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1. Introduccién Tecnologia de Gecko Gripper

Gecko Gripper es un dispositivo de agarre para robots que emula la adherencia del geco para
recoger objetos planos sin un sistema de aire.

1.1. Nomenclatura de Gecko Gripper

Mounting Face ~. LED
S

, % Connectors

e 0 ® @

Gripper Base -

Ultrasonic

Sensor Gripping Face

Pads

Imagen 1. Nomenclatura de Gecko Gripper.

El disefio del dispositivo presenta una base estructural que también incluye la electrénica de
control y de deteccidn. La parte superior de la base estructural es la cara de montaje, que estd
sujeta al robot. En la parte opuesta a la cara de montaje, la cara de agarre presenta cuatro
almohadillas de sujecidn dispuestas en una cuadricula 2x2 que desempefian la accién de
adhesidn. Las almohadillas cuentan con una tecnologia adhesiva de agarre patentada que
permite que el dispositivo sujete y levante objetos planos y lisos de manera eficiente sin un
sistema de aire. Las almohadillas de sujeciéon son desmontables y se pueden sustituir
completamente como parte de un plan de mantenimiento rutinario recomendado. La cara de
agarre también contiene un sensor ultrasonico que controla la presencia de un objeto. La cara
frontal de la base del dispositivo muestra cuatro LED que indican informacion sobre el estado
del dispositivo. Los tres conectores para la alimentacién del dispositivo, la comunicacion y la
carga opcional para el sistema autonomo de limpieza piezoeléctrico estan situados en la parte
derecha de la base del dispositivo. La alimentacion (24 V) se suministra a través del conector
de E/S. Los datos se pasan a través del conector Ethernet (8 pines) o el conector de E/S (10
pines).



1.2.Como funciona Gecko Gripper

Gecko Gripper se adhiere a superficies de objetos planos y lisos a través del mismo
mecanismo que utiliza un geco real (fuerzas de Van der Waals). Esto se consigue a través del
contacto con las almohadillas adhesivas de un modo precarga-sujecién-separacion.

El dispositivo crea adherencia al precargar las almohadillas con una pequena fuerza normal
a la superficie del objeto.

N N N N
Imagen 2 Colocacion de Gecko Gripper sobre el objeto (izquierda) y aplicacion de una fuerza de precarga mediante la

compresion de las almohadillas (derecha).

Tras la precarga, el dispositivo puede sujetar y mover el objeto sin aplicar una fuerza
adicional.
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Imagen 3 El dispositivo es capaz de levantar el objeto.

Tal como se especifica en el protocolo del robot, el dispositivo se separara del objeto
mediante la retirada de las almohadillas hacia la carcasa. Las almohadillas de sujecidén son
reutilizables y no dejan manchas de pegamento en las superficies. Se desgastan con el
tiempo (en funcién del material del objeto) y se pueden sustituir facilmente con la
herramienta de sustitucién de la almohadilla. Ademas, la tecnologia de las almohadillas
similar al geco permite que el dispositivo agarre y se separe en breves espacios de tiempo
(por ejemplo, 500 ms para una separacion).
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Imagen 4. Gecko Gripper retrae las almohadillas adhesivas para separarse del objeto.

1.3. Descripcién general de los principios operativos clave

Debido al mecanismo de accidn unico de Gecko Gripper, es importante entender los
siguientes principios operativos clave para utilizar el dispositivo correctamente y obtener un
rendimiento de agarre 6ptimo. Esto es MUY importante.

La rugosidad de la superficie afecta al agarre

Gecko Gripper funciona mejor en superficies muy pulidas que permiten el maximo
contacto entre las almohadillas adhesivas y la superficie del objeto. Cuanto menos lisa
sea la superficie, mas fuerza de precarga se necesita para agarrar el objeto. Las
superficies mate deben considerarse el limite maximo de rugosidad que el dispositivo es
capaz de agarrar.

Consulte la seccion 9.4 para obtener mds informacion.

Las condiciones del entorno afectan al agarre

Las almohadillas adhesivas utilizan las fuerzas de Van der Waals para sujetarse al objeto.
Si hay polvo o residuos en la superficie del objeto, las almohadillas interactuaran con
estas particulas en su lugar. Una superficie polvorienta, grasienta, aceitosa o mojada no
se adherira a Gecko Gripper. El dispositivo funciona mejor en superficies limpias, lisas y
secas.

Consulte la seccion 9.5 para obtener mds informacion.

La fuerza de precarga determina la fuerza de carga Gtil maxima

La fuerza de adhesién también depende de la cantidad de fuerza de precarga aplicada a
la superficie. Esta fuerza de precarga también depende de la uniformidad o rugosidad
de la superficie. Se requiere un umbral minimo de fuerza de precarga para agarrary
mover cualquier carga Util. Por tanto, la fuerza de carga util se intensifica con un
aumento correspondiente de la fuerza de precarga. Por ultimo, la fuerza de carga util
también es saturable en cierta fuerza de precarga especifica de las condiciones
materiales y operativas.

Consulte la seccion 9.4 para obtener mds informacion.



Coordinacion entre la funcidn de agarre y la funcidn de deteccion de colisidn del robot
u otros sistemas de seguridad

Cuando se utiliza Gecko Gripper con un robot en el control de posicion, se debe tener
cuidado durante la fase de sujecion del objeto para no activar el sistema de deteccion
de colision del robot. La fuerza maxima que el dispositivo tendra que ejercer sobre un
objeto es de 150 N para una adherencia total. En funcién del tipo de robot y el objeto,
es posible que se deba ajustar la configuracion de colaboracién o de colisién del robot
para evitar que este se pare al entrar en contacto con el objeto.

Los momentos del objeto y la posicidn de este durante la recogida pueden vencer a la
fuerza de agarre

Las especificaciones de adhesion del dispositivo asumen que el centro de gravedad del
objeto es equidistante de las almohadillas del dispositivo. Si el centro de gravedad del
objeto no estd centrado o se aplican momentos al objeto, el movimiento robot-objeto
puede disminuir la fuerza de adhesidn del dispositivo, lo que provoca que el objeto se
caiga.

Consulte la seccion 9.5 para obtener mds informacion.

1.4.Cémo funciona el sistema de limpieza piezoeléctrico

Gecko Gripper dispone de un sistema auténomo de limpieza opcional que utiliza la
piezoelectricidad para limpiar sus almohadillas entre un ciclo de sujecion-separacion vy el
siguiente. El controlador del sistema piezoeléctrico estimula a multiples elementos
piezoeléctricos unimorfos hasta sus respectivas frecuencias de resonancia (20-26 kHz), lo
gue provoca que la pelicula del sistema geco vibre de forma intensa y se eliminen las
particulas de polvo de la superficie. El sistema de limpieza piezoeléctrico requiere un
circuito electrénico adicional dentro de la carcasa del dispositivo que amplifica una tensién
de entrada hasta 225 V (pico a pico).

Consulte el apéndice sobre el sistema de limpieza piezoeléctrico para obtener mds
informacion; esta opcion no es estdandar.



2. Seguridad

Gecko Gripper es una pieza de equipo industrial disefiada para ser un efector final o una
herramienta para robots industriales. Se ha concebido para realizar operaciones de pick & place
de objetos planos y lisos. El uso inadecuado puede provocar daiios en el dispositivo o en el
equipo al que se conecte.

2.1.Validez y responsabilidad

La informacién de este manual no es una guia para disefiar una aplicaciéon robética
completa. Las instrucciones de seguridad se limitan solo a Gecko Gripper, por lo tanto no
abarcan las medidas de seguridad de una aplicacién completa. La aplicacién completa debe
disefiarse e instalarse de acuerdo con los requisitos de seguridad especificados en las
normas y los reglamentos del pais en el que se instala la aplicacion.

Los integradores de la aplicacion son los responsables de garantizar que las leyes y los
reglamentos de seguridad aplicables en el pais en cuestidn se respeten y de eliminar

cualquier riesgo significativo en la aplicaciéon completa.

Esto incluye, a titulo enunciativo, lo siguiente:
e Realizar una evaluacién de riesgo para la aplicacién completa.

e Validar que la aplicacion completa esté disefiada e instalada correctamente.

2.2. Limitaciones de responsabilidad

Las instrucciones de seguridad y otra informacion de este manual no son una garantia de
qgue el usuario no va a sufrir una lesion, incluso si se siguen todas las instrucciones.

2.3. Advertencias que figuran en este manual

PELIGRO: Indica una situacidon muy peligrosa que, de no evitarse, podria causar
lesiones o la muerte.

PRECAUCION: Indica una situacion potencialmente peligrosa que, de no evitarse, podria
causar lesiones o dafios al equipo.

AVISO:
Indica informacidn adicional, como consejos o recomendaciones.



2.4. Advertencias generales

Esta seccidn contiene advertencias generales acerca del uso de Gecko Gripper.

1.

10.

11.

12.

Asegurese de que el dispositivo esté correctamente montado.
Asegurese de que el dispositivo no choca con obstaculos.
Nunca utilice un dispositivo dafiado.

Asegurese de que ninguna extremidad esté en contacto con la carcasa o la cara de
montaje del dispositivo cuando esta en funcionamiento o en el modo de
aprendizaje.

Asegurese de seguir las instrucciones de seguridad de todos los equipos utilizados en
la aplicacién.

iNunca modifique el dispositivo! Una modificacion podria provocar situaciones
peligrosas.

OnRobot A/S RENUNCIA A TODA RESPONSABILIDAD SI EL PRODUCTO SE CAMBIA O
SE MODIFICA DE CUALQUIER FORMA.

Al montar un equipo externo asegurese de que se sigan las instrucciones de
seguridad tanto de este documento como del manual externo.

