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WPROWADZENIE @ robot

1. Wprowadzenie

1.1. Wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa

NIEBEZPIECZENSTWO:

! '\ Nalezy przeczytac i zrozumiec¢ wszystkie informacje dotyczace bezpieczenstwa
' podane w tych instrukcjach oraz ich przestrzegac Jak rowniez instrukcje
obstugi robota i catego powigzanego wyposazenia przed wtaczeniem ruchu
robota. Niezastosowanie sie do tych instrukcji moze Spowodowad smierc lub
powazne urazy.

1.2. Zakres instrukcji

Niniejsza instrukcja dotyczy nastepujacych produktdéw firmy OnRobot i ich komponentdow:

1.2.1. Gecko SP1/3/5

Narzedzie Wersja

Gecko SP1/3/5 | v1

1.3. Nazewnictwo

1.3.1. Compute Box / Eye Box

Terminy Eye Box i Compute Box stosuje sie wymiennie.

1.4. Prawa wtasnosci

Informacje zawarte w niniejszym dokumencie stanowig wtasnosc spétki OnRobot A/S i nie
nalezy ich kopiowac w catosci ani w czesci bez pisemnej zgody OnRobot A/S. Informacje
zawarte w niniejszym dokumencie moga ulega¢ zmianom bez wczesniejszego
powiadomienia i nie nalezy ich rozumiec jako zobowigzania ze strony OnRobot A/S. Niniejsza
instrukcja obstugi jest okresowo sprawdzana i poprawiana.

Spodtka OnRobot A/S nie ponosi odpowiedzialnosci za ewentualne btedy lub pominiecia w
niniejszym dokumencie.

Prawa autorskie © 2015-2022 by OnRobot A/S.
Logo OnRobot A/S jest znakiem handlowym spdtki OnRobot A/S.
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2. Bezpieczenstwo

Osoby wykonujacy integracje robota odpowiadaja za przestrzeganie obowigzujgcych
przepisdw i regulacji dotyczacych bezpieczenstwa w danym kraju oraz za wyeliminowanie
wszystkich zagrozen podczas eksploatacji. Obejmuje to m. in.:

+ Ocene ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego

« Podtaczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, o ile wymaga tego
ocena ryzyka

«  Wprowadzanie odpowiednich ustawien bezpieczerstwa w oprogramowaniu robota
« Zapewnienie, ze uzytkownik nie zmodyfikuje jakichkolwiek zabezpieczen

« Sprawdzenie, czy caty system zrobotyzowany zostat poprawnie zaprojektowany i
zainstalowany

«  Wskazywanie instrukcji uzycia

+ Oznakowanie instalacji zrobotyzowanej odpowiednimi oznaczeniami i zamieszczenie
danych kontaktowych osoby odpowiedzialnej za integracje

+ Zebranie catej dokumentacji, w tym oceny ryzyka i niniejszej instrukcji obstugi, w pliku/
rejestrze technicznym

2.1. Przeznaczenie

Narzedzia OnRobot sg przeznaczone do stosowania z robotami wspdtpracujgcymi oraz
lekkimi robotami przemystowymi o réznym udzwigu zaleznym od specyfikacji danego
narzedzia montowanego na koricu ramienia. W wiekszosci przypadkdw narzedzia OnRobot sg
stosowane w ramach aplikacji typu pick-and-place, testowania jakosci, kontroli jakosci,
inspekcji oraz wykanczania jakosci.

Narzedzia montowane na koricu ramienia moga byc¢ eksploatowane wytacznie w warunkach
podanych w punkcie 7.1. Specyfikacje techniczne.

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

« Stosowanie w Srodowiskach zagrozonych wybuchem

« Stosowanie w medycynie i sytuacjach zagrozenia zycia

» Stosowanie przed dokonaniem oceny ryzyka

+ Stosowanie niezgodnie z dopuszczonymi warunkami i specyfikacjami eksploatacji

« Stosowanie w poblizu gtowy, twarzy i oczu ludzi

« Stosowanie jako sprzetu do wspinania sie

2.2. Ogolne instrukcje bezpieczenstwa

Zasadniczo nalezy przestrzegac wszystkich krajowych przepiséw, praw i regulacji
obwiazujacych w kraju, w ktérym urzadzenie zostanie zainstalowane. Integracja i eksploatacja
produktu musza uwzgledniac ostrzezenia podane w niniejszej instrukcji obstugi. Nalezy
zwrocié szczegdlng uwage na nastepujace ostrzezenia:
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NIEBEZPIECZENSTWO:

Przed uruchomieniem robota nalezy ze zrozumieniem przeczytac wszystkie
informacje dotyczace bezpieczeristwa zawarte w niniejszej instrukcji obstugi, a
takze w instrukcji dotyczgcej robota oraz innego zwigzanego z nim
wyposazenia i stosowac sie do nich. Niestosowanie sie do informacji w
zakresie bezpieczenstwa moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

Informacje podane w tej instrukcji obstugi nie obejmujg projektowania,
instalowania i obstugi catej aplikacji zrobotyzowanej oraz innych urzadzen
peryferyjnych, ktére maja wptyw na bezpieczenstwo catego systemu.
Kompletny system nalezy zaprojektowac i zainstalowac zgodnie z
wymaganiami bezpieczenstwa okreslonymi w normach i przepisach kraju, w
ktdrym zostanie on zainstalowany.

Zadne informacje podane w niniejszej instrukcji obstugi nie moga by¢
interpretowane jako udzielana przez firme OnRobot A/S gwarancja, ze
aplikacja zrobotyzowana nie spowoduje obrazen lub szkdd, nawet jesli
aplikacja zrobotyzowana jest zgodna z wszystkimi instrukcjami
bezpieczenstwa.

Firma On Robot A/S zrzeka sie wszelkiej odpowiedzialnosci, jesli jakikolwiek
osprzet narzedzia OnRobot zostato uszkodzone, zmienione lub
zmodyfikowane w jakikolwiek sposéb. Firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za uszkodzenie osprzetu narzedzia OnRobot, robota lub
innego sprzetu spowodowane btedami programowania lub nieprawidtowym
dziataniem jakiegokolwiek narzedzia OnRobot.

OSTRZEZENIE:

Narzedzia OnRobot podtgczone do zasilania lub robota nie moga byc¢
narazone na kontakt ze skroplinami. W razie wystapienia kondensacji podczas
transportu lub przechowywania, przed uzyciem urzadzenia nalezy je
przechowywac przez 24 godziny w temperaturze 20 - 40 stopni Celsjusza
przed witaczeniem zasilania lub podtgczeniem do robota.

Zaleca sie integracje narzedzi OnRobot zgodnie z nastepujgcymi wytycznymi i normami:

ISO 10218-2
ISO 12100

+ ISO/TR 202181
ISO/TS 15066
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OSTRZEZENIE:

+ Przed uruchomieniem robota nalezy prawidtowo zabezpieczyc narzedzia.

- Kiedy wtaczone jest zasilanie, nie zblizac palcéw, ubran i wtoséw do
narzedzi.

* Przy pracy z ostrymi przedmiotami zawsze stosowac okulary ochronne.

* Przy pracach konserwacyjnych lub kontroli systemu zawsze upewnic sig, ze
zasilanie jest catkowicie odtgczone.

+ Nie stosowac narzedzi przy pracach obejmujgcych ludzi lub zwierzeta.

+ Nie dokonywac zadnych modyfikacji urzadzen.

- Jesli robot obstuguje ograniczony obszar roboczy/limit sity/predkosci, nalezy
stosowac te funkcje.

+ Wybrac trasy robota, ktére minimalizujg ryzyko wewnetrznego zakleszczenia
sie przegubdw robota i narzedzi.

