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1. Dataark

1.1. VGP20
5% - 60 % [Vacuum]
Vakuum -0,05 - -0,607 [Bar]
1,5 - 17,95 [inHg]
Luftstrem i alt 0 - 48 [I/min]
Luftstrem pa hver kanal 0 - 12 [I/min]
- 1 2
nyttelast (med standardsammenkoblinger) ) 1202((:))4 igéé %Ii)%]
Vakuumkopper 1 16 24 (5) [stk.]
Gribetid (malt med malvakuum 40 %) - 0.25 ) |- [s]
Frigivelsestid - 04B |- [s]
Stejniveau ) - 67 n [dB(A)]
Vakuumpumpe Integreret, elektrisk BLDC
StoVfiltre Integrerede 50 um, kan udskiftes
IP-klasse P54 (6)
Dimensioner 264 x 184 x 92 [mm]
10,39 x 7,24 x 3,62 [tommer]

(1) Den maksimale nyttelast for standardkarton er typisk 10 kg, hvilket kraever, at alle
tilgeengelige sugekopper udnyttes.

(2) 20 kg nyttelast kan opnas med lave accelerationer (0,2 G fojet til 1 G; 1G =
tyngdeacceleration = 9,82 m/s2). Andre forhold kan spille ind.

(3) Gribetiden kan forkortes med mindre eller faerre sugekopper. Frigorelsestiden afhaenger af
nyttelast. Med hgjnyttelast kan du opna hurtig frigerelsestid.

(4) For mere information, se afsnittet om Stojniveau.
(5) Brug af Beslag til hoj nyttelast (seelges separat)

(6) Brug ikke vakuum-grippere under vade eller fugtige forhold, iseer ikke i CNC-applikationer
med fugt eller skeerevaesker. Det kan beskadige gripperen.

Driftsforhold Minimum Typisk: Maksimum Enhed

Stremforsyning 20,4 24 28,8 V]
Stremforbrug 50 2500 |4500 [mA]
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Driftsforhold

. , 0 - 50 [°’C]
Driftstemperatur (griberen og vakuumkopperne) 32 i 122 °F]
Relativ fugtighed (ikke-kondenserende) 0 - 95 [%]

Garanti: 3 ar eller 3.000.000 cyklusser, alt efter hvad der kommer farst, i overensstemmelse
med de officielle garantibetingelser, der er beskrevet i samarbejdsaftalen.

4 kanaler

VGP20 har 16 huller, s& man kan bruge fittings med vakuumkopper eller bleendskruer efter
behov. Den har ogsa linjer, som viser de huller, der er forbundet med hinanden. Det er nyttigt,
nar man bruger kanalerne uafhaengigt af hinanden til vakuum.

Beslag til hoj nyttelast

VGP20 kan bruges med et beslag til hgj payload (medfelger ikke. Tilbehorsdel #113922), der
har 24 huller til ekstra sugekopper, hvilket giver mere plads mellem arbejdsemnets centrum.
Desuden har beslaget 4 vakuumindtag, som ger det muligt at tilslutte en ekstern
vakuumkilde, hvis der er behov for ekstra vakuum. Beslaget har tre huller til fastgerelse af ror,
sa rerene kan placeres og organiseres sikkert, nar der er brug for eksternt vakuum. Beslaget
vejer 475 g (1,05 Ib).

Beslag til hgj nyttelast indeholder folgende komponenter:
(A) Bleender x8

(B) Skruer x8

(C) Sugekopper x8

(D) Vakuumindtag x4

(E) Strimler x3
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(T) Beslaget til hgj nyttelast har tre rgrbindingshuller, der er designet til at organisere
vakuumrgrene.

For at montere beslaget til hoj nyttelast skal du blot fjerne fittings eller bleendskruer fra
griberen, Placer beslaget, og speend de 8 skruer.

BEMZERK
Nar der ikke bruges en ekstern vakuumkilde, er det nedvendigt at placere
bleenderne pa beslagene.

Find maksimalt vakuum baseret pa emnet

Forskellige emnetyper har varierende vakuumegenskaber pa grund af luftlaekage. Der
henvises til Vakuum og Luftstream for flere oplysninger.
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A. Gennem D:PLOY/WebClient Opsaetning

Brug en grafisk brugergraenseflade som D:PLOY/WebClient til hurtigt at finde det maksimale
vakuum:

Fastger alle egnede sugekopper.

Placer VGP20 pa emnet i den snskede gribekonfiguration.