Si el dispositivo se utiliza en aplicaciones en las que no estd conectado a un robot
UR, es importante asegurarse de que las conexiones se asemejen a la entrada
analdgica, las entradas digitales, las salidas y las conexiones de alimentacién.
Asegurese de utilizar un script de programacion de Gecko Gripper que esté
adaptado para adecuarse a su aplicacidon especifica. Si desea obtener mas
informacidén, péngase en contacto con su proveedor.

Cuando el dispositivo se combina o trabaja con maquinas que puedan dafarlo, se
recomienda encarecidamente probar todas las funciones por separado fuera del
espacio de trabajo potencialmente peligroso.

Cuando la respuesta del dispositivo (sefial de E/S lista) sea necesaria para continuar
la operacién y un mal funcionamiento cause dafios en el dispositivo o en otras
maquinas, se recomienda encarecidamente utilizar sensores externos, ademas de la
respuesta del dispositivo, para asegurar un funcionamiento correcto incluso si se
produce un fallo. OnRobot A/S no se hace responsable de los dafios causados al
dispositivo o a otro equipo debido a errores de programacion del dispositivo.

Nunca deje que el dispositivo entre en contacto con sustancias corrosivas,
salpicaduras de soldadura o polvos abrasivos, ya que pueden dafiarlo.



13. Tenga en cuenta las normas colaborativas si el personal se encuentra dentro del
rango operativo del dispositivo.

14. Nunca maneje el dispositivo si la maquina en la que esta instalado no cumple con las
leyes y normas de seguridad de su pais.

2.5. Uso previsto

El dispositivo es un equipo industrial disefiado para ser un efector final o una herramienta
para robots industriales. Se ha concebido para realizar operaciones de pick & place de una
gran variedad de objetos.

El uso colaborativo del dispositivo con personas cerca de la zona de trabajo o en ella solo
estd destinado a aplicaciones no peligrosas, donde la aplicacién completa, incluido el
objeto, no comporta riesgos significativos de acuerdo con la evaluacién riesgos de la
aplicacion especifica.

Cualquier uso o aplicacién que se desvie del uso previsto se considera uso incorrecto
inadmisible. Esto incluye, a titulo enunciativo, lo siguiente:

1. Eluso en ambientes potencialmente explosivos.

2. El uso en aplicaciones criticas en un contexto médico o vital.

3. El uso antes de realizar una evaluacion de riesgos.

2.6. Evaluacion de riesgos

Es importante hacer una evaluacién de riesgos. Puesto que el dispositivo se considera una
maquina parcialmente completa, también es importante seguir las instrucciones de los
manuales de todos los equipos adicionales utilizados en la aplicacion. OnRobot A/S
recomienda que el integrador utilice la normas ISO 12100 y ISO 10218-2 para llevar a cabo
la evaluacion de riesgos.

El integrador debe tener en cuenta las siguientes situaciones potencialmente peligrosas
cuando realice la evaluacién de riesgos. Pueden surgir situaciones peligrosas adicionales en
funcién de la condiciéon o aplicacién especifica.

1. Compresidn de las extremidades entre el dispositivo y el objeto.

2. Penetracidn de la piel con bordes y puntas afiladas en el objeto agarrado.

3. Consecuencias debidas al montaje incorrecto del dispositivo.

4. Objetos que se caen del dispositivo debido, por ejemplo, a una fuerza de agarre

incorrecta o a una aceleracion elevada de un robot.



3. Guia de inicio: Contenido

3.1. Gecko Gripper
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Imagen 5 Dibujo de CAD de Gecko Gripper y las almohadillas.



3.2. Listado de piezas y numeros de pieza

Nombre de la pieza Descripcion ’

Gecko Gripper version 5, con sistema

Gecko Gripper V5 de limpieza piezoeléctrico

Conjunto de cuatro

almohadillas de Gecko Conjunto de cuatro almohadillas de
Gripper sin sistema de Gecko Gripper sin sistema de limpieza
limpieza piezoeléctrico piezoeléctrico

Cable, 10 hilos, doble terminacion
(conector hembra recto y conector

Cable Turck, 10 hilos, E/S macho recto), conectores M12 Eurofast
Cable Turck, 8 hilos, Cable, 8 hilos, Ethernet, Macho, M12
Ethernet RJ45 de5m

Pernos de montaje parael  Tornillo Allen de acero inoxidable,
dispositivo M6X1.0 y 80 mm de longitud

Llave Allen para montaje

del robot, 5 mm, 9 Llave Allen para montaje del robot, 5

pulgadas de longitud total mm, 9 pulgadas de longitud total
Herramienta de extraccion = Espatula con borde biselado, ancho de
de almohadillas hoja 1-1/4" y grosor 0,075"

Unidad USB OnRobot A/S

con guias e interfaz grafica | Memoria USB con guias e interfaz

de usuario grafica de usuario

ADAPTADOR DE

CORRIENTE AC/DCde 24V  ADAPTADOR DE CORRIENTE AC/DC de
y90 W 24Vy90W

Guia de inicio rapido

Tabla 1 Listado de piezas de Gecko Gripper y adiciones opcionales.

3.3. Software de Gecko Gripper
El software de interfaz de usuario para configurar y operar Gecko Gripper se puede
descargar desde la memoria USB de OnRobot A/S que se adjunta o bien desde la pagina

web de OnRobot A/S:

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



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

4. Guia de inicio rapido

Recordatorios de seguridad
La instalacion y las operaciones de Gecko Gripper deben ser realizadas Unicamente
por profesionales capacitados.

PELIGRO: La manipulacién inadecuada del dispositivo y de sus piezas A
mientras esta conectado podria causar lesiones o la muerte.

PASO 1: Instalar las almohadillas y montar el dispositivo
Instale las cuatro almohadillas de sujecién de Gecko Gripper insertandolas en la
cara de agarre del dispositivo. Gecko Gripper utiliza dos tornillos (M6-1-80) para
ensamblarse directamente a un robot de Universal Robots. Para otras marcas de
robots, se debe utilizar una placa de montaje. Utilice la llave Allen de 5 mm para
insertar y apretar los tornillos a 8 Nm.

PASO 2: Conectar el dispositivo a la alimentacion
Gecko Gripper se alimenta a través del cable de E/S. El sistema de limpieza
piezoeléctrico auténomo requiere una conexion adicional a una fuente de
alimentacion de alto voltaje a través del cable piezoeléctrico.

Al encender el dispositivo, la luz de comunicacién de color azul del mismo
parpadeard dos veces después de una breve espera para indicar que el
dispositivo ha completado su secuencia de encendido. Se recomienda que
pruebe ahora todas las funciones del dispositivo mediante la interfaz grafica de
usuario para Windows.

PASO 3: Instalar la interfaz grafica de usuario de Gecko Gripper
Instale la interfaz de Gecko Gripper para Windows descargandola desde la
memoria USB que se adjunta o bien desde la pagina web de OnRobot A/S.

PASO 4: Establecer los parametros del dispositivo
Recomendamos el uso de la interfaz independiente del robot para probar la
funcionalidad de agarre y programar el dispositivo. Esta interfaz facil de usar le
permite especificar una serie de pardmetros que determinan el estado del
dispositivo.

PASO 5: Manejar el dispositivo
Puede manejar Gecko Gripper a través de dos modos diferentes de
comunicacion: E/S digital y Ethernet TCP. Mediante estos modos puede crear un
protocolo de agarre totalmente personalizado y adaptado a sus necesidades.



5. Instalacion del dispositivo en el robot
Montar el dispositivo en el robot es un proceso rapido y sencillo. En el caso de todos los
modelos de Universal Robots, el dispositivo se puede montar directamente en el robot y no

requiere de la placa de montaje. Para otros modelos de robot, es necesaria una placa de
montaje u otro adaptador.

5.1. Materiales, herramientas y equipos necesarios

Monte los siguientes materiales, herramientas y equipos antes de la instalacion:

Piezas v" Gecko Gripper V5

Componentes del dispositivo v Conjunto de almohadillas de Gecko

Gripper

Cable Turck, 10 hilos, E/S

Cable Turck, 8 hilos, Ethernet RJ45

Pernos de montaje para el dispositivo

(M6-1-80)

v" Unidad USB de OnRobot A/S con las
guias y la interfaz gréfica de usuario

AN NI

Materiales v Bridas (recomendado)

Fungibles v Placa de montaje para modelos de
robot alternativos (opcional)

Herramientas v Llave Allen de 5 mm (incluida)

Necesarias para la instalacion o la v" Herramienta de extraccion de

reparacion, pero no para el manejo. almohadillas (incluida)

Equipos v" Adaptador de corriente AC/DC de 24V y

Necesarios para el manejo. 90 W (incluido)

v" Fuente de alimentaciéon DC de 24 V

v" Fuente de alimentacién de alta tension
para el sistema de limpieza
piezoeléctrico opcional

Tabla 2 Materiales para la instalacion.



5.2.Instalacién mecanica: Montaje del dispositivo

5.2.1. Listado de piezas
Las siguientes piezas se incluyen con Gecko Gripper:
v Gecko Gripper
v Conjunto de almohadillas de Gecko Gripper
v Tornillos de montaje (2)
v Llave Allen de 5 mm (para el montaje del dispositivo)

5.2.2. Advertencias de seguridad:

dispositivo, el robot o los materiales, y lesionar a los

operarios e incluso provocar la muerte. Asegurese de que el
dispositivo ha sido correctamente instalado por un profesional
capacitado.

PELIGRO: La instalacion incorrecta puede provocar dainos en el é

PRECAUCION: Aseglrese de que el robot esta apagado o parado (no hay ningtn
programa en ejecucidn) antes de instalar el dispositivo.

5.2.3. Procedimiento para el montaje del dispositivo

En el caso de los robots de Universal Robots, continue hasta el paso 2, ya que no se
requiere ninguna placa de montaje.

Paso 1: Instale las almohadillas en el dispositivo antes de instalar el dispositivo en
el robot.



Imagen 6 La cara de agarre de Gecko Gripper donde se insertardn las cuatro almohadillas.