2.3. Ocena ryzyka

Osoba wykonujaca integracje robota musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka catego systemu
zrobotyzowanego. Narzedzia OnRobot sg stosowane wytacznie jako elementy systemu
zrobotyzowanego. W zwigzku z tym moga byc¢ bezpiecznie wykorzystywane, jesli osoba
odpowiedzialna za integracje uwzglednita aspekty bezpieczenstwa catego systemu.
Narzedzia OnRobot zaprojektowano tak, aby miaty stosunkowo ptaska i optywowa
konstrukcje o ograniczonej liczbie ostrych krawedzi i punktéw

W ramach aplikacji wspoétpracujacych tor pracy robota moze odgrywac istotna role dla
bezpieczenstwa. Osoba odpowiedzialna za integracje musi wzig¢ pod uwage kat kontaktu z
ciatem cztowieka, tj. ustawic orientacje narzedzi OnRobot oraz przedmiotow tak, aby
powierzchnia kontaktu w kierunku ruchu byta mozliwie jak najwieksza. Zaleca sie, aby styki
narzedzia byty skierowane w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu.

Firma OnRobot A/S zidentyfikowata podane ponizej potencjalne zagrozenia jako zagrozenia
istotne, ktére musza byc wziete pod uwage przez osobe odpowiedzialng za integracje:

+ Przedmioty wyrzucane przez narzedzia OnRobot z powodu utraty chwytu

» Przedmioty spadajgce z narzedzi OnRobot z powodu utraty chwytu

« Obrazenia spowodowane uderzeniem ludzi przez przedmioty, osprzet narzedzi OnRobot,
robota lub inne elementy

« Konsekwencje poluzowania sie Srub
« Konsekwencje zablokowania przewoddw narzedzi OnRobot
« Same przedmioty stanowig zagrozenie

2.4. Ochrona srodowiska

Produkty firmy OnRobot A/S nalezy utylizowac zgodnie z obowigzujgcymi prawami,
przepisami i normami krajowymi.

Urzadzenie zostato wyprodukowane z uzyciem ograniczonej ilosci substancji
niebezpiecznych w celu ochrony srodowiska, zgodnie z dyrektywa RoHS UE - 2011/65/UE.
Substancje te obejmuja rted, kadm, otédw, chrom IV, polibromowane bifenyle i polibromowane
difenyloetery.



BEZPIECZENSTWO @ robot

Nalezy przestrzegac krajowych wymogow odnosnie registration obowigzujgcych importeréw
zgodnie z dyrektywa UE WEEE - 2012/19/UE.

g g

RoHS 7


https://www.ewrn.org/national-registers

INSTALACJA SPRZETU

@robot

3. Instalacja sprzetu

3.1. Montaz na robocie

3.1.1. Narzedzia

3.1.1.1. Gecko SP1/3/5

Najpierw zamontuj jedng podktadke Gecko SP.
Wystarczy dokreci¢ podktadke do podstawy
chwytaka Gecko SP.

Nastepnie:

Krok 1:

Zbliz narzedzie do zmieniarki Quick Changer
w sposdb przedstawiony na rysunku.

Po zatozeniu mechanizm mocujacy (pret i
zaczep hakowy) zablokuje czesc dolna.

Krok 2:

Obrdci¢ narzedzie az do jego osadzenia —
powinien by¢ styszalny odgtos klikniecia.

Aby wymontowacd narzedzie, nacisnij
aluminiowy przycisk na zmieniarce Quick
Changer i wykonaj te kroki w odwrotnej
kolejnosci.
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4. Instalacja oprogramowania

4 1. Instalacja oprogramowania Gecko SP1/3/5

W celu uzycia chwytakéw Gecko SP1/3/5 nie jest wymagane URCap.

10



TRYB DZIALANIA @ robot
5. Tryb dziatania

UWAGA:
Zatozono, ze dokonano poprawnej instalacji. W przeciwnym razie wykonad
kroki instalacji podane w poprzedniej czesci.

5.1. Dziatanie chwytaka Gecko SP

Gecko SP to chwytak, ktdry tak jak gekon wykorzystuje przyczepnoscé do podnoszenia
ptaskich przedmiotéw bez zewnetrznych zrédet zasilania, takich jak uktad powietrza.
Dostepne sg chwytaki Gecko SP (z pojedynczymi podktadkami) w trzech wersjach (SP1, SP3 i
SP5), ktdre maja rézny udZzwig maksymalny (odpowiednio 1kg, 3 kg i 5 kg).

W punktach ponizej podano instrukcje dotyczace:

« Dziatania chwytaka Gecko SP.
+ Ustawiania prawidtowego TCP pod katem operacji odrywania.
« Korzystania z funkcji chwytu i zwalniania przez Gecko SP.

5.1.1. Dziatanie chwytaka Gecko SP

Operacje pick and place sg wykonywane przez chwytak catkowicie automatycznie i sg steruje
nimi ramie robota.

Chwytak Gecko Gripper przyczepia sie do ptaskich i gtadkich powierzchni wykorzystujac to
samo zjawisko, ktére wykorzystujg gekony (sity Van der Waalsa). Cel ten realizowany jest
poprzez kontakt z podktadkami przyczepnymi na zasadzie docisnij-przytrzymaj-odczep.

Chwytak tworzy przyczepnosc przez docisk podktadek z uzyciem niewielkiej sity prostopadtej
do powierzchni obiektu. Jest to mozliwe dzieki delikatnemu docisnieciu chwytaka do
powierzchni przedmiotu.

/ Chwytak Gecko SP ma wskaznik obcigzenia

{ MAX

[ wstepnego.

|l 4 mm 4 n
\\ [ / Poprzez scisniecie wewnetrznej sprezyny

1\ mozna uzyskac¢ maksymalne odksztatcenie 4
’{\\\( Sy mm, co odpowiada maksymalnemu
dopuszczalnemu obcigzeniu wstepnemu (np.

X:CPE 46 N w przypadku modelu Gecko SP5).

VAX 4mm 50N
2mm 25N
MN Omm ON




A
TRYB DZIALANIA \‘ J ‘\:‘\"/,“ robot

Podczas nauczania pozycji pobierania

. podktadka Gecko musi zosta¢ dopasowana do

] obrabianego przedmiotu bez $ci$niecia
sprezyny. Oznaczenie MIN wskaZnika

obcigzenia wstepnego umozliwia sprawdzenie

//% tego parametru.

] Aby pobrac obrabiany przedmiot, robot musi
i Maximum zostac przesuniety ku dotowi maksymalnie o 4
mm, aby zastosowac¢ wymagane obcigzenie
| | wstepne.

(W przypadku obstugi kruchych przedmiotow
ruch ku dotowi moze by¢ mniejszy niz 4 mm w
przypadku nizszej sity obcigzenia wstepnego.)

_ Nastepnie przedmiot jest chwytany, aby
mozna go byto uniesd.

7 7
f “ /
[74 //// / ‘ // ////

//////; & /// ///////

Aby odtozy¢ przedmiot musi, zosta¢ on
umieszczony w punkcie docelowym bez
popychania sprezyny. Takze w tym przypadku
znak MIN umozliwia skontrolowanie tego
parametru.

12
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Aby oderwac pad Gecko SP od przedmiotu
obrabianego, narzedzie musi by¢ obrécone o
okoto 10 stopni w stosunku do ustawionego
punktu na zewnetrznej krawedzi podktadki,
gdy przedmiot spoczywa na sztywnej
powierzchni, ktdra nie poddaje sie obrotowi.

Dlatego wazne jest, aby ustawic wtasciwy
punkt TCP (punkt srodkowy narzedzia) przed
zastosowaniem ruchu odrywajacego.

Przedmiot zostaje zwolniony, a chwytak Gecko
SP moze zostac odsuniety.

UWAGA:

o Jesli powyzsza metoda nie jest odpowiednia, uzytkownik moze takze
zastosowac wiasny osprzet do odrywania przedmiotéw. Na przyktad: chwytak
Gecko SP moze chwycic¢ panel, podac go narzedzia z elementem widtowym,
ktérego ruch ku gdrze powoduje zwolnienie przedmiotu. Za projekt
rozwigzania osprzetowego odpowiada wytacznie uzytkownik.

5.1.2. Ustawianie TCP

Jak podkreslono w poprzednim punkcie, przed skorzystaniem z funkcji odrywania bardzo
wazne jest prawidtowe ustawienie TCP.

