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1. Datovy list

1.1. Uchopovac Gecko Gripper

Obecné vlastnosti Gecko Gripper Gecko Gripper Gecko Gripper Jednotka
SP1 SP3 SP5
UV N 3 5 [kg]
Maximalni uzitec¢né zatizeni 22 6.6 1 [Ib]
Minimum |3 8 12 [N]
Predbezne Sttedni |7 20 29 IN]
zatizeni
Maximum |11 32 46 [N]
Doba odpojeni 100-1000 (v zavislosti na rychlosti robotu) [ms]
Drzi obrobek pfi ztrateé Ano, pro dny, pokud je dobfe vycentrovano
napdajeni?
Klasifikace IP P42
" x 69 x 71 [mm]
Rozméry (V x S) 27x2.8 [palec]
0,267 0,297 0,318 [kd]
Hmotnost 0,587 0,653 0.7 [Ib]

Obecné vlastnosti podlozek

Jednotka

Material

Patentovanad silikonova smés

Vlastnosti opotiebeni

Z4avisi na hrubosti povrchu

Interval vymény

~200 000

[cykly]

Cistici materidl

Izopropylalkohol a hadfik, ktery nepousti viakna

Interval cisténi Proménna

Obnova 100%

Podminky Minimum Optimalni Maximum Jednotka

Provozni teplota |0 - 50 [°C]

32 - 122 [°F]

Skladovaci -30 - 150 [°C]

teplota -22 - 302 [°F]

Vlastnosti Matny povrch|Vysoce leStény | NEUVEDENO | Poznamka: HladSi povrchy

povrchu vyzaduji mensi silu predpéti
pro pozadovanou silu
uzite¢ného zatizeni.

Zaruka: 3 roky nebo 3 000 000 cykll, podle toho, co nastane dfive, v souladu s oficidlnimi
zaru¢nimi podminkami stanovenymi v partnerské smlouvé. Jeden provozni cyklus je
definovan jako jedna kompletni sekvence uchopeni a uvolnéni, coz odpovidd 6 000 000
pohyb pfi otevirdni nebo zavirdni.
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Jak soucast zvednout pomoci Gecko Gripper

Uchopeni

s

Poloha Kontakt a pfedbézné zatizeni

Zdvih

Jak uvolnit dil

Metoda 1 — Pohyb odlupovani robotu:

Uvolnéni

Misto Sklopit a uvolnit

Metoda 2 — Upevnovaci krouzek:

Uzivatelé si také mohou vyrobit vlastni pfipravek, ktery jim pomize pti odlepovani objektu,
pokud vyse uvedena metoda neni zadouci. Gecko Gripper by napfiklad mohl uchopit panel a
poté se pfesunout na vidlicovy ndstroj, ktery by se mezi nimi pohyboval, posunoval se nahoru

a uvolfioval objekt. Konstrukce pfipravku je zcela na uvazeni uzivatele.

Poznamky k pouziti

Vzhledem k jedine¢nému mechanismu plsobeni Gecko Gripper je dllezité porozumét
nasledujicim kli¢ovym provoznim principlm pro spravné pouzivani uchopovace a pro

dosazeni optimdlniho vykonu uchopovace. Tohle je VELMI dilezité.

« Hrubost povrchu ovliviiuje uchopenf

Gecko Gripper nejlépe funguje s vysoce lesténymi povrchy, které umoznuji maximalni
kontakt mezi pfilnavymi polstarky a povrchem podkladu. Jakmile je povrch méné hladky,
je k uchopeni substratu zapotrebi vétsi sily pfedpéti. Matné povrchy je tfeba povazovat za

maximalni hranici hrubosti povrchu, kterou je uchopovac schopen uchopit.

« Podminky prostfedi ovliviujici uchopenf

Pfilnavé polstarky vyuZivaji van der Waalsovy sily k pfipojeni k substratu. Pokud je na
povrchu substrdtu prach nebo nedistoty, podlozky budou s témito ¢asticemi misto toho



DATOVY LIST @ robot

interagovat. Zaprasené, mastné, mastné nebo mokré podklady na Gecko Gripper
nepfilnou. Gripper funguje nejlépe s Cistymi, hladkymi a suchymi povrchy.

« Predbézné zatizeni urCuje maximalni uzite¢né zatizeni
Sila pfilnavosti zavisi také na velikosti sily prfedpéti pisobici na povrch. Tato sila predpéti
zavisi také na hladkosti nebo hrubosti povrchu. Pfidrzna sila je také syta pfi urcité sile
predpéti specifické pro materidl a provozni podminky; zde se uplatfiuje maximalni
predpéti.

« Sladeni funkce uchopeni's funkci detekce kolize robota nebo jinymi bezpecnostnimi
systémy

Pri pouZiti zafizeni Gecko Gripper s robotem s fizenim polohy je tfeba ve fazi uchopenf
objektu dbat na to, aby nedoslo k vypnuti systému detekce kolize robota. Nejvétsi sila
uchopovace zavisi na velikosti podlozky. Pfiblizné maximaini hodnoty sily pro uchopovace
fady SP jsou nasledujici: SP1=15N; SP2 = 40N; SP3 = 60N. Podle typu robota a objektu
muUze byt nutné upravit nastaveni spoluprdce nebo kolize robota, aby se zabranilo vypnutf
robota pfi kontaktu.