Indstil malvakuum til 60 kPa.

Grib i alle kanaler, der griber ind i dit objekt.

Observer og registrer de aktuelle vakuumniveauer, som repraesenterer det maksimalt
opnaelige malvakuum.

6. Det laveste vakuumniveau, der opnas, kan refereres til i den medfelgende graf som den
anbefalede maksimale nyttelast. Eksemplerne er angivet ved siden af grafen:

oA wN S

Recommended Payload chart
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Number of OnRobot suction cups
Eksempel 1

» Nyttelast: 4 kg
«  Opnaeligt vakuumniveau med 8 kopper: 40 kPa

Ifelge grafen kraeves der mindst 7 OnRobot standardsugekopper. Det er dog mere
hensigtsmaessigt at bruge 8 kopper.
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Eksempel 2 (beslag med hgj nyttelast nedvendigt)

« Nyttelast: 10 kg
«  Opnaeligt vakuumniveau med 20 kopper: 35 kPa

Ifolge grafen kreeves der mindst 19 OnRobot standardsugekopper. Det er dog mere
hensigtsmaessigt at bruge 20 kopper.

Eksempel 3 (beslag med hgj nyttelast og behov for eksternt vakuum)

«  Nyttelast 15 kg
« Opnaeligt vakuumniveau med 24 kopper: 20 kPa

Antallet af OnRobot-standardsugekopper alene kan ikke opfylde kravet. Ifelge grafen er det
ngdvendigt med et vakuumniveau pa mindst 42,5 kPa ved brug af 24 kopper.

Det indikerer, at der er behov for hjeelp fra en ekstern vakuumkilde.

B. Gennem manuel opsaetning

Hvis du ikke har en grafisk brugergraenseflade eller adgang til WebClient, skal du felge disse
trin:

1. Indstil malvakuummet til 20 %, og kontroller, om griberen kan opna det.

2. Hvis det lykkes, @ges malvakuumet til 30 %, og det kontrolleres, om griberen kan opna
det.

3. Hvis det lykkes, skal du fortseette med at @ge i trin pa 10 %, indtil vakuummet ikke kan
opnas.

4. Hvis vakuummet ikke kan opnas, seenkes malvakuummet med 5 %, indtil vakuummet er
opnaet.

Sadan tilsluttes et eksternt vakuumtilbehor
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BEMAZERK:
Maks. stremstyrke for digitale udgange:

+ OR:BASE 100 mA ved 24 V DC.
+ OR:MACHINE 1 A torre kontakter maks. 60 VDC/VAC.
- Beregn Box 100 mA i alt til 8 digitale udgange ved 24 VDC.

D:PLOY Fuldt understottet

Manuelt robotprogram ved hjaelp af en Opret et WebLogic-
Compute Box program

Palletizer-app ved hjeelp af en Compute Box Ikke understottet

Gennem en vakuumpumpe

Etabler en forbindelse mellem beslagets
vakuumindtag og vakuumpumpen (V) ved
hjeelp af slanger.

Placer ventiler (A, B, C og D) mellem dem. Vi
anbefaler at bruge en magnetventil for at
opna en minimumskapacitet for sugeflow pa
100 I/min.

Gennem en trykluftpumpe

Brug af trykluft er den foretrukne metode til at opna et eksternt vakuum. Eksemplerne
nedenfor udforsker forskellige anvendelser og funktioner med ledsagende pneumatiske
diagrammer for overskuelighedens skyld.

Brug slanger til at etablere en forbindelse mellem beslagets vakuumindtag og trykluftpumpen
(P).

Placer ventiler mellem dem. Vi anbefaler, at du bruger en magnetventil, der tillader en
minimumskapacitet pa 100 I/min. For at opna et vakuum skal der indbygges vakuumejektorer.
Vi anbefaler at bruge en SMC ZUO7SA-model.

Serg for, at hver ventil er forbundet til en digital udgang (DO1, DO2, DO3 og/eller DO4) til
styring af vakuummet.
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4-kanals eksternt vakuum til kasser og uden mellemlag

>+1-0
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Placer ventiler (E, F, G og H) Indstil DO1, DO2, DO3 og DOA4 til at felge VGP20-kanal A, B,
mellem indtagene og CogD.
trykluftpumpen (P). A-, B-, C- og D-kanalen bruges pa VGP20.

DO1- D04 vil aktivere det eksterne vakuum

En-kanals eksternt vakuum til bokse og ingen mellemlag

Eksempel med kun én ekstern vakuumgenerator. Nar der kun bruges én ventil og én injektor,
skal sterrelsen veere storre for at generere tilstraekkeligt vakuumflow til 4 kanaler.

