky)“. Kliknite na tladidlo , Load Logs (Nahrat
hlasky)“ pre informacie o chybovych hlaskach. Chybové hlasky mozno ulozit do
suboru na zjednodusenie rieSenia problémov. Ak chcete vymazat vSetky hlasky na




obrazovke, kliknite na tlacidlo ,,Clear All (Vymazat vsetko)“. Vyberte , Cancel (Zrusit)“
a vratite sa na obrazovku rezimu Skolenia.

(&) Protokol o chybach

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

ZATVORIT VYPLNIT PROTOKOL |  ULOZIT DO SUBORU OCISTIT VSETKO

Obrdzok 36 Nahrdvanie udalosti a podrobnosti chyby.

6.3.6. Vycistit dosticky

Funkcia ,,Clean Pads (Vycistit dosticky)” sa pouziva s volitelnym autondmnym
piezoelektrickym Cistiacim systémom.

Pre viac informdcii pozri Cast s piezoelektrickym Cistiacim systémom.




7. Obsluha zariadenia

Protokoly na obsluhu zariadenia budu do zna¢nej miery zavisiet od spésobu komunikacie:
Digitalny vstup/vystup alebo ethernet TCP. Prostrednictvom ethernetovej komunikacie prejde
podstatne viac informacii. DalSie prevddzkové podmienky pre Specifické znacky robotov znaciek
moZzno ndjst v prilohdch nachddzajucich sa na internetovej stranke OnRobot A/S Gecko Gripper.

Zariadenie vykondva nasledovné vyznamné ulohy, z ktorych vietky mézu byt ovladané
prostrednictvom akéhokolvek komunikacného rezimu:

e Napojenie

e Odpojenie

e Vyuzitie Cistiaceho systém dostiCiek (Pozri ¢ast piezoelektricky Cistiaci systém)

7.1. Digitalna komunikacia vstupu/vystupu

Tato Cast podrobne opisuje, ako spravne ovladat zariadenie na plnenie Specifickych tloh
pomocou digitalnej komunikacie vstupu/vystupu.

POZNAMKA Ak na ovladanie zariadenia pouzivate digitalnu komunikaciu

Krok 1:

Krok 2:

vstupu/vystupu, odporiéame pouzit rozhranie Windows Desktop.
Programovanie pomocou grafického pouzivatelského rozhrania desktop je
dolezita pre vykon vsetkych funkcii zariadenia.

Pomocou rozhrania Windows Desktop nastavite hodnoty nasledovnych
pozadovanych hodndt (pozri ¢ast 7 pre viac podrobnosti):

e Napnutie

e Ultrazvukovy rozsah

e Poloha dosticky

e Doba Cistenia (ak je doplnok nainstalovany)

Ak je zariadenie riadené vstupom/vystupom jeho spravanie je ur¢ené
parametrami uloZzenymi v pamati zariadenia. Parametre zariadenia su uloZzené do
pamate len vtedy, ked'si pouZivatel vyberie z grafického pouzivatelského
rozhrania obrazovky rezimu skolenia moznost , Perform Action (Vykonat akciu)”.
Ovladanim cez vstup/vystup su parametre zariadenia statické, ale Gdaje o
spravani Udaje zo snimaca su pristupné cez ovladanie vstupu/vystupu.

Na ovladanie zariadenia vo vstupe/vystupe pouzite robota. Vyvody vstup/vystup
su uvedené v nasledujucej tabulke:



Kolik Farba Vstup/vystup Parametre
zariadenia Gecko

1 Biely Vstup ZAPOJIT

2 Hnedy Vstup oDPOIIT

3 Zeleny VYSTUP ULTRAZVUKOVY

4 Zlty VYSTUP CAST

5 Sedy VYSTUP NAPNUTIE

6 Ruzovy  VYSTUP UDRZBA DOSTICKY
(OPOTREBOVANIE)

7 Modry PWR 24VIN

8 Cerveny  PWR GNDIN

9 OranZovy VYSTUP CHYBA

10 Hnedy Vstup CISTENIE

Obrdazok 37 Vyvod na 10-kolikovy konektor.

Na ulohu kolikov vstupu/vystupu sa mozno pozerat z perspektivy zariadenia
nasledovne: €o sa tyka vstupov, zariadenie ocakava prijimanie v 24 V VYSOKOM
alebo NiZKOM signdle a ¢o sa vystupov tyka zariadenie vysle 24 V VYSOKY alebo
NiZKY signal robotovi.