« Misto zdvihu a momenty objektu mohou pfekonat silu uchopenf

Specifikace pfilnavosti uchopovace predpokladaji, ze tézisté objektu je ve stfedu
podlozky uchopovace. Pokud tézisté objektu neni na podlozce ve stfedu nebo na objekt
plsobi momenty, mlze pohyb robota s objektem snizit silu pfilnavosti uchopovace a

zpUsobit jeho upusténi.
« Podlozky se opotrebuiji

Casem se podlozky opotiebujf a je tieba je vyménit. Neexistuje zadny deterministicky
zpUsob, jak zjistit, jak moc jsou desti¢ky opotfebované, takze uzivatel musi dbat na interval
vymeény desti¢ek. Ten bude zaviset na prostfedi, ve kterém jsou podlozky pouzivany.

Ucinnost na rtizné materialy

Schopnost uchopovace Gecko Gripper manipulovat s pfedméty ovliviiuje nékolik faktord:
hrubost povrchu v mikroméfitku (primeérna hrubost), nerovnosti na povrchu v makroméfitku
(prostorova cetnost hrbolk( - také zvinéni), také orientace téchto ryst (poloZeni - nebo zplsob
opracovani, napf. lapovani, brouseni, Blanchard atd.) a tuhost materidlu. Pokud je material
pfilis mekky, Gecko Gripper nebude schopen se proti materidlu prosadit a uchopit jej. Pro
snazsi interpretaci jsme pfilozili nize uvedenou tabulku, kterd zobrazuje hrubost textury a
tuhost na levé strané (stupnice 1, 5 a 10 - nejvysSi) v porovnani s uziteCnym zatizenim
uchopovace Gecko Gripper. Zelena barva znaci, Ze je mozné tento pfredmeét uchopit, zlutd
barva je sporna a Cervenad barva nevede k uchopeni. Stupnice je relativni a lehce nahodil3,
ma slouzit jako obecné voditko. DalSi odborné informace naleznete v uzivatelské pfirucce k
chapadlu Gecko Gripper.

Tuhost Hrubost Ptiklad materialu / substratu Gecko Gripper SP1
Uzitené zatizeni [kg]
0,02(0,05(0,1 |0,25

1 1 Volna félie Mylar
5 1 Prdhledny list
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Tuhost Hrubost

Priklad materialu / substratu

Gecko Gripper SP1

Lesténad zrcadlova ocel, kov, soldrni
panel
1 Pfilnava fdlie, zaviraci sacky
5 Leskld lepenka (krabice na ceredlie)
10 Deska s plosnymi spoji
1 10 Laminovaci plast/fdlie
5 10 VInita lepenka
10 10 Piskovany hlinik
Priklad materiadlu / substratu Gecko Gripper SP3
Uzitecné zatizeni [kg]
01 |0.2 |03 |0.75
1 1 Volna fdlie Mylar
5 1 Prdhledny list
10 1 Lesténa zrcadlova ocel, kov, solarni
panel
1 Pfilnava fdlie, zaviraci sacky
5 Leskld lepenka (krabice na ceredlie)
10 Deska s plosnymi spoji
1 10 Laminovaci plast/fdlie
5 10 VInitd lepenka
10 10 Piskovany hlinik
Priklad materidlu / substratu Gecko Gripper SP5
Uzitecné zatizeni [kg]
0,1 ]0,25(0,5 |1.0
1 1 Voln3 fdlie Mylar
5 1 Prdhledny list
10 1 Lesténa zrcadlova ocel, kov, soldrni
panel
1 Ptilnava fdlie, zaviraci sacky
5 Leskla lepenka (krabice na ceredlie)
10 Deska s ploSnymi spoji
1 10 Laminovaci plast/fdlie
5 10 VInita lepenka
10 10 Piskovany hlinik
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POZNAMKA:

@robot

Tyto tabulky slouzi jako voditko pro lepsi pochopeni uzite¢ného zatizeni a typu
substratu pro Gecko Gripper.

Kritéria pro tuhost a hrubost jsou zdkladnim méfitkem na stupnici 1-10; zde jsou vztazné body
pouzivané ke stanoveni hodnot.

Priklad

Tuhost Popis

1

Flexibilni Tkanina

5

Polopruzny | Karton

10

Tuha Kov

Hrubost Popis Priklad RMS hodnota
1 LeStény/hladky | LeStény kov 0,1 mikronu

5 Texturovany Karton 7 mikron(

10 Hruby Piskovany kov | 28 mikronu
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1.2. Obsah krabice Gecko Gripper

LI he,

@ Gecko Gripper

@ Extra Gecko Pad
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1.3. Uchopovac Gecko Gripper

®71(2.80]
= 1
e /
Ll |
— ©»25[0.98]
N
S,
N
NS s
| |
|
SP1 @35[1.38]
SP3 (60[2.36] (SHOWN)
SP5 @ 75[2.95]

VSechny rozmeéry jsou v mm a [palcich].
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