Fije las cuatro almohadillas de Gecko Gripper a la cara de agarre
alineando la hendidura del orificio de montaje con su pestafa
correspondiente del conjunto de almohadillas.

ﬁnagen 7 Hendidura del orificio de montaje (izquierda) y pestafia en el conjunto de almohadillas
(derecha).




Imagen 8 Alineacion del conjunto de almohadillas para insertarlas en el agujero de montaje.

Los imanes potentes del sistema de fijacién de la almohadilla ayudaran a
colocar las almohadillas en su lugar. Una vez instaladas, deben estar
completamente alineadas con la superficie de la cara de agarre del
dispositivo.

Imagen 9 Instalacion de ultima almohadilla en el dispositivo. Observe que la placa plateada de las almohadillas
instaladas estd alineada con la base del dispositivo.



Paso 2:  Fije la placa de montaje al robot utilizando los dos tornillos de montaje
(M6-1-80). Apriete cada tornillo a 8 Nm con una llave Allen de 5 mm.
Este paso solo es necesario para las marcas que no son Universal Robots.

> el
Imagen 10 Placa de montaje para robots que no son de Universal Robots.

Paso 3:  Alinee los orificios de la cara de montaje de Gecko Gripper con los
orificios de montaje del robot (o con la placa de montaje o adaptador
medida).

Imagen 11 Los dos orificios de montaje de la cara de montaje del dispositivo.



Inserte cada tornillo de montaje (M6-1-80) en la parte frontal del
dispositivo, por el tubo de paso, y utilice la llave Allen de 5 mm que se
adjunta para atornillarlos en su sitio. Apriete cada tornillo a 8 Nm con la
llave Allen de 5 mm.

L
Imagen 12 Apriete los tornillos de montaje para fijar el dispositivo al robot utilizando la llave Allen de 5 mm.

El punto central de la herramienta Gecko Gripper no tiene desplazamiento de ejes X
oY con respecto al robot. Por lo tanto, el punto central de la herramienta se
encuentra a 185 mm (direccion del eje z) de la cara de montaje del brazo robético.
Consulte la seccion 9.1 para obtener mds informacion sobre las dimensiones del
dispositivo.

Ya puede conectar los cables del dispositivo montado (seccién 6.3).

5.3. Instalacién eléctrica: Encendido y comunicacion con el dispositivo

5.3.1. Especificaciones de la fuente de alimentacion

El propio Gecko Gripper se alimenta a través del cable E/S. Los hilos sueltos en el cable
gue se proporciona tendran que conectarse a la fuente de alimentacidon adaptada a sus
necesidades. Esto puede incluir la conexidn a:
e Una fuente de alimentacion externa DC de 24 V, 48 W (nominal; maximo 28 V) a
través del conector cilindrico que se incluye.
e Lafuente de alimentacion DC de 24 V integrada del controlador del robot.

El sistema autdnomo de limpieza piezoeléctrico de Gecko Gripper (opcional) requiere
una segunda fuente de alimentacion de alta tension.



e Consulte el apéndice sobre el sistema de limpieza piezoeléctrico para obtener
mds informacion.

5.3.2. Comunicaciones

En funcidn de sus necesidades de alimentacién y comunicacién, existen dos
configuraciones de cable posibles (que incluyen el sistema de limpieza auténomo):
e Alimentacion y comunicacion mediante E/S digital (1 cable).
e Alimentacion mediante E/S digital y comunicacion mediante Ethernet TCP/IP (2
cables).

El sistema de limpieza piezoeléctrico opcional requiere un cable adicional de 4 pines.

E/S digital
v" Comunicacion y alimentacién de 24 V a través de un conector de 10 pines (el

conector de 8 pines no se utiliza para la comunicacién de E/S digital, solo en
el caso de Ethernet; véase a continuacion).

Puede controlarse mediante cualquier tipo de robot con las sefales de E/S
simples.

Los puntos de ajuste deseados (por ejemplo, las especificaciones sobre
control de posicidn, fuerza, precarga, etc.) se configuran por primera vez a
través de la interfaz para Windows; después, el dispositivo se controla por
medio de la interfaz de E/S.

v" No es necesario instalar ningun software del robot.

Puede conectar Gecko Gripper a la alimentacién de una de las siguientes formas
mediante E/S:

1.

Conectando el conector jack cilindrico directamente a la fuente de
alimentacion que se incluye.

Desconectando el conector jack cilindrico y utilizando una fuente de
alimentacion de 24 V en el controlador de robot que prefiera (u otra fuente).
Gecko Gripper consume menos de 1 amperio (pico y RMS).

El cable de E/S digital se suministra con puertos para conectarlo al dispositivo y a
los cables flexibles del extremo opuesto, para un cableado directo y a medida
segun sea necesario con objeto de integrarlos a su sistema.



Imagen 13 Terminal de cable E/S digital con conector jack cilindrico (para conectar directamente a la fuente de alimentacién) y
otros cables de entrada/salida.

Para el cableado de los canales de E/S a sus conexiones adecuadas, consulte la
seccion 8.1 sobre comunicaciones digitales E/S.

Ethernet
v" Comunicacidn a través del conector de 8 pines.
v Puede controlarse a través de las interfaces a medida de las consolas de
programacién de Universal Robots, Kawasaki y FANUC.
v' También se puede controlar con la interfaz gréfica de usuario para Windows,
mediante conexion directa Ethernet entre el ordenador y el dispositivo.

La comunicacion por Ethernet permite el ajuste dinamico de los parametros del
dispositivo, mientras que en el caso de E/S dichos parametros no se pueden ajustar de
forma dindamica sin la interfaz para Windows.

5.3.3. Procedimiento para la alimentacién y cableado del dispositivo

Después de montar el dispositivo en el robot (seccion 6.2) e identificar la fuente de
alimentacién adecuada, ya se pueden conectar los cables del dispositivo.

Necesitara los cables de alimentacidén y de comunicacidn que se proporcionan con el
dispositivo (cable Turck, 10 hilos, E/S, y cable Turck, 8 hilos, Ethernet RJ45), asi como
varias bridas o un material similar para sujetar los cables de modo que la amplitud total
de movimiento del robot no interfiera en ellos.

PRECAUCION: Asegurese de verificar la integridad de los conectores de la base
del dispositivo, ya que los pines se pueden doblar y dafar facilmente.

Paso 1:  Conecte el cable de alimentacion y E/S digital al conector
correspondiente situado en la base del dispositivo.
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__ SECKO GRippeg

Imagen 14 Conexidn del cable de alimentacion y E/S digital al conector correspondiente del dispositivo.

Paso 2: Si utiliza la comunicacidn por Ethernet, conecte el cable Ethernet al
conector correspondiente situado en la base del dispositivo.

Imagen 15 Conexion del cable Ethernet al conector correspondiente en la base del dispositivo.

Paso 3: Tire el cable desde el dispositivo y paselo por el robot hasta la fuente de
alimentacion y el controlador.



Aseglrese de que deja suficiente holgura en los cables para que no estén
en tension durante la amplitud total de movimiento del robot.

oe

§iii

@ robot

GECKO GRIPPER

V|

Imagen 16 105 cables recorren de forma holgada el brazo del robot.

Paso 4:  Asegure los cables de manera que se mantengan apartados y fuera del
rango de movimiento del robot y del objeto. Realice todos los
movimientos posibles del robot para garantizar que los cables no resulten
dafados durante el funcionamiento (véase el ejemplo de rotacién del J-6
a continuacion).

Imagen 17 Rotacion del J-6 en la que los cables de alimentacion y de comunicaciones no resultan dafiados por el
movimiento del robot.

Se recomienda el uso de bridas; sin embargo, otros adhesivos o elementos
de fijacion pueden resultar mds adecuados para sus necesidades
particulares.

AVISO:  En funcidn de su protocolo o sus condiciones de funcionamiento, puede
plantearse la adicion de otra proteccion estructural o aislante para los
cables.



5.3.4. Indicadores LED de estados eléctricos y de comunicacion

La base de Gecko Gripper tiene pilotos LED que proporcionan informacion visual rapida
sobre la situacion de cuatro estados diferentes.

Los indicadores LED y su significado se muestran en la siguiente tabla:

Nombre del LED  Color fijo Parpadeo lento Parpadeo rapido

y color

POWER Alimentacién N/A N/A

Verde conectada

ERROR N/A Advertencia (errores Error grave: el dispositivo
Rojo internos): el dispositivo debe detenerse

necesita mantenimiento. ' inmediatamente e
Compruebe el registro de | investigarse.
errores para obtener mas

informacion.

PAD N/A Una pieza se ha caido. Las piezas se han caido

(almohadilla) varias veces y se ha

Naranja actualizado el registro de
errores.

COMMS Comunicaciones | N/A N/A

(comunicaciones) conectadas

Azul

Imagen 3 Tabla de indicadores LED y su significado.

Después de conectar los cables de alimentacién y de comunicacion entre el dispositivo y
su fuente de alimentacién y el controlador, compruebe que los LED de la base del
dispositivo indican que el funcionamiento es correcto: verde fijo, azul fijo y no hay luces
de color rojo o naranja.



Imagen 18Los LED indican que el dispositivo funciona de forma correcta (el verde fijo de la alimentacion, POWER; el azul fijo de
las comunicaciones, COMMS; y los LED de errores, ERROR, y de almohadillas, PAD, estdn apagados).

5.4. Notas de instalacion para los diferentes tipos de robots

Para obtener informacién adicional de instalacion sobre las diferentes marcas de robots,
consulte el sitio web de OnRobot A/S para Gecko Gripper:

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



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

6. Configuracion de los parametros del dispositivo

Puede crear un protocolo de agarre totalmente personalizado y adaptado a las especificaciones
de su protocolo mediante la interfaz de usuario grafica de Gecko Gripper, en la que puede
especificar la fuerza e precarga del dispositivo y los puntos de ajuste del rango ultrasénico, y
guardar varios estados del dispositivo para un futuro uso.