Vstupy
ZAPOJIT (kolik 1)
PouZite robota na vyslanie 24 V signalu na pohyb dosticiek, aby sa zapojili do polohy.
Vsimnite si, Ze zariadenie bude pohybovat dostickami len aby sa zapojili do polohy ak je
signal na ODPOJENIE NiZKY. Ak st oba signaly ZAPOJENIA a ODPOJENIA VYSOKE,
dosticky sa nebudu pohybovat.

ODPOJIT (kolik 2)

PouZite robota na vyslanie 24 V signalu na pohyb dosticiek, aby sa odpojili od polohy.
Vsimnite si, Ze zariadenie bude pohybovat dostickami len aby sa odpojili od polohy ak je
signal na PRIPOJENIE NiZKY. Ak s oba signaly ZAPOJENIA a ODPOJENIA VYSOKE,
dosticky sa nebudu pohybovat.

CISTENIE (kolik 10)

Tento kolik umozZnuje volitelny autondmny piezoelektricky systém Cistenia. Ak pouZzivate
piezo Cistiaci systém, odporiéame nastavit tento kolik na VYSOKY, ked zariadenie ni¢
nedrzi, napr. medzi zdvihmi. Pre viac informdcii pozri ¢ast s piezoelektrickym Cistiacim
systémom.

Vystupy



ULTRAZVUKOVE (kolik 3)

ULTRAZVUKOVY vystup bude snimat VYSOKO pokial sa vo vzdialenosti menej ako je
hodnota nastavena v grafickom pouzZivatelskom rozhrani Windows bude nachadzat
stcast. V opaénom pripade bude snimat NiZKO, ked%e v stanovenej vzdialenosti sa

nenachdadza sucast.

Priklad pripadu pouZitia: Vyberanie plochych predmetov z hromady
Tieto kroky podrobne opisuju, ako mézete pouzit ULTRAZVUKOVY signal na
programovanie zariadenia na zdvihanie predmetov z hromady.

1. Na nastavenie ultrazvukového rozsahu na 50 mm poutzite grafické pouzivatelské
rozhranie Windows.

2. Pocas procesu zdvihania a ukladania sa vzndsa nad hromadou. Ak je
ULTRAZVUKOVY vystup NIZKY, robot sa méze rychlo priblizit k hromade po&as
toho, ako ultrazvukovy vystup indikuje, Ze zariadenie sa nenachadza v dosahu 50
mm.

3. Ked ULTRAZVUKOVY vystup narastie na VYSOKY, zariadenie detekuje predmet v
dosahu 50 mm. Robot by mal spomalit a zariadeniu Gecko Gripper umoznit
zdvihaci ukon, aby mohol zdvihnut predmet z hromady.

4. Robot dokonci svoj proces zdvihania a ukladania. Pri dalSom zdvihu robotom zo
stohu je zariadenie schopné dynamicky vynahradit zmenu vysky hromady.

PRITOMNOST DIELOV (kolik 4)

Vystup PRITOMNOSTI DIELOV bude snimat VYSOKO ak zariadenie detekuje, Ze zdvihlo
predmet. Bude snimat NiZKO ak zariadenie nedrii Ziadny predmet. Tento signal sa moze
pouZzit na potvrdenie, Ze zariadenie Uspesne zdvihlo predmet.

Ak predmet padne, zobrazi to chybu v chybovych hlaskach a LED diéda ,Pad (dostic¢ky)“
zacne blikat (oranZzovo) na samotnom zariadeni.

NAPNUTIE (kolik 5)

Vystup NAPNUTIA bude snimat VYSOKO pokial bude sila napnutia vyvinuta zariadenim
vacsia nez hodnota zadana v grafickom pouzivatelskom rozhrani Windows. V opacnom
pripade bude vystup NAPNUTIA snimat NiZKO. Sila napnutia vyvinuta zariadenim Gecko
Gripper zavisi od toho, ako daleko sa rameno robota na¢ahuje za predmetom.