Funkcja odrywania wymaga co najmniej prawidtowego ustawienia parametru przesuniecia
kierunku Z lub Y.

UWAGA:

W przypadku stosowania zmieniarki Dual Quick Changer nalezy tez podac
parametry obrotu TCP zgodnie ze strong eksploatacji (podstawowy lub
dodatkowy)

Przejdz do TCP dodaj nowy TCP i nadaj mu nazwe TCP_Gecko_SP.
Istnieja trzy rodzaje okragtych podktadek o nastepujacych srednicach: 35, 60 i 75 mm.

Podczas programowania ruchu odrywania chwytaka prostsze jest obracanie go wokét punktu
na krawedzi podktadki; dlatego w polu wspétrzednych X lub Y nalezy wpisa¢ potowe
rozmiaru zamontowanej podktadki.
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Poniewaz ruch mozna wykonac¢ w dowolnym kierunku, wartos¢ moze byc¢ dodatnia lub
ujemna.

un allation Move =] og - ) = L
Tool Center Point TCP Visualization

TCP e
/] mee > [ ® 1] +]
Mounting
1/0 Setup Position
Variables X 30.0/mm
Start Y 0.0 mm /
artup e ——— _
z 95.0 mm # Wizard *
Smooth
Transition
Crientation
Conveyor
Tracking Units Rotation Vector [rad] v ‘
Screwdriving RX 0.0000 E
Home Y 0000
2
Tool I/O RZ ﬂ / Wizard

D safety Payload and Center of Gravity Tool Flange

: :
Payload: | 0.00 kg O Center of gravity
> Fieldbus
' ! X z

oo
ojlojo

o

O Normal d @ 00% E‘i\'l'\\_l\-jt\‘]ﬂ.

5.2. Polecenia URScript

Polecenia URScript moga byc¢ uzywane razem z innymi skryptami.

5.2.1. Gecko SP1/3/5

5.2.1.1. Chwyt i zwalnianie

Na nosniku pamieci USB znajduje sie przyktadowy plik, w ktérym pokazano, jak wykonywac
operacje chwytania i zwalniania z zastosowaniem uprzednio ustawionego TCP.
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6. Dodatkowe opcje oprogramowania

6.1. Compute Box / Eye Box

6.1.1. Konfiguracja interfejsu Ethernet

Aby umozliwi¢ korzystanie z interfejsu Ethernet przez robota/komputer, nalezy wprowadzic
prawidtowy adres IP dla modutu Compute Box / Eye Box. Adres IP mozna skonfigurowac
korzystajac z przetacznikéw DIP 3 i 4.

OSTRZEZENIE:

/ ! Zatrzymacd program robota przed zmiang jakichkolwiek ustawien interfejsu
Ethernet.
UWAGA:
Skonfigurowanie przetacznika DIP 3 usuwa uprzednio ustawiony adres IP.

Aby przechodzi¢ pomiedzy trybami, nalezy zmienic przetaczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box, aby zmiany zostaty
wprowadzone.

DIP 3 — ustawia adres IP Compute Box / Eye Box

+ ON: Staty adres IP (192.168.1.1)
« OFF: Dynamiczny lub statyczna adres IP (mozna ustawic w Web Client)

DIP 4 - ustawia, czy podtaczony robot lub laptop otrzyma adres IP z Compute Box / Eye Box

+  ON: Serwer DHCP wytaczony
+  OFF.DHCP witgczony

Zalecamy ustawienie przetgcznikow DIP wedtug jednej z ponizszych opcji:

+ Tryb staty IP/automatyczny - w prostych instalacjach (bez podtaczenia do zewnetrznej
sieci i/lub PLC)

« Tryb zaawansowany - w bardziej ztozonych instalacjach (stosowana jest sie¢ zewnetrzna
i/lub PLC)

Tryb Statyczny IP/automatyczny (domysine ustawienie fabryczne)

Aby zmiany zostaty wprowadzone, nalezy ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji
ON, a przetacznik DIP 4 w pozycji OFF i zastosowac cykl zasilania.




DODATKOWE OPCJE OPROGRAMOWANIA @ ro bot

Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Adres IP Compute Box / Eye Box jest | Compute Box Eye Box automatycznie przydzieli adres IP
statyczny 192.168.1.1. do podtaczonego robota/komputera, jesli zostat
skonfigurowany, aby otrzymac adres IP automatycznie.

UWAGA:
Zakres dla przydzielonego adresu IP to

192.168.1.100-105 (maska podsieci
255.255.255.0).

Jesli modut Compute Box / Eye Box jest
stosowany w sieci firmowej, w ktdrej jest
juz stosowany serwer DHCP, zaleca sie
zastosowanie trybu zaawansowanego.

Tego adresu IP nie mozna zmieniac.

W tym trybie opcja serwera DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wtgczona.

Tryb zaawansowany (jakikolwiek statyczny lub dynamiczny adres IP/ statyczna lub
dynamiczna maska podsieci)

Ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji OFF, a przetacznik DIP 4 w pozycji ON i
zastosowac cykl zasilania, aby zmiany zostaty wprowadzone.

Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Przypadek 1: Statyczny adres IP Compute Box/Eye Box nie przypisuje adresu IP do
robota/komputera.

W danej sieci jest juz stosowany
adres IP192.168.1.1 lub trzeba Ustaw adres IP robota/komputera w nastepujacy
skonfigurowad inng maske podsieci. | sposdb:

Aby zapewni¢ prawidtowa komunikacje, nalezy upewnic
sie, ze w sieci robota/komputera ustawione jest
odpowiadajagce ustawienie IP. Uzyj tej samej maski
podsieci ale inny adres IP.

Przypadek 2: Dynamiczny adres IP Adres IP robota/komputera jest ustawiany dynamicznie.

robota Zewnetrzny serwer DHCP przypisuje adres IP robota/

komputera.

* Domyslnie adres IP Compute Box / Eye Box jest ustawiony na Dynamiczny adres IP.

Adres IP Compute Box / Eye Box mozna ustawi¢ na dowolng wartos¢ przy uzyciu Web Client.
Wiecej informacji podano w punkcie Web Client: Menu ustawien. W pozycji Ustawienia sieci
ustaw Tryb sieci na Statyczny adres IP lub Dynamiczny adres IP.

W tym trybie opcja serwer DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wytgczona.
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6.1.2. Web Client

Aby uzyskac dostep do klienta Web Client na komputerze, najpierw nalezy skonfigurowac
interfejs Ethernet, aby zapewnic¢ wtasciwg komunikacje miedzy komputerem a modutem
Compute Box. Zaleca sie zastosowanie fabrycznych ustawien przetgcznika DIP (DIP 3 w
pozycji On i DIP 4 w pozycji Off) (wiecej informacji podano tutaj 6.1.1. Konfiguracja interfejsu
Ethernet).

Nastepnie nalezy wykonad nastepujace etapy:

« Podtaczy¢ modut Compute Box do komputera dostarczonym kablem UTP.
+  Wiaczyc zasilanie modutu Compute Box na dostarczonym zasilaczu

« Odczekad minute, az dioda LED modutu Compute Box zmieni kolor z niebieskiego na
zielony.

« Otworzyc przegladarke internetowa na komputerze i wpisa¢ adres IP modutu Compute
Box (domysine ustawienie fabryczne to 192.168.1.1).

Otworzy sie strona logowania:

Zaloguj sie do OnRobot
Web Client

NAZWA UZYTKOWNIKA

admin

HASLO

Zapamigtaj mnie { ZALOGUJ SIE )
Nie pamietasz hasta?

Zaloguj sie przy uzyciu nazwy uzytkownika 'admin' oraz hasta
Podczas pier log: ia wyswietli sie monit o
koniecznosci zmiany domyslnego hasta.