6.1. Instalacion de la interfaz grafica de usuario para Windows

OnRobot A/S ofrece una interfaz para sistemas operativos Windows para programary
controlar Gecko Gripper mediante un cable Ethernet.

Requisitos de software recomendados:
v’ Instalacién de Windows 7 con Service Pack 1 o superior (versidn x86 o x64)
v’ Instalacién de Microsoft .NET Framework 4.7 o superior

6.1.1. Instalacidn de la interfaz grafica de usuario para ordenador:

Paso 1: Instale la aplicacion abriendo el archivo «Gecko Gripper Desktop GUI setup»
que se encuentra en la memoria USB que proporciona OnRobot A/S o
descarguelo desde la pagina web de OnRobot A/S.

@

Seleccione la Carpeta de Destino ‘
éDonde debe instalarse Gecko Gripper Desktop GUI? C

El programa instalard Gecko Gripper Desktop GUI en |a siguiente carpeta.

Para continuar, haga dic en Siguiente. Si desea selecdionar una carpeta diferente,
haga dic en Examinar.

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

Se requieren al menos 9.5 MB de espacio libre en el disco.

Cancelar

Imagen 19 Comienzo de la instalacion de la interfaz de Gecko Gripper.




Paso 2:  Seleccione la casilla de verificacion para iniciar la interfaz grafica de usuario
cuando se complete la instalacidn. Esto iniciara la aplicacion.

Completando la instalacion de
Gecko Gripper Desktop GUI

El programa completd la instalacion de Gecko Gripper Desktop
GUI en su sistema. Puede ejecutar la aplicacion hadendo dic
sobre el icono instalado.

Haga dic en Finalizar para salir del programa de instalacion.

Ejecutar Gecko Gripper Desktop GUI

Finalizar

Imagen 20 Inicio de la interfaz de Gecko Gripper tras la instalacion.

Ya puede iniciar la aplicacidn en cualquier momento abriendo el ejecutable
«PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe» desde la carpeta en la que se instalé.

Paso 3: Introduzca la direccion IP de Gecko Gripper cuando se le solicite en la
pantalla de inicio para permitir la comunicacién con el dispositivo.

(&) Pinza Gecko - X

Ayuda Ajustes

Piica Gadks Guardar como predeterminado
Direccion 1p: | 192.168.0.170 X [

Imagen 21 Pantalla de inicio de Gecko Gripper.



También puede cambiar la configuracién del puerto o la IP en la pestafia
«Settings» (Configuracién) en la barra del menu principal. La direccién IP por
defecto del dispositivo es 192.168.0.170 y el nimero de puerto
predeterminado es 30000.

Seleccione la opcidn «Save as Default» (Guardar como predeterminado) para
utilizar automaticamente esta direccion IP para Gecko Gripper la proxima vez
gue abra la aplicacion.

6.2. Configuracion de la IP estatica para la interfaz

Gecko Gripper y el ordenador de sobremesa deben compartir la misma red local para
comunicarse correctamente. En los siguientes pasos se detalla cdmo se configura la
direccion IP de escritorio para emparejarla con la de Gecko Gripper.

Paso 1:  Abra el Panel de control y haga clic en «View network status and tasks» (Ver el
estado y las tareas de red).

8 Control Panel - m} X
« v # [ > Control Panel v D .
Adjust your computer's settings View by: Category *
System and Security User Accounts
Review your computer’s status 51 ®¥ Change account type
Save backup copies of ir files with File History
a
Backup and Restore (Windows 7) B .
i o E‘ Appearance and Personalization
R Network and Internet ~=
\ View network status and tasks 2 Clock Language, and Region
Choose homegroup and sharing options i Add a language
7 Hardware and Sound Change "purf?mthccs
‘ﬁq View devices and printers Change date, time, or number formats
. Ease of Access
Adjust commanly used mobility settings Let Windows suggest settings
Optimize visual display
~. Programs
[-] Uninstall a program

Imagen 22 Localizacion del estado de la red en el panel de control del ordenador (resaltado en azul).

Paso 2: Haga clic en «Change adapter settings» (Cambiar configuracién del adaptador)
en el panel superior izquierdo de la ventana.



&} 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

Imagen 23 Localizacion del enlace «Change adapter settings» (Cambiar configuracion del adaptador) (texto azul subrayado).

Paso 3: En la siguiente ventana, haga clic con el botéon derecho en «Ethernet» para abrir
un menu desplegable y seleccione «Properties» (Propiedades).

‘i« Metwork Connections — [m] *
“ & » Control Panel » Network and Internet * Metwork Connections v U Search Network Connections P
Organize - Disable this network device Diagnose this connection Rename this connaction - - - | | °
— p Bluetooth Network &"‘ Ethernet 3 g VirtualBox Host-Only
- Connection a " Unidentified network ! . Metwork
bl N — ; &F poaltek USB GBE Famil, ¥ Enabled
%7 Disable
‘ Status
Diagnose

f; Bridge Connections

Create Shortcut
% Delete
!; Rename

= Properties

4items 1 item selected

|

Imagen 24 Acceso a la opcion del menu «Properties» (Propiedades) de Ethernet.

Paso 4: En el menu emergente Propiedades de Ethernet, busque y seleccione «Internet
Protocol Version 4 (TCP/IPv4)» (Protocolo de Internet versién 4). Cuando lo haya
seleccionado, haga clic en el botdn «Properties».



]

— O

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

Organize * Disabla this ne{ | Ethernet 3 Properties X Hion - E - ] o

- Bluetooth | Metworking  Sharing - VirtualBox Host-Only
L.- Connectiol &_! Network
5 B Connect using: o«
b 4 Not canne & [nabled

@ Realtek USB GbE Family Controller £3

This connection uses the following items:

E3Cliert for Microsoft Netwarks A
"I? File and Printer Sharing for Microsoft Networks
"[A]\c'irlua\EUx MNDISE Bridged Metworking Driver

005 Packet Scheduler

o oo Veon # (TCP/IPu0 |

O 2. Microsoft Network Adapter Multiplexor Protocol

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

Imagen 25 Acceso a Propiedades para la opcién «Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4)».

Paso 5: En la ventana emergente que aparece, seleccione el botén de opcidn «Use the
following IP address» (Usar la siguiente direccién IP).

En el cuadro de «IP address» (Direccién IP), introduzca «192.168.0.X», donde X
es cualquier numero entero entre 0y 255 distinto de 170, porque
“192.168.0.170” es la direccion IP de Gecko Gripper. Por ejemplo, «192.168.0.3»
es una direccidn IP vdlida para la interfaz que permitird la comunicacién con
Gecko Gripper (véase la imagen).

En el recuadro llamado «Subnet mask» (Mdascara de subred), introduzca
«255.255.255.0».

Deje el recuadro «Default gateway» (Puerta de enlace predeterminada) vacio.

Haga clic en «OK» (Aceptar) para finalizar la asignacién de la direccion IP a la
interfaz grafica, la cual ya puede localizar Gecko Gripper y conectarse con él.



W Metwork Connections

VirtualBox Host-Only
Network

Enabled

b= Bluetooth | Networking  Sharing
&i; Connectiol ]
x Mot conng

Internet Protocol Version 4 (TCP/IPvd) Properties

[ W

x| =

Wi-Fi
5 ) LACI Gue
ol | iy wi

General

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

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

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

Obtain DNS server address automatically

(®) Use the following DNS server addresses:

Preferred DNS server: l:l
Alternate DNS server: l:l
[ validate settings upon exit e
Corce
4 items 1 item selected

Imagen 26 Introduccion de una direccion IP vdlida para la interfaz.

- X
4 & » Control Panel * Network and Internet * Network Connections v @ Search Network Connections 2
Organize - Disable this ng{ @ Ethernet 3 Properties o }tiun - B - 1 e

-

6.3. Configuracion de los parametros del dispositivo mediante la interfaz grafica de

usuario para Windows

Cuando se establece correctamente una conexidn con Gecko Gripper, aparece la pantalla
del modo de formacién. Tenga en cuenta que puede desconectar el dispositivo en cualquier
momento si selecciona la opcidn «Disconnect» (Desconexién) de la barra del menu.

@ Pantalla de modo de entrenamiento: crear nuevo estado

Archivo Ajustes Datos Ayuda Desconectar

. Pinza Gecko
=
@ robot N

Robot
Universal (Ethernet) ~
Fuerza precarga

Rango ultrasénico Posicién de almohadilla

20-1 \ .2
-1 N) (0-260 mm) @ Enganchar
= 500N| + = 500 mm| +
Desenganchar
Limpiar almohadillas

- ] X
@robot

Imagen 27 Pantalla del modo de formacidn (Crear nuevo estado) en la interfaz para ordenador.

Compruebe que el software de la interfaz Gecko Gripper esta actualizado. La

version de software aparece en la pagina «About» (Acerca de), debajo de
«Help» (Ayuda) en la barra del menu principal.



@ Acerca de la interfaz de usuario OnRobot X

@robot Usuario de pinza Gecko OnRobot
Software de interfaz, version N.° 1.0.0.0

Visite https://onrobot.com para obtener mas informacion sobre nuestros
productos

Copyright © 2018 OnRobot

CERRAR

Imagen 28 Cuadro de didlogo «About» (Acerca de).

Para obtener informacidn sobre la solucién de problemas y la asistencia,
haga clic en «Support» (Asistencia) en la pestafia «Help» (Ayuda) de la barra
del menu principal.

Puede configurar las unidades de medida deseadas (sistema métrico o
imperial o porcentaje) en la pestafia «Settings» (Configuracion) en la barra
del menu.