Priklad pripadu pouZitia: Napnutie na zdvihnutie predmetu
Tieto kroky podrobne vysvetlujui, ako mézete vyuzit signal NAPNUTIA na monitorovanie
sily zariadenia vyvinutej na aktualne zdvihaného predmetu.
1. Poutzite grafické pouzivatelské rozhranie Windows na nastavenia napnutia na 100
N.
2. Pocas procesu robota zdvihania a ukladania predpokladajme, Ze robot pristupi
dole, aby aplikoval napnutie na zdvihnutie predmetu. Kym je vystup NAPNUTIA
NiZKY, robot by mal pokracovat v pohybe smerom dole.



3. Ked vystup NAPNUTIA narastie na VYSOKE, zariadenie dosiahlo alebo presiahlo
100 N, hranicu napnutia 100 N. Robot by mal zastavit svoj pohyb smerom dole,
kedZe aplikoval poZadovanu silu napnutia na zdvihnutie predmetu.

UDRZBA DOSTICKY (kolik 6)

Vystup PAD SERVICE (oznacované tieZ ako ,,Wear (opotrebovanie”) bude citat HIGH ked'
Gecko podlozky zacinaju nosit. Operator by mal v tomto case zvazit vymenu Gecko

dosticiek.

CHYBA (kolik 9)

Vystup CHYB bude snimat VYSOKE kedykolvek déjde k chybe a zapi$e sa do protokolu
chyb zariadenia. Pri tejto prileZitosti bude blikat oranzova, ,Error (chybova)“ LED diéda
na zakladni zariadenia. Chybova hlaska a chybové kddy mozno obnovit zo zariadenia cez
grafické pouzivatelské rozhranie Windows (pozri ¢ast 7.3.5).

7.2. Ethernet TCP/IP komunikacie

Ovladanie zariadenia v ethernete umoZzniuje dynamicku a pInd kontrolu nad
parametrami zariadenia. NizSie uvedend tabulka ukazuje Uplny zoznam
vstupnych/vystupnych parametrov, ktoré moze pouzivatel ovladat v reZime ethernet.

TCP/IP Parameter

Rezim zariadenia (ethernet a
vstup/vystup)

Zivy datovy tok
Poloha dosticky
(Pripojit/odpojit)
UloZit nastavenia zariadenia
vstup/vystup
Specifikacia sily napnutia

Specifikacia utrazvukového
rozsahu

Aktivovat Cistenie

VSTUP/V
YSTUP

v

\'%
Vv

Opis
ReZzime komunikacie (Ethernet alebo vstup/vystup)

Povolit/zakazat udaje v redlnom case
Posunut dosticky Gecko, aby sa pripojili alebo
odpojili na zdvihanie a umiestriovanie
UloZit aktudlne nastavenie zariadenia do pamate
pre riadenie vstupu/vystupu
Nastavenie snimace napnutia. V pripade ak snimac
napnutia zaznamenad vacsiu hodnotu nez je toto
nastavenie, potom spusti silu napnutia vystup
vstupu/vystupu, aby bol VYSOKY
Nastavenie ultrazvukového senzoru. V pripade, Ze
ultrazvukovy senzor detekuje, Ze objekt je blizsie
ako toto nastavenie, potom sa spusti senzor
ultrazvukového rozsahu, aby bol vystup
vstupu/vystupu VYSOKY
Povolit piezo samocistiaci systém (iba pre
zariadenia s piezo systémom)



Doba Cistenia (jeden cyklus)

Sila predpatia dosiahnuta

Pritomnost dielov

Opotrebovanie

Chyba zistena

Kéd chyby
Udaje sily napnutia
Snimac ultrazvukového
rozsahu
Rezim zariadenia (ethernet a
vstup/vystup)
Zivy datovy tok

Von

Von

Von

Von

Von

Von
Von

\Y

\Y

Jeden cyklus Cistenia samocistiacim piezo
systémom
Nastavit na VYSOKY pokial je sila napnutia vyssia
nez Specifikacia sily napnutia. V opacnom pripade
je NIZKY, ked?%e je sila napnutia niz3ia nez
Specifikacia sily napnutia
Vystup pritomnosti dielov bude signalizovat
VYSOKY ak zariadenie deteguje, Ze zdvihlo predmet
a v pripade, Ze zariadenie nebude drzat predmet
bude signalizovat NiZKY.

Vystup opotrebenia bude signalizovat VYSOKY ked'
sa dosticky Gecko zacnu opotrebovavat. Operator
by mal zvazit vymenu dosticiek Gecko, ked bude
tento vystup signalizovat VYSOKY.