VGP20
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Placer en ventil (I) mellem indtagene og Indstil DO1 il at felge VGP20 kanal A.
trykluftpumpen (P). A-, B-, C- og D-kanalen bruges pa VGP20.

DO1 vil aktivere det eksterne vakuum.

Eksternt vakuum i én kanal til kasser og mellemlag
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Eksempel med kun én ekstern vakuumgenerator. Nar der kun bruges én ventil og én injektor,
skal starrelsen veere storre for at generere tilstraekkeligt vakuumflow til 4 kanaler.
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Placer en ventil (I) mellem indtagene og Indstil DO1 til at felge VGP20 kanal A.

trykluftoumpen (P). Ved handtering af kasser bruges kanalerne A,

B, C og D pa VGP20. DO1 vil aktivere det
eksterne vakuum.

Nar du handterer mellemlag, bruges
kanalerne B, C og D. DO1 er ikke aktiveret.
Envejsventilen stopper Iuftleekagen gennem
vakuuminjektoren, og et lavt malvakuum kan
veelges i plukkesekvensen for mellemlaeg.

To-kanals eksternt vakuum til kasser med afblaesningsfunktion og mellemlag

Nar der kun bruges to ventiler og to injektorer, skal starrelsen veere starre for at generere
tilstraekkeligt vakuumflow til 4 kanaler.

%
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Placer ventiler (J og K) mellem indtagene og  Indstil DO1og DO?2 til at felge VGP20-kanal A
trykluftpumpen (P). og D.

Ved handtering af kasser bruges kanal A, B, C
og D pa VGP20. DO1 og DO2 vil aktivere det
eksterne vakuum.

Ved handtering af mellemlag bruges B- og C-
kanalen. DO1og DO2 er ikke aktiveret.
Envejsventilerne stopper luftleekagen gennem
vakuuminjektorerne, og der kan veelges et
lavt malvakuum i plukkesekvensen for
mellemlag. Kraften i afblaesningsfunktionen
afhaenger af storrelsen pa reservoiret,
leengden, dimensionen pa rarene osv.

Ikonografi Beskrivelse Ikonografi Beskrivelse

En monostabil ventil med tre porte. b\ TIL tilstand
T

W_:\ y TIW

i Fra tilstand Q Reservoir
T

A | | Vakuum-injektor ‘ Trykluftforsyning
| A - Trykluft
V‘ V - Vakuum
E - Udstodning
Vakuumkopper

Griberen leveres med gaengse 40 mm silikonevakuumkopper (se tabellen nedenfor), der er
velegnet til harde og flade overflader, men uegnede til ujsevne overflader, hvilket kan
efterlade mikroskopiske spor af silikone pa emnet, der kan fore til problemer ved visse
efterfolgende bemalingsprocesser.

Billede Udvendig diameter [mm] Indvendig diameter [mm] Gribeomrade [mm2]
40 24 450

Til ikke-porese materialer anbefales OnRobot-sugekopperne pa det kraftigste. Nogle af de
mest almindelige ikke-porese materialer er anfert nedenfor:

«  Kompositter
+  Glas
» Pap med hgj massefylde

10
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« Papir med hej massefylde

+  Metaller

+ Plast

+ Porgse materialer med en forseglet overflade

« Lakeret tree

Det er ofte en god idé at bruge flere sugekopper end ngdvendigt for at tage hejde for
vibrationer, leekager og andre uventede forhold. Men jo flere sugekopper, jo mere luftlaekage

(luftgennemstremning) forventes der, og jo mere luft flyttes der i et greb, hvilket resulterer i
leengere gribetider.

Nar der bruges porgse materialer, vil det vakuum, der kan opnas ved hjaelp af OnRobot-
sugekopperne, afhaenge af selve materialet og veere i det omrade, der er angivet i
specifikationerne. Nogle af de mest almindelige porese materialer er anfert nedenfor.

+  Stof

+  Skum

«  Skum med abne celler

« Pap med lav massefylde

« Papir med lav massefylde

+ Perforerede materialer

« Ubehandlet trae

Felgende graf giver en oversigt over vakuummer, der kan opnds afheengig af arbejdsemnets
porgsitet.