(&) Ajustes

Unidades

Sistema Rango (Fuerza precarga, sensor ultrasénico)
@ Meétrico (cm, N)  30-150 N, 0-260 mm

Imperial (in, Ioft) 6,7-33.7 Ibf, 0-10.2 in

Porcentaje (%) 0-100 %, 0-100 %

ACEPTAR CANCELAR

Imagen 29 Cambio de unidades de medida dentro del cuadro de didlogo «Settings» (Configuracion).

Ahora ya puede verificar la funcionalidad del dispositivo y configurarlo desde el
ordenador.

6.3.1. Creacidn de un nuevo estado: Programacién de una funcion de agarre por

primera vez
Paso 1:  Abra la aplicacién Gecko Gripper. Aparecerd la pantalla «Training Mode»
(Modo de formacién).



@ Pantalla de modo de entrenamiento: crear nuevo estado

Archivo Ajustes Datos Ayuda Desconectar

K

Pinza Gecko

!;‘:Zi robok

Robot

Universal (Ethernet) ~

Fuerza precarga Rango ultrasénico Posicion de almohadilla

: (0-260 mm) ® Enganchar
= 500N|| + - 500 mm|| +

Desenganchar

Limpiar alimohadillas

Imagen 30 Pantalla del modo de formacion (Crear nuevo estado).

Seleccione el modo de comunicacién y el robot adecuados en el menu
desplegable «Robot» en la parte central de la interfaz.

Este ajuste modifica el nivel de fuerza con el que el dispositivo notifica al
robot que se ha alcanzado una cierta carga. Por ejemplo, al agarrar una
pieza grande de vidrio para la que se requiere una fuerza de precarga de
100 N, cuando se alcanza 100 N en el modo E/S, el pin 5 se establece en
HIGH (alto); en el modo Ethernet, el indice de paquete 9 se establece de

Consulte la seccion 9.4 para obtener mds informacion sobre como
seleccionar una fuerza de precarga adecuada para la tarea y el material.

NOTA: El rango de deteccion de precarga de Gecko Gripper es de 30 a 150
N. No se puede detectar por debajo de 30 N.

Al igual que la configuracidn de la fuerza de precarga, esta configuracion
notifica al robot el rango en que se alcanza la fuerza de precarga
designada. Esta caracteristica es Util para recoger objetos planos de una
pila, ya que permite al programador del robot ejecutar el robot a
velocidad maxima hasta que el dispositivo detecta que se estd acercando
a un punto de recogida. En el paso 2 de la seccion 8.1 se describe un

El rango ultrasonico por defecto es de 125,0 mm.

Paso 2:

Paso 3:  Ajuste la fuerza de precarga deseada.
Oal.

Paso 4:  Ajuste el rango ultrasénico.
ejemplo practico de este uso.

Paso 5:

Seleccione la posicion de las almohadillas.




Paso 6:

Paso 7:

Paso 8:

Para probar la funcionalidad basica de sujecidn, el usuario puede probary
realizar una accidn con cada posicion de la almohadilla (<kEngage» y
«Disengage», sujecion y separacion).

La posicion de la almohadilla por defecto es «engage» (sujecion).

Una vez haya finalizado la configuracion del nuevo estado, seleccione
«Perform Action» (Realizar accién) para configurar el dispositivo en el
estado que coincida con los pardmetros seleccionados.

Estos pardmetros se graban en la memoria del dispositivo. Si el
dispositivo se ejecuta en la configuracion de E/S, se hara referencia a
estos parametros para establecer el estado del dispositivo. Si el
dispositivo se utiliza en el modo Ethernet, se hara referencia a estos
pardmetros como estado inicial, pero se pueden modificar de forma
dindmica.

Para mostrar la fuerza de agarre y los datos de posicion del dispositivo en
tiempo real, seleccione “Start Plotting Data” (Iniciar trazado de datos).
Para detener la presentacién de datos, seleccione “Stop Plotting Data”
(Detener trazado de datos).

(@ 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 Presence ()

140

120
-
g

20

60

Imagen 31 Trazado de datos de agarre en la interfaz.

Para ver los datos de agarre en tiempo real, incluida la presencia de
piezas, el deterioro, la fuerza de precarga y la posicidn de la almohadilla,
dirijase a «View Data» (Ver datos), que se encuentra debajo de la pestaia
«Data» (Datos) en la barra del menu.



Ver datos de la pinza Gecko X

Presencia de piezas ’ Deriv fuerza precarga 0
Usar 0 Rango ultrasénico 30.0 mm

Fuerza precarga 45.0 N Posicion de almohadilla Enganchar

Imagen 32 Datos de agarre en la interfaz para ordenador.

Acciones adicionales:
Guardar configuracion de agarre (véase la seccidn 7.3.2)
Cargar una configuracién de agarre actual (véase la seccion 7.3.3)
Restablecer dispositivo (véase la seccién 7.3.4)
Tratamiento de errores (véase la seccion 7.3.5)
Limpieza de almohadillas (véase la seccidén 7.3.6)

6.3.2. Guardar configuracion de agarre

Si desea utilizar varias configuraciones de pardmetros, puede serle de utilidad
guardar las configuraciones individuales en un archivo y acceder a ellas en otro
momento. Esta caracteristica es Util si se van a agarrar varios objetos y es necesario
volver a asignar tareas al robot de forma periddica.

Paso 1: Seleccione «File = Save Action to File» (Archivo = Guardar accion en un
archivo) en la barra del menu.

Debe decidir, a través de un cuadro de didlogo, si desea guardar los
pardmetros de estado en un archivo XML.



@ Guardar configuracion en archivo XML
4 B > ThisPC > Desktop

Organize ¥ New folder

A A
[ This PC Namme

) 3D Objects
[ Desktop

| Documents
¥ Downloads
D Music

[&] Pictures

B Videos

i Local Disk (C:)

] GripperSettings 2018-10-08 11.53.03.xml

- Local Disk (E:)

v 0 Search Desktop

Status Date modified

el
= - 0
Type

XML Document

N AR GripperSettings 2018-10-08 11.53.07.xml

Save as type: ‘Archivos XML (xml) (*xml)

~ Hide Folders

Cancel

Imagen 33 Guardado de un archivo XML con los pardmetros de Gecko Gripper.

6.3.3. Carga de una configuracion con un estado existente o previamente guardado

Si tiene varias configuraciones de sujecidn guardadas, puede cargarlas para vincular

rapidamente un dispositivo a un estado ya utilizado.

Paso 1:
en la barra del menu.

Aparecerd un cuadro de didlogo para abrir el archivo.

Seleccione «File = Load Configuration» (Archivo = Cargar configuracion)




@ Abrir archivo de ajustes XML

4 [ > ThisPC > Desktop

Organize v New folder

A Name

@& OneDrive

[ This PC
_J 3D Objects
[ Desktop

0

“| Documents
4 Downloads
D Music

[&] Pictures

B Videos

‘s Local Disk (C:)
- Local Disk (E:)

T N P Vi K

|| GripperSettings 2018-10-08 11.53.07.xml

X
v 0 Search Desktop P
B ™ @
Status Date modified Type
= 08.10.2018 11:53 XML Document
>

File name: | GripperSettings 2018-10-08 11.53.07.xml

v | | Archivos XML (xmi) (ami) |

I Open |v| ‘ Cancel ‘

Imagen 34 Uso de la interfaz para abrir un archivo XML con una configuracion de sujecion guardada previamente.

Paso 2:

Seleccione abrir un archivo XML guardado previamente.

Esto cargard los ajustes para el estado de Gecko Gripper guardados
dentro de ese archivo y volverd a la pantalla del modo de entrenamiento
(carga del estado).

@ Pantalla de modo de entrenamiento: estado de carga

Archivo Ajustes Datos Ayuda Desconectar

=
F

Fuerza precarga
(30-150 N)

- S00N| +

Pinza Gecko

Robot

Universal (Ethernet) ~

Rango ultrasénico
(0-260 mm)
- 500mm| +

Limpiar almohadillas

- ] X

@robot

Posicion de almohadilla
@ Enganchar

Desenganchar

Imagen 35 Pantalla del modo de formacidn (carga del estado) con los pardmetros de un estado previamente guardado.




Paso 3:  Seleccione «Perform Action» (Realizar accidén) para accionar el dispositivo
con el estado cargado en el paso anterior.

6.3.4. Restablecimiento del dispositivo

Esta accion restablece todos los cambios realizados en los parametros de estado de
sujecién desde la ultima vez que se guardaron en el archivo XML asociado. Si no
existen versiones guardadas previamente, al restablecer el dispositivo se revierten
los parametros de sujecién a los valores por defecto (véase la seccion 8).

Paso 1:  Vaya a la pantalla del modo de formacién a partir de un nuevo estado o
bien después de seleccionar «Load Existing State» (Cargar estado
existente).

Paso 2: Haga clic en el botén «Reset Gripper» (Restablecer dispositivo) situado en
la parte inferior izquierda de la pantalla.

6.3.5. Tratamiento de errores

La interfaz de Gecko Gripper guarda informacion detallada acerca de los eventos o
errores inesperados durante la ejecucién del programa. Estos registros de errores se
pueden recuperar haciendo clic en «Error Logs» (Registro de errores) en la barra del
menu «Help» (Ayuda). Haga clic en «Load Logs» (Cargar registro) para ver la
informacidén del registro de errores. El registro de errores se puede guardar en un
archivo para que sirva de ayuda en la resolucién de problemas. Para borrar todos los
registros que figuran en la pantalla, haga clic en «Clear All» (Borrar todo). Seleccione
«Cancel» (Cancelar) para volver a la pantalla del modo de formacién.



(£} Registros de errores

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

CERRAR REGISTROS DE CARGA GUARDAR EN ARCHIVO BORRAR TODO

Imagen 36 Detalles del registro de eventos y errores.

6.3.6. Limpieza de almohadillas

La funcién «Clean Pads» (Limpieza de almohadillas) se utiliza con el sistema
auténomo de limpieza piezoeléctrico opcional.