Vystup chyby bude signalizovat VYSOKY
kedykolvek dojde k chybe. Tento jav bude
sprevadzany blikanim oranZovej, poruchovej LED
diédy, spolu s chybovou hlaskou napisanou na
zariadeni, ktori mozno obnovit cez Windows alebo
grafické pouzivatelské rozhranie konkrétneho
robota.

Toto poskytuje Cislo kédu chyby poslednej chyby.
Poskytuje aktudlnu hodnotu snimaca predpatia
Poskytuje aktualnu hodnotu snimaca
ultrazvukového rozsahu
ReZime komunikacie (Ethernet alebo vstup/vystup)

Povolit/zakazat udaje v redlnom case

Tabulka 4 parametrov zariadenia Gecko Gripper TCP/IP

Zariadenie mozno ovladat v reZime ethernet TCP/IP pomocou pouZivatelského rozhrania
robota OnRobot, ktoré podporuju Universal Robots, Fanuc a Kawasaki.

7.3. Nastavenie stredného bodu nastroja

Stredny bod nastroja zariadenia Gecko Gripper nema odchylku na osi x ¢i y vzhladom na
robota. Preto sa stredny bod ndstroja nachadza 185 mm (v smere osi Z) od montaznej
plochy ramena robota (pre presné rozmery zariadenia pozri ¢ast 9.1).

Uistite sa, Ze rovina zariadenia je v sulade s rovinou zvieraného predmetu. Nastavte
hodnotu bodu Zrde robota (vychylovanie, stipanie a naklananie), aby bol v jednej rovine

s polohou objektu.



Pri zdvihani predmetu by sa malo zariadenie priblizovat k predmetu, az kym nedosiahne

evve

(ktorakolvek situacia nastane skor).

7.4.0vladanie zariadenia s detekciou kolizie alebo inymi bezpecnostnymi systémami

Pri pouziti zariadenia Gecko Gripper v pripade, Ze robot ma od kontrolou polohu, je
potrebné pocas zvierania predmetu dbat na bezpecénost, aby nedoslo k vypnutiu
systému detekcie kolizie. Najvacsia sila, aki bude zariadenie musiet vynaloZit na
predmet je 150 N pre maximalnu prilnavost. V zavislosti od typu vasho robota a od
predmetu, bude mozno nutné prestavit nastavenia robota tykajuce sa spoluprace alebo
kolizie, aby sa predislo vypnutiu robota pri kontakte.

7.5. Pripad pouZitia zariadenia Gecko Gripper: Zdvihanie a premiestfiovanie malého
solarneho panela

Pri zdvihani a premiestiiovani predmetu so zariadeni Gecko Gripper, pozorujte nasledujuce
kroky:

Krok 1: Pred zdvihanim privedte robota a zariadenie do polohy ,perch (na
zdvihanie),” nad predmet. Uistite sa, Ze taZisko predmetu sa nachadza
pod stredom zariadenia. Uistite sa tiez, Ze dostic¢ky zariadenia a predmet
su v jednej rovine, resp. nie vychylené.

Obrdzok 38 Nesprdvne (vlavo, v strede) a sprdvne (vpravo) poloha nad predmetom.



Krok 2: Pri zdvihani sa pohybujte s zariadenim pomaly smerom k predmetu (v
tomto pripade smerom dole) a zdroven sa uistite, Ze dosticky zariadenia a
povrch predmetu su v jednej rovine.

GECKO GRIPPER

Obrdzok 39 Vizudlna kontrola toho, ¢i su dosticky a povrch soldrneho panelu v jednej rovine.

Krok 3: Dotknite sa predmetu so zariadenim a pritlacajte az kym sa nevyvinie
pozadovana sila napnutia. Sila napnutia moze byt od¢itana z rozhrania
robota alebo z grafického pouzivatelského rozhrania Windows.

POZNAMKA Maximalne sila napnutia zariadenia Gecko Gripper je 150 N.
Nastavenie robota bude moZno nutné upravit, aby dosiahol tito
maximalnu silu.

Pokial nemate zaujem o maximalne napnutie (napr. z dévodu nizkej
hmotnosti predmetu), zariadenie mozno vizualne viest ku kontaktu cez
ovladanie polohy. Vo vietkych pripadoch je vsak doleZité zabezpedit, aby
puzdro zariadenia neprislo do kontaktu s predmetom. MoézZe to viest k
poskodeniu predmetu a vypnutiu protikoliznych systémov robota.