4

Domysliny fabryczny login administratora to:

Nazwa uzytkownika: admin
Hasto: OnRobot

Podczas pierwszego logowania nalezy wpisac nowe hasto: (hasto musi sktadac sie z co
najmniej 8 znakdw)
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Zmien domyslne hasto
administratora

NOWE HASLO

Tu wprowad# nowe hasto

POTWIERDZ HASLO

Tu wprowadz ponownie nowe hasto

Yy
l/ PRZESLLJ )
. S

Po zalogowaniu sie po lewej stronie ekranu wyswietlane sg nastepujace menu:

robot wWEBCLIENT

Devices

Configuration

WebLogic™

Paths

Update

TCP/CoG

+ Urzadzenia — Monitorowanie i sterowanie podtaczonymi urzadzeniami (np.: chwytaki)
« Konfiguracja — Zmiana ustawiern modutu Compute Box
«  WeblLogic" — Programowanie cyfrowego interfejsu I/O poprzez OnRobot WebLogic™

. Sciezki — Importowanie/eksportowanie zarejestrowanych sciezek (niedostepne dla
wszystkich robotéw)

« Aktualizuj — Aktualizacja modutu Compute Box i urzadzen

+  TCP/CoG — Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP (punktu
Srodkowego narzedzia) i COG (srodka ciezkosci) danej kombinacji produktéw OnRobot.

W prawym gdérnym rogu ekranu wyswietlaja sie nastepujagce menu:

. E Wybdr jezyka aplikacji Web Client

. m Ustawienia konta (np.: zmiana hasta, dodanie nowego uzytkownika)

Ponizej opisane sg te menu.
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6.1.3. Web Client: Menu urzadzen

Aby kontrolowad/monitorowac urzadzenie, kliknac przycisk Wybierz.

Wybierz wykryte urzadzenie(-a):

Compute Box HEX-E/H QC

Sy oy
‘:\ WYBIERZ ) f\ WYBIERZ )

RG2

WYBIERZ
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6.1.4. Web Client: Menu ustawien

Konfiguracja

Ta strona umozliwia konfiguracje Compute Box / Eye Box.

PRZESTROGA

Nieprawidtowe ustawienia moga spowodowac utrate tacznosdi sieciowej urzgdzenia.

ON 1. Tryb wejscia cyfrowego: NPN
q F 2. Tryb wyjscia cyfrowego: NPN
3. Na tej stronie mozna skonfigurowa¢ ustawienie adresu IP Compute Box Eye Box

1.2 3 4 4.Serwer DHCP wiaczony: Compute Box [ EYE Box prébuje przypisac adres IP do robota

USTAWIENIA SIECI (] USTAWIENIA SKANERA ETHERNET/IP

Adres MAC B8:27:EB:0E:C9:A3

Tryb sieci Domyslny statyczny adres IP

Adres IP 192.168.1.1

Adres |P do potaczenia

o

Identyfikator instandji punkt poczatkowy-punkt
koricowy

Identyfikator instandji punkt korficowy-punkt
poczatkowy

Maska podsieci

255.255.255.0

Brama 192.168.1.1 Id instangji konfiguragji

Wymagany przedziat pakietu (ms)

o )
\_ ZAPISZ /\

ZAPISZ

-
A

USTAWIENIA COMPUTE BOX / EYE BOX USTAWIENIA ROBOTA

Typ robota Zaden %

Identyfikator

Adres IP robota -

Wyswietlana nazwa Vs

ZAPISZ

~
v

OpéZnienie zegara 0s e

ZAPISZ

USTAWIENIA WEBLYTICS
ZSYNCHRONIZU

Wsparcie WebLytics Dezaktywowany, mozliwy do odnalezier

Adres IP WebLytics

Podtaczono do serwera Roztgczony

T
\\ ZAPISZ )

Ustawienia sieci:
Adres MAC to swiatowy, unikatowy identyfikator, ktdry jest staty dla urzadzenia.

Rozwijane menu Tryb sieci moze byc¢ uzyte do okreslenia, czy modut Compute Box bedzie
miat statyczny czy dynamiczny adres IP:

« Jesli jest ustawiony na Dynamiczny adres IP,, Compute Box wymaga podania adresu IP z
serwera DHCP. Jesli w sieci, do ktérej jest podtaczone urzadzenie, nie ma sieci DHCP,
Compute Box nie otrzymuje adresu IP i dioda LED swieci sie na niebiesko.

- Jesli wybrana zostanie opcja Statyczny adres IP, wéwczas konieczne jest ustawienie
statycznego adresu IP i maski podsieci.

« Jesli ustawiono Domyslny statyczny adres IP, staty adres IP powraca do domysinych
ustawien fabrycznych i nie mozna go zmienic.

Po ustawieniu wszystkich parametréw, klikna¢ przycisk Zapisz, aby zapisac trwale nowe
wartosci. Odczekacd 1 minute i ponownie podtgczy¢ sie do urzadzenia przy uzyciu nowych
ustawien.
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Ustawienia Compute Box / Eye Box:

W przypadku, gdy w ramach tej samej sieci uzywany jest wiecej niz jeden modut Compute
Box, w celu identyfikacji mozna wprowadzi¢ dowolng nazwe uzytkownika w polu
Wyswietlana nazwa.

W polu Opdznienie zegara pokazywana jest roznica, kliknij Zsynchronizuj zegar , aby
zsynchronizowac czas Compute Box z komputerem.

Ustawienia skanera EtherNet/IP:

UWAGA:
Jest to specjalna opcja potaczenia EtherNet/IP dla niektérych robotow.

W przypadku gdy robotem jest Adapter, a modut Compute Box wymaga zastosowania
Skanera, do komunikacji wymagane sg nastepujace informacje dodatkowe:
« Adres IP do potaczenia — adres IP robota

« Identyfikator instancji punkt poczatkowy-punkt koicowy — patrz instrukcja obstugi sieci
EtherNet/IP robota (tryb skanera)

« ldentyfikator instancji punkt koncowy-punkt poczatkowy — patrz instrukcja obstugi sieci
EtherNet/IP robota (tryb skanera)

- Id instancji konfiguracji — patrz instrukcja obstugi sieci EtherNet/IP robota (tryb skanera)
+  Wymagany przedziat pakietu (ms) — Wartos¢ RPl w ms (minimum 4)

Po zaznaczeniu tego pola wyboru modut Compute Box sprébuje automatycznie potaczyc sie
z robotem (za posrednictwem podanego adresu IP).

Wiecej informacji na temat Ustawienia robota i Ustawienia WebLytics podano w Instrukcji
WebLytics.

6.1.5. Web Client: Menu aktualizacji

Tego ekranu mozna uzywac do aktualizacji oprogramowania na module Compute Box i
oprogramowania sprzetowego urzadzen.
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Aktualizuj

Ta strona umozliwia zaktualizowanie oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

PRZESTROGA

Ukoriczenie instalagji aktualizadji moze zajac kilka minut. Nie wytaczaj ani nie odtaczaj wtyczki Compute Box
ani zadnych innych podtaczonych urzadzen od zrédta zasilania w trakcie aktualizagii.

OPROGRAMOWANIE

Nie wybrano jeszcze pliku aktualizagji... 'C PRZEGLADA /.'
Kliknij tutaj, aby pobrac wynik najnowszej aktualizagji.
OPROGRAMOWANIE SPRZETOWE
KOMPONENTY BIE.ZACA WERSJA WYMAGANA WERSJA
Compute Box (CBOX_RPT)
Oprogramowanie sprzetowe 150 150 v
HEX-E/H QC (HEXHC001)
Oprogramowanie sprzetowe 208 208 v
+ Aktualne O Wymagana aktualizacja ® Wazesniejsze wersje nie 53 obstugiwane
- PRZESTROGA:
/ \\“ . e . P .
o N Podczas procesu aktualizacji (trwa okoto 5-10 minut) NIE wytgczac wtyczki

urzadzenia ani nie zamykac okna przegladarki. W przeciwnym razie
aktualizowane urzadzenie moze zostac¢ uszkodzone.

Ekrany tadowania podczas procesu aktualizacji sg takie same dla aktualizacji
oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

Oprogramowanie Aktualizuj

Kliknij Przegladaj , aby wyszukac plik aktualizacji oprogramowania . cbu. Nastepnie przycisk
Przegladaj zmieni sie na Aktualizuj.
Kliknac¢ przycisk Aktualizuj, aby rozpoczac proces aktualizacji oprogramowania.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.
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Oprogramowanie sprzetowe Aktualizuj

C Wymagana aktualizacja: Aktualizacja oprogramowania sprzetowego jest wymagana, gdy
dowolny sktadnik jest nieaktualny.