Consulte el apéndice sobre el sistema de limpieza piezoeléctrico para obtener mds
informacion.




7. Manejo del dispositivo

Los protocolos para el manejo del dispositivo dependeran en gran medida del modo de
comunicacion: E/S digital o Ethernet TCP. En las comunicaciones a través de Ethernet se puede
transferir bastante mas informacién. Las condiciones de funcionamiento adicionales para las
marcas especificas de robots se pueden encontrar en los apéndices ubicados en el sitio web de
Gecko Gripper de OnRobot A/S.

El dispositivo realiza las siguientes tareas principales, que se pueden accionar a través de
cualquier modo de comunicacion:
e Sujeciéon
e Separacion
e Uso del sistema de limpieza de las almohadillas (véase el apéndice sobre el sistema de
limpieza piezoeléctrico).

7.1.Comunicacion a través de E/S digital

En esta seccidn se detalla la forma de manejar el dispositivo para realizar tareas especificas
utilizando la comunicacion con E/S digital.

AVISO:

Paso 1:

Paso 2:

Recomendamos el uso de la interfaz para Windows si se opta por la
comunicacion con E/S digital para manejar el dispositivo. Utilizar la interfaz
para programar es fundamental para emplear todas las funciones del
dispositivo.

Utilice la interfaz bajo Windows para configurar los valores de los siguientes
puntos de ajuste (véase la seccion 7 para obtener mds informacion):

e Precarga

e Rango ultrasénico

e Posicion de las almohadillas

e Tiempo de limpieza (si la opcion esta instalada)

Cuando el dispositivo se controla mediante E/S, su comportamiento viene
determinado por los pardmetros guardados en la memoria del mismo. Los
pardmetros del dispositivo se guardan en la memoria solo cuando esta
seleccionada la opcién «Perform Action» (Realizar accidn) en la pantalla del
modo de formacidén de la interfaz. En el control por E/S, los parametros son
estaticos, pero se puede acceder a los datos de comportamiento y del sensor del
dispositivo a través del control por E/S.

Utilice el robot para controlar el dispositivo en modo E/S. La disposicién de los
pines de E/S se muestra en la siguiente tabla:



Conector de 10 pines (alimentacién, E/S) \

Pin Color E/S Parametro de
Gecko Gripper

1 Blanco E ENGAGE
(sujecion)

2 Marrén E DISENGAGE
(separacién)

3 Verde S ULTRASONIC
(ultrasonico)

4 Amarillo S PART (pieza)

5 Gris S PRELOAD
(precarga)

6 Rosa S PAD SERVICE

(WEAR) (servicio
de almohadillas
(deterioro))

7 Azul PWR 24VIN (entrada
(alimentacion) 24 V)

8 Rojo PWR GNDIN (entrada
(alimentacion) tierra)

9 Naranja S ERROR

10 Marrén E EARTH GND

Imagen 37 Disposicion de los pines del conector de 10 pines.

Se puede considerar la asignacién de pines E/S desde la perspectiva del
dispositivo: en el caso de las entradas, el dispositivo espera recibir una sefial de
LOW (bajo) o HIGH (alto) de 24 V; en el caso de las salidas, el dispositivo enviard
una sefal de HIGH o LOW de 24 V al robot.

Entradas
ENGAGE (pin 1) (sujecidn)
Utilice el robot para enviar una sefal de 24 V para mover las almohadillas a la posicién
de sujecion. Tenga en cuenta que el dispositivo solo movera las almohadillas a |a
posicidon de sujecion si la sefial DISENGAGE (separacion) es LOW (bajo). Si ambas sefiales
son HIGH, las almohadillas no se moveran.

DISENGAGE (pin 2) (separacidn)

Utilice el robot para enviar una seial de 24 V para mover las almohadillas a la posicién
DISENGAGE. Tenga en cuenta que el dispositivo solo movera las almohadillas a la
posicidn de separacidn si la sefial ENGAGE es LOW. Si ambas senales son HIGH, las
almohadillas no se moveran.




CLEANING (pin 10) (limpieza)

Este pin activa el sistema auténomo de limpieza piezoeléctrico opcional. Si utiliza el
sistema de limpieza piezoeléctrico, se recomienda ajustar este pin en HIGH cuando el
dispositivo no tiene una pieza, es decir, entre recogidas. Consulte el apéndice sobre el
sistema de limpieza piezoeléctrico para obtener mds informacion.

Salidas

ULTRASONIC (pin 3) (ultrasénico)

En la salida ULTRASONIC se leera HIGH si hay una pieza en una distancia menor que el
valor establecido en la interfaz. De lo contrario, se leerda LOW al no haber ninguna pieza
dentro de la distancia especificada.

Ejemplo prdctico: Recogida de objetos planos situados en una pila
En estos pasos se detalla cémo puede utilizar la sefial ULTRASONIC para programar que
el dispositivo recoja objetos que estan en una pila.

1. Utilice la interfaz para establecer el rango ultrasénico a 50 mm.

2. Durante la rutina de pick & place del robot, este pasa por encima de la pila. Si la
salida ULTRASONIC es LOW, el robot puede acercarse rdpidamente a la pila, ya
que la salida ultrasénica indica que el dispositivo de agarre no esta dentro del
rango (50 mm).

3. Cuando la salida ULTRASONIC pasa a HIGH, el dispositivo ha detectado un objeto
dentro de 50 mm. El robot debe reducir la velocidad para permitir a Gecko
Gripper realizar su accion de recogida y sacar el objeto de la pila.

4. El robot finaliza su movimiento pick & place. La préxima vez que el robot recoja
un objeto de la pila, el dispositivo de agarre sera capaz de compensar de forma
dinamica el cambio de altura de la pila.

PARTS PRESENCE (pin 4) (presencia de piezas)

En la salida PARTS PRESENCE se leera HIGH si el dispositivo detecta que se ha recogido
un objeto. Se leera LOW si el dispositivo no sujeta ningln objeto. Esta sefial se puede
utilizar para confirmar que el dispositivo ha recogido correctamente una pieza.

Si se cae una pieza, se indicara como error en el registro de errores y el LED de las
almohadillas («<PAD») empezara a parpadear en naranja en el propio dispositivo.

PRELOAD (pin 5) (precarga)

En la salida PRELOAD se leera HIGH si la fuerza de precarga que ejerce el dispositivo es
superior al valor establecido en la interfaz. De lo contrario, en la salida PRELOAD se leerd
LOW. De la fuerza de precarga que ejerce Gecko Gripper depende la distancia hasta la
gue se mueve el brazo del robot hacia el objeto.

Ejemplo prdctico: Carga previa para recoger un objeto
En estos pasos se detalla cémo puede utilizar la sefial PRELOAD para controlar la fuerza
de agarre en el objeto que se va a recoger.

1. Utilice la interfaz para establecer la precarga a 100 N.



2. Durante la rutina de pick & place del robot, se supone que el robot desciende
para aplicar una precarga y recoger el objeto. Mientras la salida PRELOAD es
LOW, el robot debe continuar su movimiento hacia abajo.

3. Cuando la salida PRELOAD pasa a HIGH, el dispositivo ha alcanzado o superado el
umbral de precarga de 100 N. El robot debe parar su descenso, ya que ha
aplicado la fuerza de precarga deseada para recoger el objeto.

PAD SERVICE (pin 6) (servicio de almohadillas)

En la salida de PAD SERVICE (también llamada «Wear» o deterioro) se leerd HIGH
cuando las almohadillas geco comiencen a desgastarse. El operador debe plantearse la
sustitucidn de las almohadillas geco en este momento.

ERROR (pin 9)

En la salida ERROR se leerd HIGH siempre que se produzca un error y se indicara en el
registro de errores del dispositivo. Este evento estard acompafiado por una luz LED
naranja de error en la base del dispositivo. El registro de errores y los cédigos de error
se pueden recuperar a través de la interfaz (véase la seccion 7.3.5).

7.2.Comunicacion a través de Ethernet TCP/IP

El control del dispositivo mediante Ethernet permite el control dindmico y completo de
los parametros del mismo. La tabla que se muestra a continuacién indica el listado
completo de parametros de entrada y salida que el usuario puede controlar en el modo

Ethernet.

Parametro TCP/IP
Modo de dispositivo
(Ethernet y E/S)
Transmision de datos en
tiempo real
Posicion almohadillas
(sujecion/separacion)
Guarda la configuracion de
E/S del dispositivo
Especificaciones de la fuerza
de precarga

Especificaciones del rango
ultrasdnico

Activar limpieza

Descripcion
Modo de comunicacién (Ethernet o E/S)

Activa y desactiva las lecturas de datos en tiempo real.

Mueve las almohadillas geco para recoger o soltar en
un pick & place.
Guarda los ajustes actuales en la memoria para el
control E/S.

Ajuste para el sensor de precarga. Si el sensor de
precarga lee un valor superior a este ajuste, la salida
E/S de fuerza de precarga pasa a HIGH.
Configuracion para el sensor ultrasoénico. Si el sensor
ultrasdnico detecta que un objeto esta mas cerca que
este ajuste, la salida E/S del sensor de rango
ultrasdnico pasa a HIGH.

Activa el sistema autonomo de limpieza piezoeléctrico
(solo para los dispositivos con el sistema



Tiempo de limpieza (ciclo
Unico)
Fuerza de precarga alcanzada

Presencia de piezas

Deterioro

Error detectado

Codigo de error
Datos de fuerza de precarga

Sensor del rango ultrasénico
Modo de dispositivo
(Ethernet y E/S)
Transmision de datos en
tiempo real

m

wn

m

piezoeléctrico incluido).
El tiempo de limpieza para un ciclo Unico del sistema
auténomo de limpieza piezoeléctrico.
Se establece en HIGH si la fuerza de precarga es
superior a la especificacion de fuerza de precarga, de
lo contrario es LOW, ya que la fuerza de precarga es
inferior a la especificacion.