GECKO GRIPPER

GECKO GRIPPER

NO

Obrazok 40 Spravne (hore) a nesprdvne (dole) blizkost puzdra zariadenia k zdvihanému predmetu (v tomto pripade soldrny

Krok 4:

panel).

Na uvolnenie predmetu sa riadte Specifickymi pokynmi pre vas vybrany
druh komunikacie, bud vstup/vystup, alebo ethernet.

Pri pouZiti komunikacie vstup/vystup, zavedte prislusny kanal
vstup/vystup na ODPOJENIE k VYSOKEMU (max. na 1 sekundu) a potom
do NiZKEHO. Tym sa zasunu dosti¢ky do zariadenia. Akondhle je predmet
umiestneny, dosti¢ky by sa mali pohnut a PRIPOJIT stlaéenim na okamih
prislusného kandla vstup/vystup VYSOKY a nasledne spat na NiZKY, aby sa
pripravil na dalSie zdvihanie.

Ak pouzivate ethernet komunikaciu, rovnaky vysledok mozno dosiahnut
nastavenim spravneho ethernet baliku VYSOKY alebo NiZKY, podobne ako
pri vstupe/vystupe.

Umiestnenie predmetu si vyZaduje zasunut dosticky. Je dolezité
poznamenat, Ze v priebehu zastvania dosti¢iek sa zniZi vzdialenost medzi



puzdrom zariadenia a povrchom, na ktorom sa nachadza predmet. Pre
dalsie podrobnosti o rozmeroch zariadenia pozri ¢ast 9.1.



8. Specifikacie zariadenia Gecko Gripper

8.1. Technické Specifikacie

8.1.1. Rozmery zariadenia Gecko Gripper

Rozmery zariadenia Gecko Gripper su uvedené nizsie v metrickych jednotkach (mm).

185
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Obrazok 41 Rozmery prednej a bocnej casti zariadenia Gecko Gripper.

Obrdzok 42 Rozmery prilnavej plochy (dolnd cast) zariadenia Gecko Gripper.




Obradzok 43 Rozmery montdZnej plochy (hornd Cast) zariadenia Gecko Gripper.

8.2.Stav prostredia a pracovné podmienky

Podmienka Minimdlna Optimdlna Maximalna Poznamky
hodnota hodnota hodnota
Teplota 0°C nie je k 50°C Skladovanie az do 60°C
dispozicii
Povrchové Matny Vysoko nie je k Hladsie povrchy si vyZaduju
vlastnosti povrch lesteny dispozicii mensie silu napnutia pre
povrch pozadované uZitoéné zataZenie.

Tabulka 5 Stav prostredia a pracovné podmienky zariadenia Gecko Gripper.

8.3. Mechanické Specifikacie

8.3.1. Specifikacie zariadenia

Maximalne uzitoéné zataZenie

(kg)
Pévodnd prilnavost LeStend ocel/Akryl/Sklo/Plech
Po bezpecnostny faktor 8,2/8,1/6,6/6,1
(x2) 8,2/8,1/6,6/6,1
S Cistiacim systémom 1,6/1,6/1,3/1,3
Hmotnost zariadenia 2,4 kg
Doporucené predbezné 125 N (zniZenie napnutia md za ndsledok zniZenie
zataZenie pozadované pre prilnavosti; pre viac informdcii pozri cast 9.4);

maximalnu prilnavost 150 N maximdlna sila napnutia.



Cas odpojenia 500 ms
FCC ¢ast 15/Kanada ISED

Certifikacia CE - EMC, CE - LV
IP koéd 54
Spracovanie chyb LED a grafické pouzivatelské rozhranie

Rucny ovladaci panel (Universal, Kawasaki, Fanuc)
Pouzivatelské rozhranie Windows PC
Udrizi diel pri vypadku pridu? Ano

Digitalny vstup/vystup
Moznosti komunikacie Ethernet TCP (vlastny protokol)
Prevadzkova teplota 0C-50C
Vrchol: 24 V jednosmerného priudu, 0,8 A

Poziadavky na nap3ajanie RMS: 24 V jednosmerného prudu, 0,5 A

2 kable: Napajanie a vstup/vystup, piezo ovladac

(M12)

Kabel/mozZnosti napajania 3 kable: Napajanie, ethernet, piezo ovladac¢ (M12)

Tabulka 6 Specifikdcie zariadenia Gecko Gripper.