Kliknij Aktualizuj w pozycji oprogramowanie sprzetowe na stronie, aby rozpoczac¢ proces
aktualizacji oprogramowania sprzetowego.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.

Aktualizowanie w toku, prosze czekacd...

Ukoriczenie tego procesu moze zajac kilka minuk.
AARANNARNRRGRRRNRNNY

~
ZAMKNIJ )|
A

Zaktualizowano pomyslnie.

N
I ZAMKNIJ |
hN A

6.1.6. Web Client: Ustawienia konta

To menu moze byc¢ uzywane do: e 0]
- PL -

« Patrz identyfikator biezgcego uzytkownika

« Przejdz do Ustawienia konta admin

- Wylogowanie Administrator

USTAWIENIA KONTA

WYLOGUJ SIE

Ustawienia konta:
Ta strona ma dwie zaktadki:

« Mgj profil — aby zobaczyc¢ i zaktualizowac obecnie zalogowany profil uzytkownika (np.:
zmienic hasto)

« Uzytkownicy — do zarzadzania uzytkownikami (np.: dodawanie/usuwanie/edycja)

W zaktadce Mdj profil aby zmieni¢ dowolne dane profilu (np.: hasto), klikna¢ przycisk
Aktualizuj profil.
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Maoj profil Uzytkownicy

admin
Administrator

Imie
Nazwisko
E-mail

Nr tel.

Opis

'ﬁ'\ AKTUALIZUJ PROFIL

W zaktadce Uzytkownicykliknac przycisk Dodaj nowego uzytkownika , aby dodac wiecej
uzytkownikdw:
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Dodaj nowego uzytkownika

NAZWA UZYTKOWNIKA

Tu wprowadZ nazwe uZytkownika

IMIE

NAZWISKO

ROLA STATUS
Uzytkownik Aktywny

OPIS

HAStO

Tu wprowadz hasto uzytkownika

POTWIERDZ HASEO

Tu wprowadZ hasto ponownie

4 N
(_ zAPIsZz  )(  ANULUJ

Istnieja trzy poziomy uzytkownika:

+ Administrator
« Operator
«  Uzytkownik

Wprowadzic¢ informacje o uzytkowniku i klikna¢ przycisk Zapisz.

Aby pdzniej zmieni¢ informacje o uzytkowniku, wystarczy klikngc na ikone edycji 7
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Méj profil Uzytkownicy

( DODAJ NOWEGO UZYTKOWNIKA > Mozesz dodac w swojej sieci nowego uzytkownika, aby monitorowac urzadzenia i sterowad nimi.

NAZWA UZYTKOWNIKA ¥ ROLA IMIE NAZWISKO E-MAIL NR TEL. AKTYWNY
admin Administrator a /
operator Uzytkownik a P <]

Aby uniemozliwi¢ uzytkownikowi zalogowanie sie, nalezy:
« dezaktywowac poprzez zmiane stanu w trybie edycji Aktywny

« lub usungd, klikajac ikone usuwania 9.
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@robot
7. Specyfikacja sprzetowa

7.1. Specyfikacje techniczne

7.1.1. Gecko SP1/3/5

Wiasciwosci ogdlne Jednostka
L 1 3 5 kg]
Maksymalny udzwig 22 6.6 1 [Ib]
Minimum 3 8 12 [N]
Obcigzenie Srednie 7 20 29 [N]
wstepne
Maksimum 1 32 46 [N]
Czas oderwania 100-1000 (w zaleznosci od predkosci [ms]
robota)

Utrzymuje przedmiot przy odcieciu | Tak, przez kilka dni w przypadku prawidtowego

zasilania?

wycentrowania

Klasyfikacja IP

P42

Wymiary (wys. X szer.) 69x 7 [mm]
ymiary {wys. : 2,7x2,8 [cale]
Masa 0,267 0,297 0,318 kgl
0,587 0,653 0,7 [Ib]
Ogolne wiasciwosci Jednostka
podktadek
Materiat Zastrzezona mieszanka silikonowa

Wiasciwosci zuzycia Zalezy od chropowatosci powierzchni

~200 000 [cykli]

1) Stacja czyszczenia OnRobot

2) Watek silikonowy

3) Alkohol izopropylowy i niepozostawiajgca ktaczkdéw
Sciereczka

Czestotliwos¢ wymiany

Uktady czyszczenia

Czestotliwosc czyszczenia |Zmienna

Odzysk 100%

Warunki Minimum Optymalne Maksimum Jednostka
Temperatura 0 - 50 [°C]
otoczenia podczas |32 - 122 [°F]
eksploatacji

Temperatura -30 - 150 [°C]
przechowywania -22 - 302 [°F]
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Warunki Minimum Optymalne Maksimum Jednostka
Cechy powierzchni Matowe Mocno ND. Uwaga: gtadsze
wykonczenie wypolerowane powierzchnie

wymagajg mniejszej
sity obcigzenia
wstepnego do
uzyskania pozadanej
sity tadunku.

Okres eksploatacji 1000000+ - - [cykli]
sprezyny*

* Informacje na temat wymiany podano w punkcie Konserwacja.

Chwytanie przedmiotu przy uzyciu chwytaka Gecko Gripper SP

Pochwycenie

Pozycja Kontakt i obcigzenie wstepne | Podnoszenie

Zwalnianie przedmiotu

Metoda 1 — ruch odrywajgcy robota:

Umieszczenie Przechyt w celu zwolnienia

Metoda 2 — Osprzet:

Jesli powyzsza metoda nie jest odpowiednia, uzytkownik moze takze zastosowac wtasny
osprzet do odrywania przedmiotdw. Na przyktad: chwytak Gecko SP1/3/5 moze chwycic
panel, podac go do narzedzia z elementem widtowym, ktérego ruch ku gérze powoduje
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zwolnienie przedmiotu. Za projekt rozwigzania osprzetowego odpowiada wytgcznie
uzytkownik.

Uwagi dotyczace uzytkowania:

Ze wzgledu na unikatowy mechanizm dziatania chwytaka Gecko Gripper SP, aby umozliwic
jego prawidtowa eksploatacje i osiggnac optymalnag wydajnosé, nalezy zrozumied
nastepujace podstawowe zasady dziatania chwytaka. Jest to BARDZO wazne.

Chropowatosc¢ powierzchni wptywa na mozliwosc¢ chwytania

Gecko Gripper dziata najlepiej na wypolerowanych powierzchniach, ktére pozwalajg na
maksymalny kontakt pomiedzy podktadkami przylepnymi i powierzchni podtoza. Im mniegj
gtadka powierzchnia, tym wieksza musi byc¢ sita do chwytania powierzchni. Powierzchnie
matowe majg najwyzszg mozliwg chropowatosc powierzchni, jakg chwytak moze
pochwycic.

«  Warunki Srodowiskowe wptywajg na funkcje chwytania

Podktadki przylepne wykorzystuja site van der Waalsa, aby przyczepiac sie do podtoza.
Jesli na powierzchni podtoza znajduje sie kurz lub zanieczyszczenia, podktadki beda
oddziatywac z tymi czastkami. Podtoza pokryte pytem, zattuszczone, zaolejone lub mokre
nie beda przylegac do chwytaka Gecko Gripper. Chwytak dziata najlepiej na czystych,
gtadkich i suchych powierzchniach.

« Sita obcigzenia wstepnego determinuje maksymalna site udZwigu

Sita przyczepnosci jest rowniez zalezna od sity obcigzenia wstepnego przytozonej do
powierzchni. Ta sita obcigzenia wstepnego zalezy réwniez od gtadkosci lub
chropowatosci powierzchni. Wartos¢ udZzwigu moze tez zostac nasycona przy pewnej
wartosci pewnej sile obcigzenia wstepnego specyficznej dla materiatu i warunkdéw pracy;
stosowane jest maksymalne obcigzenie wstepne.