En la salida de presencia de piezas se leerd HIGH si el
dispositivo detecta que ha recogido un objeto, y se
leera LOW si no lo ha hecho.

En la salida de deterioro se leera HIGH cuando las
almohadillas geco comiencen a desgastarse. El
operador debe plantearse la sustitucién de las
almohadillas geco cuando en la salida se lee HIGH.
En la salida de error se leera HIGH siempre que se
produzca un error. Esto se acompafa de una luz LED
naranja que indica error, junto con una entrada en el
registro de errores del dispositivo que se puede
recuperar a través de la interfaz de Windows o
especifica del robot.

Proporciona el nimero de cédigo del error mas
reciente.

Proporciona el valor actual del sensor de fuerza de
precarga.

Ofrece el valor actual del sensor del rango ultrasénico.
Modo de comunicacién (Ethernet o E/S)

Activa y desactiva las lecturas de datos en tiempo real.

Imagen 4 Parametros TCP/IP de Gecko Gripper

El dispositivo se puede controlar en el modo de Ethernet TCP/IP a través de las
interfaces de usuario de robot de OnRobot, compatibles con los robots de Universal

Robots, Fanuc y Kawasaki.

7.3. Ajuste del punto central de herramienta

El punto central de la herramienta Gecko Gripper no tiene desplazamiento de ejes Xo Y
con respecto al robot. Por tanto, el punto central de la herramienta se encuentra a 185
mm (direccidn del eje z) de distancia de la cara de montaje del brazo robdtico (véase la
seccion 9.1 para obtener las dimensiones del dispositivo).

Asegurese de que el plano del dispositivo esta alineado con el plano del objeto que se
agarra. Ajuste el valor del punto de la posicion elevada del robot (desvio, cabeceo,
balanceo) para que sea coplanario con la posicion del objeto.



Al recoger el objeto, el dispositivo debe moverse sobre el objeto hasta que se alcance la
fuerza de precarga deseada o antes de que aparezca la parte inferior de las
almohadillas, lo que ocurra primero.

7.4. Manejo del dispositivo con la deteccidn de colisidn u otros sistemas de seguridad
del robot

Cuando se utiliza Gecko Gripper con un robot en el control de posicién, se debe tener

cuidado durante la fase de sujecién del objeto para no activar el sistema de deteccidn

de colision del robot. La fuerza mdxima que el dispositivo tendra que ejercer sobre un
objeto es de 150 N para una adherencia total. En funcién del tipo de robot y el objeto,
es posible que se deba ajustar la configuracidn de colaboracién o de colisiéon del robot
para evitar que este se pare al entrar en contacto con el objeto.

7.5. Caso practico de Gecko Gripper: Recogida y colocacion de un pequefio panel solar

Al recoger y colocar un objeto con Gecko Gripper, respete los siguientes pasos:

Paso 1: Antes de recogerlo, lleve al robot y al dispositivo a una posicion elevada
por encima del objeto. Asegurese de que el centro de gravedad del
objeto se encuentra bajo el centro del dispositivo. Asegurese asimismo
de que las almohadillas del dispositivo y el objeto son coplanarios, es
decir, que no haya inclinacién.

Imagen 38 Posiciones elevadas incorrecta (izquierda y centro) y correcta (derecha).

Paso 2:  Cuando se vaya a recoger el objeto, mueva el dispositivo lentamente
hacia el objeto (en este caso, hacia abajo) al mismo tiempo que se



asegura de que las almohadillas de sujecidn y la superficie del objeto son
coplanarias.

GECKO GRIPPER

Imagen 39 Comprobacion visual de que las almohadillas y la superficie del panel solar son coplanarias.

Paso 3: Deje que el objeto entre en contacto con el dispositivo y acciénelo hasta
gue se consiga la fuerza de precarga deseada. La fuerza de precarga se
puede leer desde la interfaz del robot o de Windows.

AVISO: Lafuerza de precarga maxima para Gecko Gripper es de 150 N. Es
posible que se deba ajustar la configuracion del robot para adecuarse a
esta fuerza maxima.

En caso de que la precarga adecuada no sea un motivo de preocupaciéon
(un objeto con poco peso, por ejemplo), el dispositivo se puede guiar de
forma visual en el control de posicidn para que entre en contacto. En
cualquier caso, es importante asegurarse de que la carcasa del dispositivo
no entra en contacto con el objeto, ya que ello puede dafar el objetoy
activar el procedimiento de seguridad ante colision del robot.



GECKO GRIPPER

GECKO GRIPPER

NO

Imagen 40 Proximidad de la carcasa del dispositivo al objeto que se va a agarrar (en este caso, el panel solar) correcta (arriba) e

Paso 4:

incorrecta (abajo).

Para liberar el objeto, siga las instrucciones especificas del tipo de
comunicacion que haya seleccionado: E/S o Ethernet.

Si utiliza la comunicacién por E/S, accione el canal E/S adecuado para
DISENGAGE a HIGH (durante un segundo o menos) y, a continuacion, a
LOW. De esta forma, se retraeran las almohadillas hacia el dispositivo.
Una vez colocado el objeto, las almohadillas deben moverse hacia
ENGAGE manteniendo de forma momentanea el canal adecuado de E/S
en HIGH, para después volver a LOW para prepararse para la siguiente
recogida.

Si utiliza la comunicacion por Ethernet, se puede obtener el mismo
resultado estableciendo el paquete Ethernet adecuado en HIGH o LOW
de forma similar al modo E/S.

La colocacidén del objeto requiere que las almohadillas se retraigan. Cabe
sefialar que, durante la retraccién de las almohadillas, el objeto reducira
la distancia entre la carcasa del dispositivo y la superficie sobre la que se



coloca el objeto. Consulte la seccion 9.1 para obtener mds informacion
sobre las dimensiones del dispositivo.



8. Especificaciones de Gecko Gripper

8.1. Especificaciones técnicas

8.1.1. Dimensiones de Gecko Gripper

Las dimensiones de Gecko Gripper se ilustran a continuacion en unidades métricas

(mm).

185
75

Figura 42 Dimensiones de la cara de agarre (inferior) de Gecko Gripper.



Figura 43 Dimensiones de la cara de montaje (superior) de Gecko Gripper.

8.2. Condiciones del entorno y operativas

Condicion Valor Valor Valor Notas
minimo optimo maximo
Temperatura 0°C N/A 50 °C Almacenamiento hasta 60 °C
Caracteristicas Acabado = Muy pulido N/A Las superficies mas lisas
de la superficie mate requieren menos fuerza de

precarga para alcanzar la fuerza

de carga util deseada.
Imagen 5 Condiciones del entorno y operativas para Gecko Gripper.

8.3. Especificaciones mecanicas

8.3.1. Especificaciones del dispositivo

Carga util maxima (kg)

Adhesién nativa Acero pulido/Acrilico/Vidrio/Chapa metalica
Después del factor de 8,2/8,1/6,6/6,1

seguridad (x2) 8,2/8,1/6,6/6,1
Con sistema de limpieza 1,6/1,6/1,3/1,3

Peso del dispositivo 2,4kg

125 N (una reduccion de la precarga tiene como
resultado una reduccion de la adhesion. Consulte
Precarga sugerida necesaria la seccion 9.4 para obtener mds informacion).
para maxima adhesion Fuerza de precarga mdxima 150 N.
Tiempo de separacion 500 ms



FCC Part 15 / Canada ISED

Certificaciones CE - EMC, CE - LV
Grado de proteccion IP 54
Tratamiento de errores LED e interfaz grafica

Consola de programacion (Universal Robots,
Kawasaki, Fanuc)

Interfaz de usuario PC con Windows
éSostiene la pieza en caso de
fallo eléctrico? Si
E/S digital

Opciones de comunicacion Ethernet TCP (protocolo personalizado)
Temperatura de
funcionamiento 0°C-50°C

Pico: 24V DC, 0,8 A
Requisitos de alimentacion RMS: 24V DC,0,5A

2 cables: alimentacion y E/S, accionador del
sistema piezoeléctrico (M12)
Opciones de cables y 3 cables: alimentacidn, Ethernet, accionador del
alimentacion sistema piezoeléctrico (M12)
Imagen 6 Especificaciones de Gecko Gripper.

8.3.2. Especificaciones de las almohadillas

Sensor de presencia de piezas Si (ultrasonico)

Material de las almohadillas Mezcla patentada de silicona

Propiedades de deterioro Depende de la rugosidad de la superficie

Mecanismo de fijacién de las almohadillas Magnético
50.000-100.000 ciclos (depende de la

Intervalo de reemplazo superficie)

Sistema autonomo de limpieza Piezoeléctrico (opcional)

Intervalo de limpieza autonoma y % de

recuperacion 15s:3% /2 min: 5%/ 15 min: 15 % (max.)

Sistema de limpieza manual Rodillo de silicona

Intervalo de limpieza manual y % de

recuperacion Variable / 100 %

Imagen 7 Especificaciones de las almohadillas de Gecko Gripper.

8.3.3. Especificaciones del sensor de precarga
El sistema del sensor de precarga se basa en la tecnologia del sensor Tekscan
piezorresistivo. Los datos sobre el sensor basal se pueden encontrar en el sitio web de

Tekscan (a continuacion), pero cada sistema de sensores se calibra segun el dispositivo.

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

8.3.4. Sensor del rango ultrasénico


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

El sensor de presencia de piezas y del rango se basa en una tecnologia de sensor
ultrasénico. Puede encontrar mas informacion en el siguiente enlace:

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

8.4.Seleccion de una fuerza de precarga adecuada

Elegir una fuerza de precarga adecuada es fundamental para un funcionamiento éptimo
del dispositivo y depende en gran medida de los detalles de la aplicacion especifica. Por
ejemplo, el material del objeto, los movimientos robot-objeto y las condiciones del
entorno afectaran a la cantidad de fuerza de precarga necesaria.