8.3.2. Specifikacie dosticky

Zistenie pritomnosti dielov Ano (ultrozvukovy)
Material dosticky Vlastna silikdnovd zmes
Vlastnosti opotrebenia Zavisia od drsnosti povrchu
Mechanizmus uchytenia dosticky Magneticky

50 000 — 100 000 cyklov (v zavislosti od
Vymenny interval povrchu)
Autondémny cCistiaci systém Piezoelektricky (volitelny)
Autonémny interval Cistenia a % obnovy 15 sek: 3 %/2 min: 5 %/15 min: 15 % (max)
Manualny Cistiaci systém Silikbnovy valcek
Interval manualneho gistenia a % obnovy Premenna/100 %

Tabulka 7 Specifikdcie dosticiek zariadenia Gecko Gripper.

8.3.3. Specifikacie snimaca napnutia
Systém snimaca napnutia je zaloZeny na technoldgii piezorezistivneho snimaca
Tekscan. Zakladné udaje snimacov mbzno najst na internetovej stranke spoloc¢nosti

Tekscan (dole), avSak kazdy systém snimania je kalibrovany pre kazdé zariadenie.

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

8.3.4. Snimac ultrazvukového rozsahu


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

Zistenie rozsahu a pritomnosti dielov je zaloZené na technoldgii snimania ultrazvukom.
Dalsie informécie moZno najst tu:

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

8.4.Volba vhodnej sily napnutia

Volba vhodnej sily napnutia je pre optimalnu prevadzku zariadenia nevyhnutnd a do
znaénej miery zavisi od podrobnosti vasej aplikacie. Napriklad materidl objektu, pohyby
predmetov robota a stav prostredia budu vplyvat na mnoZstvo potrebnej sily napnutia.

8.4.1. Sila prilnavosti sa zvySuje priamo Umerne so silou napnutia (v zavislosti od
materialu)

Zariadenie Gecko Gripper funguje najlepsie s ¢o najhladsimi povrchmi, ktoré umoziuju
maximalny kontakt medzi prifnavymi dosti¢kami a povrchom objektu. Cim je povrch
drsnejsi, tym vacsia sila napnutia je potrebna na zvieranie objektu. Matné povrchy by
mali byt brané ako predmety s najdrsnejsim povrchom, ktoré dokaze zariadenie zvierat.
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Obradzok 44 Sila napnutia na dané uZitocné zataZenie zdvisi od hladkosti alebo drsnosti objektu.


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

Specifikacie prilnavosti predpokladaju, e tazisko predmetu je v strede medzi
dosti¢kami zariadenia. V pripade, Ze taZisko predmetu nie je vycentrované alebo sa na
predmet aplikuju sily, sila prilnavosti zariadenia sa méze znizit, ¢o mdie mat za
nasledok vypadnutie predmetu.

Optimalne sila napnutia pre vase pouZitie bude zavisiet od drsnosti povrchu predmetu a
mala by byt experimentalne stanovena na zaklade vasich konkrétnych prevadzkovych
podmienok.

Ohybné materialy pokial su hladké a pevné v strihu (neohybné), mézu byt tiez zdvihané
zariadenim Gecko Gripper (napr. hlinikova félia a potravinarska félia). Sila napnutia
potrebnd na zdvihnutie tychto materidlov zavisi jednak od drsnosti povrchu a tuhosti
podkladu/podpery, na ktorom su tieto povrchy polozené. Optimalna sila napnutia by
mala byt stanovena experimentalne.

8.5. Vyberte si umiestnenie a limit uzitocného zatazenia

Pouzivatelia budu musiet zobrat do Gvahy aj odstredivé sily alebo iné sily, ktoré posobia
na zdvihnuty predmet a ktoré by mohli prekonat silu prilnavosti zariadenia Gecko
Gripper. Aplikovanie sily na objekt méze mat za nasledok Smyknutie predmetu na
dosti¢kach a jeho mozZny pad. Tento problém sa zndsobuje v pripade, Ze podorys

.....