» Potaczenie funkcji chwytaka z wykrywaniem kolizji robota lub innymi systemami kontroli

Podczas korzystania z chwytaka Gecko Gripper z robotem w kontroli potozenia, nalezy
zachowac ostroznosc podczas fazy chwytania przedmiotu, aby nie uruchomic systemu
wykrywania kolizji robota. Sita chwytania jest uzalezniona gtédwnie od rozmiaru podktadek.
Przyblizone maksymalne wartosci sity dla serii SP chwytakdéw wynosza: SP1=15 N; SP2 =
40 N; SP3 =60 N. W zaleznosci od posiadanego typu robota i przedmiotu, moze byc¢
konieczne dostosowanie ustawien wspodtpracy lub kolizji robota, aby wykluczy¢
uruchomienie systemu kolizji robota.

+ Miejsce zaczepienia i momenty przedmiotéw moga przewazyc site chwytajaca

Wedtug specyfikacji technicznych dot. przyczepnosci srodek ciezkosci przedmiotu jest
wysrodkowany wzgledem podktadek chwytaka. Jezeli sSrodek ciezkosci przedmiotu nie
jest wysrodkowany lub momenty sg zastosowane do przedmiotu, ruch miedzy robotem a
przedmiotem moze zmniejszac site przyczepnosci chwytaka, powodujgc upuszczanie
przedmiotdw.

« Podktadki ulegajg zuzyciu

Z czasem podktadki Gecko zuzywaja sie i wymagajg wymiany. Poniewaz nie ma
mozliwosci jednoznacznego ustalenia stopnia zuzycia podktadek, uzytkownik musi
przestrzegac wskazowek dotyczacych czestotliwosci przezbrojenia podktadek. Jest ona
uzalezniona od srodowiska, w ktérym podktadki sg eksploatowane.
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Skutecznos¢ w zaleznosci od rodzaju materiatu

Na zdolnos¢ chwytaka Gecko do obstugi przedmiotdw wptywa kilka czynnikéw:
chropowatosc powierzchni w skali mikro (Srednia chropowatosc), punkty szczytowe i
najbardziej zagtebione w skali makro na powierzchni (czestotliwosc przestrzenna punktow
szczytowych — réwniez falistosc), a takze orientacja powyzszych (potozenie lub wykoriczenie,
np. docieranie, szlifowanie, zmatowienie itp.) oraz sztywnosc¢ materiatu. Jesli materiat jest zbyt
miekki, powierzchnia adhezji chwytaka Gecko nie bedzie umozliwia¢ uzyskania odpowiedniej
przyczepnosci w celu jego pochwycenia. Aby utatwic interpretacje, zamieszczono ponizsza
tabele, w ktérej po lewej stronie podano chropowatosc i sztywnos¢ powierzchni po lewej
stronie (skala 1, 5 i 10 — najwyzsza) w zestawieniu z udzwigiem uzytkowym chwytakéw Gecko
SP1, SP3 i SP5. Kolor zielony oznacza, ze dany przedmiot moze zosta¢ pochwycony, zotty
oznacza, ze moga wystapic¢ problemy z pochwyceniem, a czerwony, ze pochwycenie jest
niemozliwe. Skala jest wzgledna oraz czesciowo arbitralna i stuzy jako ogdlne wytyczne.
Bardziej szczegdtowe informacje podano w instrukcjach uzytkownika chwytaka Gecko SP.

Stiffness Roughness Przyktad materiatu / powierzchni Gecko SP-1

Udzwig [kg]
0,020,050,
1 1 LuZzny mylar
5 1 PrzeZroczysty arkusz
10 1 Polerowana lustrzana stal, metal,

panel stoneczny

1 5 Folia samoprzylegajaca, torebki
plastikowe do wielokrotnego
zamykania

5 5 Karton btyszczacy (opakowanie
ptatkdw sniadaniowych)

10 5 Ptytka drukowana

1 10 Tworzywo / folia do laminowania

5 10 Tektura falista

10 10 Wypiaskowane aluminium

Stiffness Roughness Przyktad materiatu / powierzchni Gecko SP-3
Udzwig [kg]

01 |0,2 |03
1 1 Luzny mylar
5 1 PrzeZroczysty arkusz
10 1 Polerowana lustrzana stal, metal,

panel stoneczny

1 5 Folia samoprzylegajaca, torebki
plastikowe do wielokrotnego
zamykania
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UWAGA:

Informacje zamieszczone w tabeli nalezy traktowac jako wskazanie

Stiffness Roughness Przykitad materiatu / powierzchni Gecko SP-3
5 5 Karton btyszczacy (opakowanie
ptatkdw sniadaniowych)
10 5 Ptytka drukowana
1 10 Tworzywo / folia do laminowania
5 10 Tektura falista
10 10 Wypiaskowane aluminium
Przyktad materiatu / powierzchni Gecko SP-5
UdZzwig [kg]
0,1 |0,25(0,5
1 1 Luzny mylar
5 1 PrzeZroczysty arkusz
10 1 Polerowana lustrzana stal, metal,
panel stoneczny
1 5 Folia samoprzylegajaca, torebki
plastikowe do wielokrotnego
zamykania
5 5 Karton btyszczacy (opakowanie
ptatkdw sniadaniowych)
10 5 Ptytka drukowana
1 10 Tworzywo / folia do laminowania
5 10 Tektura falista
10 10 Wypiaskowane aluminium

umozliwiajace ustalenie zdolnosci udzwigu oraz rodzajow powierzchni dla

chwytakéw Gecko Gripper SP1/3/5.

Kryteria sztywnosci i chropowatosci bazujg na podstawowej skali od 1 do 10, tutaj podano
standardy zastosowane w celu ustalenia wartosci.

Sztywnos¢ Opis Przyktad

1 Elastyczne Tkanina
5 Pételastyczne | Tektura
10 Sztywne Metal
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@robot

Chropowatos¢ Opis Przyktad Wartos¢ skuteczna
1 Polerowany/gtadki | Polerowany metal 0,1 mikrona

5 Teksturowane Tektura 7 mikrondw

10 Chropowate Wypiaskowany metal | 28 mikronéw

7.1.2. Zmieniarki Quick Changer

Quick Changer

Zmieniarka Quick

Zmieniarka Quick

Zmieniarka Quick |Zmieniarka Quick

Nazwa \c/:vza/c\?eizzi:ga Changer — strona |Changer — strona |Changer — strona
y robota robota 4,5 A robota
robota
Nr produktu [102326 102037 104277 109498
Wersja QC-R — We/Wy QC-R v2 QC-Rv2-45 A QC-R V3
llustracja

Zmieniarka Dual Quick Changer

Zmieniarka Dual Zmieniarka Dual

Zmieniarka Dual

Nazwa Quick Changer 2“'Ck Changer 4,5 Quick Changer
Nr produktu (101788 104293 109878

Wersja

Podwdjna QCv2 |Dual QC v2/-4,5

llustracja

Podwdjna QC v3

Jesli nie podano, dane odpowiadajg kombinacji réznych typdw/stron zmieniarki Quick

Changer.

Dane techniczne Min. Typowe Maks. Jednostki
Dozwolona sita* - - 600* [N]
Dozwolony moment* - - 60* [Nm]
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Dane techniczne Min. Typowe Maks. Jednostki
Udzwig znamionowy* - - 20" kgl

- - 44 [funty]
Powtarzalnos¢ - - 10,02 |[mm]
Klasyfikacja IP 67
Okres eksploatacji (wymiana narzedzia) - 5000 - [cykli]
Okres eksploatacji (eksploatacja robota) - 10 - [Tys. cykli]

* Zobacz wykres statycznego udzwigu ponize;j.