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

8.4.1. La fuerza de adhesion aumenta con la fuerza de precarga (en funcién del
material)

Gecko Gripper funciona mejor en superficies muy pulidas que permiten el maximo
contacto entre las almohadillas adhesivas y la superficie del objeto. Cuanto menos lisa
sea la superficie, mas fuerza de precarga se necesita para agarrar el objeto. Las
superficies mate deben considerarse el limite maximo de rugosidad que el dispositivo es
capaz de agarrar.
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Imagen 44 La fuerza de carga util para una fuerza de precarga determinada depende de la uniformidad o rugosidad del objeto.

Las especificaciones de adhesion asumen que el centro de gravedad del objeto es
equidistante con las almohadillas del dispositivo. Si el centro de gravedad del objeto
no esta centrado o se aplican momentos al objeto, se puede producir una disminucién
de la fuerza del dispositivo provocando que se caigan los objetos.

La fuerza de precarga dptima para la aplicacidon concreta dependera de la rugosidad de
la superficie del objeto y debe determinarse de manera experimental en las condiciones
de manejo especificas que usted tenga.

Gecko Gripper también puede recoger materiales flexibles, siempre que estos sean lisos
y resistentes (que no se deformen); por ejemplo, el papel de aluminio y el envoltorio
plastico. La fuerza de precarga requerida para recoger estos materiales depende tanto
de la rugosidad de la superficie como de la rigidez del soporte o refuerzo por donde se



agarran dichas superficies. La fuerza de precarga 6ptima debe determinarse de forma
experimental.

8.5. Ubicacion de la recogida y limites del movimiento de la carga util

Los usuarios también deben tener en cuenta la fuerza g y otras fuerzas que acttan sobre
la pieza agarrada y que podrian superar la fuerza de agarre de Gecko Gripper. La
aplicacion de un momento al objeto puede dar lugar a que este se desprenda de las
almohadillas y pueda caerse. Este problema se magnifica cuando la huella del objeto
excede en gran medida la huella del dispositivo.



9. Mantenimiento del dispositivo

9.1. Descripcion y planificacion del mantenimiento

Las almohadillas Gecko Gripper estdn fabricadas con una silicona de fundicion de
precisidon o una pelicula de poliuretano con una microestructura geco. El contacto con
objetos afilados puede dafiar la superficie de la almohadilla y afectar a su
funcionamiento. El rendimiento de Gecko Gripper se maximiza cuando las almohadillas
estan limpias y secas. Las almohadillas pueden acumular polvo, por lo que es mejor usar
Gecko Gripper en un ambiente limpio o establecer un programa de limpieza rutinario.

Descripcion del mantenimiento Frecuencia
Almohadillas Limpieza rutinaria: En funcion de las
condiciones de
e Manual: rodillo adherente funcionamiento.
e Programada: estacion de Recomendaciones:
limpieza e Manual: semanal
e Autonoma: sistema e Programada: diaria
piezoeléctrico e Auténoma: cada ciclo,
si es posible
Sustitucion: Cada 50.000 - 100.000
ciclos

Conectores  Sustitucion debido a pines doblados Segln sea necesario

9.2. Limpieza de las almohadillas

Para limpiar las almohadillas manualmente, reviselas y utilice el rodillo adherente que se
proporciona para eliminar el polvo o los residuos de la superficie.

Imagen 45 Limpieza manual de las almohadillas con el rodillo adherente.



Si se utiliza el sistema de limpieza piezoeléctrico opcional, consulte el apéndice para el
sistema de limpieza piezoeléctrico.

9.3. Sustitucion de las almohadillas

Las almohadillas de Gecko Gripper estan disefiadas para durar 50.000 - 100.000 ciclos en
condiciones normales de funcionamiento. Si parece que las almohadillas no agarran
correctamente, incluso después de una limpieza rutinaria (véase la seccion 10.2), se
recomienda sustituirlas completamente.

Para sustituir las almohadillas del dispositivo, utilice la herramienta de extraccién de
almohadillas que se proporciona.

Paso 1: Si utiliza el sistema de limpieza piezoeléctrico, asegurese de que la fuente
de alimentacién esta desconectada o apagada temporalmente.

Paso 2: Mueva las almohadillas a la configuracién de extrusién maxima de tal
manera que las almohadillas estén completamente expuestas y visibles.

P

Imagen 46 Las almohadillas de Gecko Gripper en su posicion de extrusion mdxima y la herramienta de extraccion de
almohadillas.

Paso 3: Inserte el borde de la herramienta de extraccion entre la placa plateada
brillante de las almohadillas y la placa de apoyo mate. Haga palanca con
la herramienta de extraccion en la carcasa del dispositivo para separar la
almohadilla usada. Repita este procedimiento con todas las almohadillas.



Imagen 47 Haga palanca con la herramienta de extraccion para sustituir las almohadillas desgastadas.

Paso 4: Para instalar las nuevas almohadillas de repuesto, alinee la hendidura de
la almohadilla con la pestafia en el orificio de montaje. Presione la
almohadilla hacia el dispositivo hasta que no haya ningln hueco entre la
placa de la almohadilla plateada brillante y la placa de apoyo.

Imagen 48 Instalacion de las nuevas almohadillas de recambio, alineando la hendidura de la placa de montaje-con la pestafia de
la almohadilla de repuesto.

Paso 5: Envie las almohadillas a OnRobot A/S en Los Angeles para su sustitucion.



10. Piezas de repuesto y accesorios

Categoria Numero Nombre de la pieza Descripcion

dela
pieza

Gecko Gripper version 5, con sistema de

Dispositivo PGG-V5 Gecko Gripper V5 limpieza piezoeléctrico
Conjunto de cuatro
almohadillas de Gecko Conjunto de cuatro almohadillas de
Gripper sin sistema de Gecko Gripper sin sistema de limpieza
Almohadillas PGG-P-4 limpieza piezoeléctrico piezoeléctrico
Cable, 10 hilos, doble terminacién
CBL-10W- (conector hembra recto y conector
Cable 8M Cable Turck, 10 hilos, E/S macho recto), conectores M12 Eurofast
CBL-8W- Cable Turck, 8 hilos, Cable, 8 hilos, Ethernet, Macho, M12 de
Cable RJ45-5M Ethernet RJ45 5m
Pernos de montaje para el Tornillo Allen de acero inoxidable,
Hardware MB-1 dispositivo M6X1.0 y 80 mm de longitud

Llave Allen para montaje
del robot, 5 mm, 9 pulgadas | Llave Allen para montaje del robot, 5

Herramienta HK-5 de longitud total mm, 9 pulgadas de longitud total
Herramienta de extraccion Espatula con borde biselado, ancho de
Herramienta PGG-RT-1 de almohadillas hoja 1-1/4" y grosor 0,075"

Unidad USB OnRobot A/S
PGG-USB- | con guias e interfaz grafica Memoria USB con guias e interfaz

USB 1 de usuario grafica de usuario
Fuente de ADP-24V-  ADAPTADOR DE CORRIENTE =~ ADAPTADOR DE CORRIENTE AC/DC de
alimentacion 90 AC/DCde24Vy90 W 24V y90 W

Inicio rapido QS-GG-1 Guia de inicio rapido

Solo Gecko Gripper con sistema de limpieza piezoeléctrico

Dispositivo Gecko Gripper V5 con
(sistema sistema de limpieza Gecko Gripper version 5 con sistema de
piezoeléctrico) = PGG-V5-P piezoeléctrico limpieza piezoeléctrico
Cable Turck, 4 hilos, 8 m,
Cable CBL-4W- para el controlador del
(piezoeléctrico) 8M sistema piezoeléctrico Cable, 4 hilos, M12, macho/hembra, 8 m
Controlador
del sistema Electronica del controlador = Electrdnica del controlador del sistema

piezoeléctrico PGG-PZD-1 | del sistema piezoeléctrico piezoeléctrico

Placa Placa adaptadora para robots Kawasaki y Placa adaptadora para
adaptadora ADP-1 Fanuc robots Kawasaki y Fanuc
Imagen 8 Piezas y descripciones de Gecko Gripper




11. Solucién de problemas

11.1. Tratamiento de errores

Los eventos y errores inesperados los registra el programa del dispositivo durante un
recorrido, y se pueden guardar en un archivo local si se ejecuta la interfaz grafica de usuario
(véase la seccion 7.3.5 sobre el tratamiento de errores).

11.2. Estados LED

En el dispositivo hay LED indicadores de estado correspondientes a la alimentacion
(«Power»), los errores generales («Error»), el estado de las almohadillas («Pads») y la
comunicacion («Comms»). Los indicadores LED y su significado se muestran en la siguiente
tabla:

Nombre del LED Color fijo Parpadeo lento Parpadeo rapido
y color
Alimentacion Alimentacion N/A N/A
Verde conectada
ERROR N/A Advertencia (errores Error grave: el dispositivo
Rojo internos): el dispositivo debe detenerse
necesita mantenimiento.  inmediatamente e

Compruebe el registro de  investigarse.
errores para obtener mas
informacion.

Almohadilla N/A Una pieza se ha caido. Las piezas se han caido

Naranja varias veces y se ha
actualizado el registro de
errores.

Comunicaciones = Comunicaciones | N/A N/A

Azul conectadas

Imagen 9 Tabla de indicadores LED y su significado.

12. Garantia

Consulte el sitio web de OnRobot A/S para obtener informacion sobre la garantia o envie
un correo electronico a info@onrobot.com.



mailto:info@onrobot.com

13.

14.

Contacto

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H

5220 Odense, Dinamarca
info@onrobot.com

Declaraciones y certificados

Certificaciones de Gecko Gripper:
e FCCPart 15/ Canada ISED
e CE-EMC,CE-LV
e Disefiado para el grado de proteccién IP54


mailto:info@onrobot.com
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