9. Udrzba zariadenia

9.1. Prehlad a plan udrzby

Dosticky zariadenia Gecko Gripper su vyrobené z presného odliatku silikénu alebo z
polyuretdnovej vrstvy s mikrostruktirou gekdna. Pri styku s ostrymi predmetmi, méze
dojst k poskodeniu povrchu dosticiek zhorsit ich funkénost. U¢inok zariadenia Gecko
Gripper je znasobeny ak su dosticky suché a Cisté. Na dostickach sa mdze usadzovat
prach, takze najlepsie je pouzivat zariadenie Gecko Gripper v ¢istom prostredi a/alebo
stanovit pravidelny plan Cistenia.

Cast Opis udrzby Frekvencia
Dosticky Pravidelné Cistenie: V zqvislosti od
prevddzkovych podmienok.
e Manualne — lepivym valéekom Pokyny su nasledovné:
e Naprogramované — Cistiaca e Manualne —tyZzdenne
stanica e Naprogramované —
e Autondmne — piezoelektrické denne

e Autondmne —V ramci
moznosti kazdy cyklus

Vymena:
Kazdych 50 000 — 100 000
cyklov
vymena konektorov kvoli ohnutym kolikom podla potreby

9.2. Cistenie dostic¢iek zariadenia

Na Cistenie podlozky ruc¢ne, skontrolujte podlozky pomocou prilozeného lepkavy valec
na odstranenie povrchovej prachu alebo necistot.



Obrdzok 45 Manudine Cistenie dosticiek zariadenia s lepivym valcekom.
Pri pouziti volitelného piezoelektrického Cistiaceho systému pozri ¢ast o

piezoelektrickom Cistiacom systéme.

9.3.Vymena dosticiek zariadenia

Dosticky zariadenia Gecko Gripper su navrhnuté na 50 000 — 100 000 cyklov za
normalnych prevadzkovych podmienok. Pokial sa zd3, Ze dosticky nemaju dostatocnu
prifnavost aj napriek pravidelnému Cisteniu (pozri ¢ast 10.2), odporuc¢ame dosticky
zariadenia Uplne vymenit.

Na vymenu dosticiek zariadenia pouzite priloZzeny nastroj na demontdz dosticiek.

Krok 1: Ak pouzivate piezoelektricky Cistiaci systém, uistite sa, Ze napdjaci zdroj je
docasne odpojeny alebo vypnuty.

Krok 2: Vysunite dosti¢ky zariadenia ¢o najviac tak, aby boli dosticky maximalne
odhalené/viditelné.
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Obrdzok 46 Dosticky zariadenia Gecko Gripper v najviac vysunutej polohe a ndstroj na demontdz dosticiek.

Krok 3: Vlozte hranu nastroja na demontaz dosticiek medzi Ziarivu, striebornu
plochu dosticiek a matnu plochu podlozky. Nadstrojom na demontaz
dosticiek vypacte tlacte na puzdro zariadenia a vypdacte pouzité dosticky.
Ukon zopakujte pre vietky dosticky.

Obrdzok 47 Pdcenie ndstrojom na demontadZ dosticiek na vymenu opotrebovanych dosticiek.

Krok 4: Na montdz novych nahradnych dosticiek, zarovnajte zarez dosticky s
podlozkou na montdZznom otvore. Vtlaéte podloZzku do zariadenia az kym



nezmiznuU medzery medzi lesklou striebornou podlozkou a podpernou
podloZkou.

5 &
Obrdzok 48 MontdZ novych vymenitelnych dosticiek zarovnanim zdrezu montdznej plochy s podlozkou vymenitelnej dosticky.

Krok 5: Dosti¢ku poslite spat do spolo¢nosti OnRobot A/S — do Los Angeles za
ucelom vymeny.



10.