Graf over porgsitet vs. vakuum

High -
Paper
) Non coated (brown) ‘ ’
2 cardboard
i J—
wy
=
2
g Coated cardboard,

metals, glass, plastics

Low |-
40 50 60

0 10 20 30
Vacuum (kPa)

Se tabellen nedenfor med generelle anbefalinger, hvis der kreeves andre sugekopper il
bestemte materialer.

Emnets overflade Vakuumkoppens facon Vakuumkoppens materiale

Hard og flad Normal eller dobbelt leebe  [Silikone eller NBR
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Emnets overflade Vakuumkoppens facon Vakuumkoppens materiale
Bladt plastik eller plastikpose |Seerlig type plastikpose Seerlig type plastikpose
Hard men buet eller ujsevn Tynd dobbelt laebe Silikone eller bledt NBR
Skal males efterfglgende Alle typer Kun NBR
Varierende hgjder 1,5 eller flere skrakanter Alle typer

BEM/ZRK:
o Hvis standardtyperne ikke er tilstraekkelige, anbefales det at kontakte en

vakuumkopspecialist for at finde frem til den optimale vakuumkop.

Sugekopper til folie og poser @25

Denne kop g@ger vakuum-griberens evne til at opsamle og anbringe emner med en overflade
af folie, tyndt papir og plastikposer ved uregelmaessige og kantede armbevaegelser

Antal kopper

Overflade

Folie 0,83 | 1,07 1,43 1,57 1,79 | 2,03 | 2,27 2,51
Tyndt papir 1,08 1,71 2,23 | 3,21 3,74 | 4,37 5 5,63
Folie - rund form 1,28 232 | 3,32 | 425 | 544 | 6,48 | 752 8,56
Plastikpose 0,32 | 054 | 0,63 | 0,74 | 0,94 | 1,09 | 1,25 | 1405

Vakuumkoppen er lavet af silikonegummi, som er godkendt af den amerikanske
fodevarestyrelse (FDA).

Brug af denne vakuumkop mindsker folder i tynde emner (film, vinyl, osv.) ved optag:

- i » o=

12
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Denne vakuumkop er et tilbeher og skal kebes separat. Hvis du vil kebe vakuumkoppen, skal
du kontakte den leverander, hvor VGx-griberen er kobt.

« Sugekopper til folie og poser @25 - PN 106964

Vakuum
Vakuum defineres som procentdelen af absolut vakuum opnaet i forhold til atmosfaerisk tryk,
dvs.:
% vakuum Bar inHg Anvendes typisk til
0,00 rel. |{0,00rel. [0,0 rel.
0% Intet vakuum/ingen loftekapacitet
1,01abs. |101,3 abs. |29,9 abs.
0,20 rel. |20,3rel. |6,0 rel.
20 % Pap og tynd plast
0,81abs. |81,1abs. [23,9 abs.
0,41rel. |40,5rel. |12,0 rel.
40 % Lette emner og lang levetid for sugekopper
0,61 abs. |60,8 abs. (18,0 abs.
0,61rel. |60,8rel. [18,0 rel.
60 % Tunge emner og meget faste greb
0,41 abs. |40,5 abs. [12,0 abs.

Det indstillede vakuum i kPa er malvakuumet. Pumpen kerer ved fuld hastighed, indtil
malvakuumet er opnaet, og kerer derefter ved en lavere hastighed, der er nedvendig for at
opretholde malvakuumet.

Trykket i atmosfaeren varierer med vejr, temperatur og hejde. Griberen kompenserer
automatisk for hgjder op til 2 km, hvor trykket er ca. 80 % af trykket ved havets overflade.

Luftstrom

13
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Luftstrem er den meaengde luft, der skal pumpes for at opretholde det enskede vakuum. Et
helt teet system vil ikke have nogen luftstrem, mens virkelige applikationer har nogle mindre
luftleekager fra to forskellige kilder:

« Laekager fra vakuumkoplaeber

+ Laekager fra emner

En meget lille leekage under en vakuumkop kan veere sveer at identificere (se illustration
herunder).

Uteette arbejdsemner kan vaere endnu sveerere at identificere. Ting, der ser helt teette ud, er
maske slet ikke teette. Et typisk eksempel er grove papkasser. Det tynde ydre lag kraever ofte
en masse luftstrem for at skabe en trykforskel over det (se figuren nedenfor).

Vaer opmaerksom pa felgende:

«  Veer ekstra opmaerksom pa laekager, f.eks. i forbindelse med vakuumkoppens facon og
ujeevne overflader.

- Nar der gribes et objekt med hgj laekage, skal der bruges sa mange af kanalerne A, B, C
og D som muligt.