Quick Zmieniarka Quick Zmieniarka Dual Zmieniarka Quick Jednostki
Changer Changerdlal/O Quick Changer Changer — strona
narzedzia
Masa 0,06 0,093 0,41 0,14 [kg]
0,13 0,21 0,9 0,31 [funty]

Wymiary | Patrz punkt Wymiary mechaniczne

QC-RV3IDQC V3 oraz QC-RV2 | QC-RV2-45A | DQC V2 | DQC V2-4,5A

Ponizszy wykres pokazuje udzwig, ktdry w warunkach statycznych moga obstugiwad
zmieniarki QC-R V3 | DQC V3 oraz QC-R V2 | QC-R V2-4,5A | DQC V2 | DQC V2-4,5A. W
przypadku przyspieszenia wynoszacego 2g wartosci te sa nizsze o potowe.

Static Load capacity

700

600

(%3]
=
(=]

Force [N]
w =
[=] [=]
(=) (=)

[
o
o

100

100 200 300 400 500 600

Distance from the center [mm]

=QCRV3 | DACV3 QCR V2 | QC-RV2-4.5A | DQC V2 | DAC V2-4.5A
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7.1.3. Compute Box

7.1.3.1. Z adapterem sciennym 6,25A (150W)

@robot

Dostarczany adapter scienny Minimum  Typowe Maksimum Jednostka
Napiecie wejsciowe (AC) 100 - 240 V]
Natezenie wejsciowe: - - 21 [A]
Napiecie wyjéciowe: - 24 - (V]
Natezenie wyjsciowe: - 6,25 - [A]

Zasilanie wejsciowe modutu Compute Box

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

(ztacze 24 V)
Napiecie zasilania zewnetrznego - 24 25 V]
Natezenie zasilania - 6,25 - [A]

Zasilanie wyjsciowe modutu Compute Box

(ztacze urzadzenia)

Napiecie wyjsciowe:

24 25

(V]

Natezenie wyjsciowe:

4,5 4,5*

(Al

* Natezenie szczytowe

7.1.3.2. Interfejs 1/0 Compute Box

Referencja zasilania (24 V, GND)

Referencyjne napiecie wyjsciowe

Minimum Typowe
24

Maksimum
25

Jednostka
(V]

Referencyjne natezenie wyjsciowe

100

[mA]

Wyjscie cyfrowe (DO1-DO8) Minimum  Typowe Maksimum Jednostka
Natezenie wyjsciowe - tacznie - - 100 [mA]
Opdr wyjsciowy (tryb aktywny) - 24 - [Q]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako PNP

Typowe Maksimum

Jednostka

Poziom napiecia - PRAWDA 18 24 30 V]
Poziom napiecia - FALSZ -0,5 0 2,5 V]
Natezenie wejsciowe: - - 6 [MA]
Opor wejsciowy - 5 - kQ]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako NPN

Poziom napiecia - PRAWDA

Minimum
-0,5

Poziom napiecia - FALSZ

18

24
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Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako NPN Minimum Typowe Maksimum Jednostka
Natezenie wejsciowe: - - 6 [mA]
Opor wejsciowy - 5 - kQ]

7.2. Rysunki czesci mechanicznych

7.2.1. Mocowania

7.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer — strona robota

16,10[0,634]

13,60[0,535]

48,75[1,919]

®71(2.795]

4x ¢ 6,30(0,248] THRU ALL
L1 11[0.433] ¥ 110,433

84,25(3,317]

+0,012 +0,0005

@ 6H7 O  |0,.2362H7 0 ]174,100[0,1614]

* Odlegtosc od powierzchni kotnierza robota do narzedzia OnRobot.

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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UWAGA:
Uchwyt kabla (po lewej stronie) jest wymagany tylko, jesli stosowany jest dtugi
kabel (5 metréw).

7.2.1.2. Zmieniarka Quick Changer do We/Wy — strona robota

®71[2.795)

19,6[0,772] 35,361,392]

35,36(1,392]

M8 - 8 Pin Female Connector/

4x @ 6[0.248] THRU ALL |
22(0.870 LI ¢ 110433 7 11[0,433]}

* Odlegtosc od powierzchni kotnierza robota do narzedzia OnRobot

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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7.2.2. Narzedzia

7.2.2.1. Gecko SP1/3/5

®71(2.80]
(O b
A vy
LAl |
— ©25[0.98]
S
3 "
I |
|
SP1 ®35[1.38]
SP3 ¢ 60[2.36] (SHOWN])
_| SP5 ¢975[2.95]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

37



SPECYFIKACJA SPRZETOWA @ o bOt

7.2.2.2. Zmieniarka Quick Changer — strona narzedzia

38

35,36[1,392]

3536(1,392] 17[0,675]

®71[2,795]

76(2,973]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

7.3. TCP, COG

Stosowanie ztgcza narzedzia

Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP/COG dla danej kombinac;ji
produktéw OnRobot.

TCP/COG Calculator mozna pobrac na stronie www.onrobot.com/downloads.
Stosowanie Compute Box / Eye Box

Wiecej informacji podano w punkcie Web Client: TCP, COG.

Parametry TCP, COG i wagi dla pojedynczych urzadzen (bez osprzetu/adaptera):


https://onrobot.com/en/downloads
https://onrobot.docfactory.com/#!search/id:kxfcAVV7RUKnDE1XldfCfQ

SPECYFIKACJA SPRZETOWA

7.3.1. Gecko SP1/3/5

Uktad wspoétrzednych TCP [mm]

Srodek ciezkosci [mm]

cX=0
cY =-1
cZ=1

Masa

0,262 kg
0,577 Ib

* Z podktadka @60.
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. OSTRZEZENIE:

Nalezy regularnie przeprowadzac ogdlny przeglad narzedzi OnRobot
montowanych na koricéwkach ramienia, nie rzadziej niz co 6 miesiecy.
Przeglad ten musi obejmowac m.in.: kontrole pod katem uszkodzen materiatu i
oczyszczenie powierzchni chwytajacych.

Nalezy stosowac oryginalne czesci zamienne i oryginalne instrukcje
serwisowe, zarowno w przypadku narzedzi OnRobot montowanych na
koncéwkach ramienia, jak i robota. Niezastosowanie sie do tych ostrzezen
moze spowodowad wystgpienie nieoczekiwanego zagrozenia skutkujgcego
powaznymi obrazeniami.

W razie pytan dotyczacych czesci zamiennych i napraw, prosimy skontaktowac sie z nami,
poprzez strone www.onrobot.com.

8.1. Gecko SP1/3/5

Podktadki chwytaka Gecko Gripper SP sg wykonane z precyzyjnie odlanego silikonu lub folii
poliuretanowej o mikrostrukturze ,Gecko”. Kontakt z ostrymi przedmiotami moze
spowodowac uszkodzenie powierzchni podktadki i ograniczac jej funkcje. Sprawnoscé
chwytaka Gecko jest maksymalna, gdy podktadki sg czyste i suche. Poniewaz na
podktadkach moze zbierac sie kurz, zaleca sie eksploatowac chwytak Gecko Gripper SP w
czystym srodowisku i/lub ustali¢ harmonogram rutynowego czyszczenia.

Czesc Opis prac konserwacyjnych Czestotliwos¢

Czyszczenie Rutynowe czyszczenie: Zalezy od warunkow eksploatacji.
podktadek Stacja czyszczenia Wytyczne:

Patrz instrukcje uzytkowania stacji
czyszczenia

Zuzycie Wymiana z powodu zuzycia | od 150 000 do 200 000 cykli dla
podktadek WYSOKIEGO obcigzenia wstepnego
200 000 do 250 000 cykli dla NISKIEGO
obcigzenia wstepnego

Sprezyna Wymiana z powodu zuzycia | Wymiana po dwukrotnej wymianie
podktadek
tozysko Ponowne smarowanie Podczas zmiany sprezyny

Podktadki mozna oczyszczad, usuwajac kurz i zanieczyszczenia niepylaca sciereczka
nasgczona alkoholem izopropylowym.

Aby uzyskac optymalne dziatanie podktadek:

« Nie dotykac podktadek (palcami, narzedziami itp.) Jesli jest to mozliwe, nalezy stosowac
rekawiczki lateksowe.
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« Nie stosowac z olejami/smarami/srodkami smarnymi/chtodziwami.