Kategodria

Nahradné diely a prislusenstvo

Nazov dielu

Gripper PGG-V5
Gecko
dosticky PGG-P-4
CBL-10W-
Kabel 8M
CBL-8W-
Kabel RJ45-5M
Hardvér MB-1
Naradie HK-5
Naradie PGG-RT-1
UsB PGG-USB-1
Zdroj ADP-24V-
napajania 90
Rychly
Start QS-GG-1

Zariadenie Gecko Gripper V5
Montdaz dosticiek zariadenia
Gecko Gripper, bez pieza, 1
sada obsahujuca 4 dosticky

Turck kdbel — 10-drotovy,
vstup/vystup

Turck kabel — 8-drétovy
ethernet RJ45

Upevnovacie skrutky
zariadenia

Sesthranny kl'G¢ —5 mm pre
montaz na robota, 9" celkova
dizka

Ndradie na demontaz
dosticiek zariadenia
OnRobot A/S USB klu¢ -
uzivatel'ské prirucky a
grafické pouzivatelské
rozhrania

JEDNOSMERNY A STRIEDAVY
PRUD STOLNY ADAPTER 24 V
90 W

Navod na rychly Start

Zariadenie Gecko Gripper, verzia 5,
bez piezo Cistiaceho systému
Montdz dosticiek zariadenia Gecko
Gripper, bez pieza, 1 sada
obsahujuca 4 dosticky

Kabel, 10-drétovy, sada
obojstranného kabla, zensky
konektor do muzského konektoru,
M12 Eurofast konektory

Kabel, 8-drotovy, ethernet, muzsky,
M12, 5M

M6X1.0 80 mm dlha nerezova
skrutka

Sesthranny kl'G¢ — 5 mm pre monta?
na robota, 9" celkova dizka

Cepel Spachtle, 1-1/4" $iroka x
0,075" hrub3d cepel so skosenymi
hranami

USB kluc — uzivatel'ské prirucky a
grafické pouzivatelské rozhrania

JEDNOSMERNY A STRIEDAVY PRUD
STOLNY ADAPTER 24 V 90 W

Len pre zariadenie Gecko Gripper s piezom

Gripper

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

piezo

ovladac PGG-PZD-1
Volitelny

Podlozka

adaptéra ADP-1

Zariadenie Gecko Gripper V5
s Cistiacim systémom piezo
Turck kabel — 4-drétovy, 8M,
piezo spinac

Piezo elektronicky ovladac

Podlozka adaptéra pre Kawasaki a roboty

Fanuc

Zariadenie Gecko Gripper, verzia 5,
s Cistiacim systémom piezo

Kabel, 4-drotovy, M12,
muzsky/zensky, 8M

Piezo elektronicky ovladac

Podlozka adaptéra
pre Kawasaki a
roboty Fanuc
Tabulka 8 Popis dielov zariadenia Gecko Gripper.






11. RieSenie problémov

11.1. Spracovanie chyb
Neocakavané udalosti a chyby sa zaznamendvaju programom zariadenia pocas prevadzky a

mozno ich uloZit do miestneho stiboru pocdas chodu grafického pouzivatelského rozhrania
desktop (pozri ¢ast 7.3.5 o spracovani chyb).

11.2. LED ukazovatele

Na zariadeni su k dispozicii ukazovatele LED pre napajanie (,,Power (Napdjanie)”), vSéeobecna
chyba (,,Error (Chyba)“), stav dosticky (,,Pads (Dostic¢ky)“) a komunikacia (,Comms
(Komunikacia)“). LED indikatory a ich vyznamy s uvedené v nasledujucej tabulke:

LED Nazova Svietiaca farba Pomalé blikanie Rychle blikanie

farba

Napdjanie Pripojené ku nie je k dispozicii nie je k dispozicii

Zeleny zdroju napajania

Chyba nie je k dispozicii = Varovanie (vnutorné Zasadnd chyba; Zariadenie

Cerveny chyby); Zariadenie treba ihned zastavit a
vyZaduje udrzbu; problém preskumat

Skontrolujte chybové
protokoly pre

podrobnosti
Dosticka nie je k dispozicii  Cast padla Casti opakovane padlia
Oranzovy chybové protokoly boli
aktualizované
Komunikacia Komunikacia nie je k dispozicii nie je k dispozicii
Modry pripojena
Tabulka 9 LED indikdtory a ich vyznam.
12. Zaruka

Informdcie o zdruke sa nachddzaju na internetovej strdnke spolo¢nosti OnRobot A/S
alebo napiste e-mail na adresu info@onrobot.com

13. Kontakt

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H


mailto:info@onrobot.com

14.

5220 Odense, Dansko
info@onrobot.com

Vyhlasenia a osvedcenia

Certifikacie zariadenia Gecko Gripper:
e FCC ¢ast 15/Kanada ISED
e CE-EMC, CE-LV
e Dizajn pre IP kod 54


mailto:info@onrobot.com
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