Folgende graf viser griberens luftstremsevne.

BEMZRK:
Luftstrammen afhaenger af antallet af anvendte kanaler.

14
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VGP pump, airflow performance

60
50
4 channels
40
c 3 channels
-‘.c:_ 30 2 channels
= 20 1 channel
10
0
0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70%
Vacuum percentage
BEMAERK:
Den nemmeste made at afprave, om en papaeske er taet nok, er simpelthen at

afpreve den med gripperen.

En hej vakuumprocent giver ikke en hojere loftekapacitet pa belgepap. Faktisk
anbefales en lavere indstilling, f.eks. 20 %.

En lav vakuumindstilling resulterer i mindre luftgennemstremning og mindre
friktion under sugekopperne. Det betyder, at filtrene og sugekopperne holder
leengere.

Fittings og bleendskruer.

Det er muligt at udskifte sugekopperne ved blot at treekke dem af beslagene. Streek silikonen
til en af siderne, og treek derefter sugekoppen ud.

Ubrugte huller kan blindes med en bleendskrue, og hvert beslag kan udskiftes til en anden
type, sé det passer til den snskede sugekop. Fittings og blaendskruer monteres eller
afmonteres ved at skrue dem fast (2 Nm tilspaendingsmoment) eller lasne dem med den
medfglgende 3 mm unbrakonagle.
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Fittings Blind

Gevindstgrrelsen er den almindeligt anvendte G1/8", der ggr det muligt at montere
standardfittings, bleendskruer og forleengere direkte pa gripperen.

Fjern pumpeudstedning

Det er muligt at lede pumpens udstadningsluft veek fra griberen. Ved at fjerne lyddeemperen
pa siden af griberen er der et G1/8-gevind til en fitting og et reor til at lede udstedningsluften
veek.

Tilpas Gripper
Du kan montere et hvilket som helst tilpasset udstyr ved at bruge de tilgaengelige M6-gevind
pa undersiden af gripperen.

Eksempler pa en tilpasset gripper:

« En plade monteres pa griberen via M6-hullerne i kabinettet. Pladen skal veere mindst 12
mm tyk for at passe til sugekoppen og beslaget.

« Pladen har 8 G1/8-gevind gennem pladen til sugekopperne. De eksisterende sugekopper
inklusive fittings kan derefter bruges.
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«  G1/8-fittings kan bruges direkte over sugekopperne (medfalger ikke).
- Samme fitting kan bruges pa griberen, og der kan derefter monteres rer derimellem.

- For at opna optimal laftekapacitet skal sugekopperne fordeles jeevnt for hver kanal pa
griberen.

BEMZRK:

For rammer, der er starre end dobbelt sa store som VGP20, anbefaler vi at
installere en stabiliserende struktur. Det vil hjeelpe med at minimere
afbejningen i gripperen og beskytte QC'en mod kontinuerlig belastning under
acceleration og deceleration. Se eksempler nedenfor pa, hvordan sddanne
stabilisatorer kan designes.
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Stojniveau

Griberens stojniveau afheenger af emnets overflade og geometri, og mere specifikt af
overfladens laekage. Det afhaenger ogsa af omgivelserne og andet udstyr.

For at male VGP20's stajniveau skal en ekstern virksomhed udfere en test.
Testopseaetningen var som folger:

« Testen fandt sted pd et normalt indendars produktionsomrade.
« De brugte 4 forskellige ucoatede og 1 coated groft stykke pap som emne.

- Testen korte 4 cyklusser, der kombinerede greb, hvor robotten beveegede sig, mens den
fastholdt emnet i 8 sekunder, robotten bevaegede sig uden emnet i 7 sekunder, og frigav
derefter.

- Stgjmalingsudstyret blev placeret i en afstand pa 1 m fra robotarmen.
Testen konkluderer, at det gennemsnitligt malte stgjniveau for den vaerste kasse var 71 dB(A),
og den gennemsnitlige stoj for de 5 kasser var 67 dB(A), hvilket er langt under det maksimalt

tilladte stajniveau (80 dB(A)). Derfor vil lignende opsaetninger ikke fordrsage hereskader pa
personer, der opholder sig taet pa VGP20.

Brug af et mere taet ucoated stykke pap som emne vil reducere stojniveauet markant.
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1.2. VGP20, kassens indhold
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@ Blind screws

(2)vGPr20

@ Hex Key 3 mm

19
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1.3. VGP20
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Alle mal er i mm og and [tommer].
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