« Podktadki nalezy czyscic tylko w stacji czyszczenia OnRobot, stosujgc zatwierdzone srodki
(alkohol izopropylowy) oraz niepylaca sciereczke lub wrazliwg na nacisk tasme przylepna/
watek.

+ Przed kolejnym uzyciem upewnic sie, ze podktadki sg suche.
8.1.1. Wymiana podktadek chwytaka

« Odkrecic¢ podktadke, obracajac jg przeciwnie do
kierunku ruchu wskazdéwek zegara (recznie o ile jest
to mozliwe; jesli doszto do zablokowania, uzy¢
kleszczy lub klucza ptaskiego).

+ Podczas instalacji zachowac folie ochronna na nowej
podktadce.

» Przykrecic recznie nowa podktadke, uwazajac aby
nie uszkodzic folii.

« Usunac folie ochronng przed wtaczeniem do
eksploatacji.

a1
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8.1.2. Wymiana sprezyny/smarowanie tozyska

Usunac¢ podktadke, uwazajac aby nie naruszyc¢
dolnej powierzchni kontaktowej.

Usunac korpus z mocowania, odkrecajac go w
kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazéwek
zegara.

Usunac starg sprezyne i ewentualne pozostate
fragmenty sprezyny.

Usunac trzpien i oczyscic go.

Nasmarowac tozysko, trzpien i gniazdo sprezyny.
Zamontowac nowy trzpien i sprezyne.

Mocno dokreci¢ korpus do mocowania.

Ponownie zamontowac podktadke, uwazajgc aby nie
dotykac dolnej powierzchni kontaktowe.

OSTRZEZENIE:

Sprezyna do Gecko SP1- cynk
Sprezyna do Gecko SP3 - ztota
Sprezyna do Gecko SP5 - niepokryta

Sprezyny oznaczono kodem kolorystycznym; nalezy upewnic sie, ze
montowana sprezyna jest odpowiednia do danego chwytaka.
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9. Rozwigzywanie problemoéw
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10. Gwarancje
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10.1. Patenty

Produkty firmy OnRobot A/S sg chronione szeregiem patentdw; niektére z nich nadal znajduja
sie na etapie globalnej publikacji (patenty oczekujace). Wobec wszelkich podmiotéw lub oséb
wytwarzajgcych kopie tych produktéw lub produkty do nich podobne z naruszeniem
jakichkolwiek patentéw podjete zostang kroki prawne.

10.2. Gwarancja dotyczgca produktu

Bez uszczerbku dla jakiegokolwiek roszczenia, ktére uzytkownik (klient) moze wniesé w
odniesieniu do dilera lub sprzedawcy, klientowi udzielana jest gwarancja producenta na
warunkach okreslonych ponizej:

W przypadku nowych urzadzen i ich elementéw wykazujacych defekty wynikajgce z wad
produkcyjnych i/lub materiatowych w okresie 12 miesiecy od rozpoczecia uzytkowania
(maksymalnie 15 miesiecy od wysyiki), firma OnRobot A/S dostarczy niezbedne czesci
zamienne, natomiast klient (uzytkownik) zapewni czas w celu wymiany czesci zamiennych
(wymiany czesci na inng odzwierciedlajgca aktualny stan techniki, badZ naprawy tej czesci).
Niniejsza gwarancja traci waznos¢, jesli wada urzadzenia wynika z niewtasciwego
obchodzenia sie z urzadzeniem i/lub nieprzestrzegania informacji zawartych w podrecznikach
uzytkownika. Niniejsza gwarancja nie dotyczy ani nie obejmuje ustug swiadczonych przez
autoryzowanego sprzedawce lub samego klienta (np. instalacja, konfiguracja, pobieranie
oprogramowania). Mozliwosc¢ skorzystania z gwarancji wymaga przedstawienia dowodu
zakupu, na ktérym widnieje data zakupu. Roszczenia z tytutu gwarancji nalezy wnies¢ w ciagu
dwdch miesiecy od stwierdzenia defektu objetego gwarancja. Urzadzenia lub komponenty
zastepowane przez firme OnRobot A/S lub wymieniane przez nig stanowia jej wtasnosd.
Wszelkie inne roszczenia z tytutu urzadzenia lub z nim zwigzane nie sg objete niniejsza
gwarancja. Zadne z postanowien niniejszej gwarancji nie ogranicza ani nie wyklucza
ustawowych uprawnien klienta ani odpowiedzialnosci producenta za smierc¢ lub obrazenia
ciata wynikajace z zaniedbania. Okres obowigzywania gwarancji nie zostanie przedtuzony o
czas swiadczenia ustug zgodnie z jej warunkami. W przypadku stwierdzenia braku defektu
objetego gwarancja firma OnRobot A/S zastrzega sobie prawo do obcigzenia klienta optata
za wymiane lub naprawe. Powyzsze postanowienia nie skutkujg zmiang ciezaru dowodu na
niekorzysc klienta. W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za jakiekolwiek posrednie, przypadkowe, szczegdlne lub wynikowe
szkody, w tym m.in. z tytutu utraty zyskdéw, utraty mozliwosci uzytkowania, utraty zdolnosci
produkcyjnych lub uszkodzenia innych urzadzen produkcyjnych.

W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie pokryje zadnych szkdd lub strat, takich
jak utrata zdolnosci produkcyjnych lub uszkodzenie innych urzadzen produkcyjnych.

10.3. Nota prawna

Poniewaz firma OnRobot A/S stale doskonali swoje produkty, zastrzega sobie prawo do
aktualizacji produktu bez uprzedniego powiadomienia. Firma OnRobot A/S zapewnia, ze tresé
niniejszej instrukcji obstugi jest doktadna i poprawna, lecz nie ponosi odpowiedzialnosci za
jakiekolwiek btedy lub brak informacji.
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11. Certyfikaty

OF REGISTRATION

This is to certify that the management system of: Certificate Number:
0096721
o n Ro bot A/S Initial Certification Date:
26 November 2019
Main Site: Teglvaerksvej 47 H, 5220 Odense S@, Denmark Date of Certification Decision:
Chamber of Commerce: 36492449 26 November 2019
Additional Site: OnRobot A/S, Cikorievej 44, 5220 Odense S@, Denmark Issuing Date:
26 November 2019
has been registered by Intertek as conforming to the requirements of Valid Until:
25 November 2022
BED
1ISO 9001:2015 SNEPAe
= L84 184 O
. " %) '—‘J 2z
The management system is applicable to: s =
fepiTe
Development and sales of End-of-Arms tools for industrial customers i

worldwide. Management

Intertek

L S~

Carl-Johan von Plomgren
MD, Business Assurance Nordics

Intertek Certification AB
P.0. Box 1103, SE-164 22 Kista, Sweden
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11.1. EMC

11.2. Deklaracja witgczenia

11.2.1. Gecko SP1/3/5

CE/EVU Declaration of Incorporation (Original)
According to European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.

The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglvaerskvej 47H
DK-5220, Odense S&
DENMARK

declares that the produckt

Type: Industrial Robot Gripper
Model: Gecko SP1/3/5
Ceneration: W1

Serial: 1000000000-1009999999

may not be put into service before the machinery in which it will be incorporated is declared in
conformity with the provisions of Directive 2006/42/EC, including amendments, and with the
regulations transposing it into national law.

The product is prepared for compliance with all essential requirements of Directive 200642 /EC
under the correct incorporation conditions, see instructions and guidance in this manual. The
following essential requirements of Directive 2006/42/EC are fulfilled: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.3.2,
1.3.4, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.4, 1.5.5, 1.5.10, 1.5.11, 1.5.12, 1.6.1. Compliance with all essential
requirements of Directive 2006/42/EC relies on the specific robot installation and the final risk
assessment.

Technical documentation is compiled according to Directive 2006/42/EC annex VI part B and
available in electronic Form to national authorities upon legitimate request. Undersigned is
based on the manufacturer address and authorized to compile this documentation.

Additionally, the product declares in conformity with the Following directives, according to
which the product is CE marked:

2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)

A lisk olf applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in this
manual.

Budapest, November 11th, 2020

Group Management

foo st V)b
Vilmos Beskid
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