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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. VGP20

Narzedzie Wersja

VGP20 Vi

1.2.2. Oprogramowanie i oprogramowanie sprzetowe
1.2.2.1. Oprogramowanie URCap

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania:

Oprogramowanie Wersja

URCap v5.15.0

1.2.2.2. Oprogramowanie Compute Box

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania Compute Box:

Oprogramowanie Wersja

Compute Box v5.15.0

UWAGA:

Jesli stosowany jest modut Compute Box we wczesniejszej wersji
oprogramowania/oprogramowania sprzetowego, przed uzyciem nalezy je
zaktualizowad. Szczegdtowe instrukcje, patrz 6.1.5. Web Client: Menu
aktualizacji.
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1.3. Nazewnictwo

1.3.1. Compute Box / Eye Box

Terminy Eye Box i Compute Box stosuje sie wymiennie.

1.4. Prawa witasnosci

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.

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

g g

RoHS 7

10


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

INSTALACJA SPRZETU @ robot

3. Instalacja sprzetu

3.1. Przeglad

W celu prawidtowej instalacji wymagane jest wykonanie nastepujacych czynnosci:

« Montaz czesci
« Skonfigurowanie oprogramowania

W kolejnych punktach opisano te etapy instalacji.

3.2. Montaz na robocie

3.2.1. Montaz zmieniarki Quick Changer

3.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer — strona robota

Zmieniarka Quick Changer — strona

robota

1. M6x8 mm (1ISO14580 8.8)

2. Quick Changer (ISO 9409-1-50-4-
M®6)

3. Kotek rozprezny @6x10 (ISO2338
h8)

4. Kotnierz adaptera/narzedzia robota
(1ISO 9409-1-50-4-M6)

Dokreci¢ przy uzyciu momentu

dokrecenia 10 Nm.

3.21.2. VGP20

Narzedzie QC-Rv2-45A

VGP20 v
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3.2.2. Narzedzia

3.2.2.1. VGP20

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 byc styszalny odgtos klikniecia.

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

3.3. Montaz Compute Box

3.3.1. Opcjonalny wspornik na zatrzask

Opcjonalnie mozna montowac compute Box do powierzchni przy uzyciu dostarczanego
wspornika na zatrzask (dostepny od 17 grudnia 2020 r.).

Po obu stronach Compute Box nalezy wykonac nastepujgce czynnosci:

1. Zaczepic¢ wspornik na zatrzask na szynie z boku Compute Box i zatrzasnac.
2. Zamocowac wspornik na zatrzask przy uzyciu plastikowej Sruby.

3.4. Okablowanie za posrednictwem Compute Box

a NIEBEZPIECZENSTWO:

Stosowac tylko oryginalne kable danych OnRobot do narzedzi.

W celu okablowania systemu nalezy uzy¢ nastepujacych kabli:

« Kabla danych narzedzia pomiedzy narzedziem/narzedziami i modutem Compute Box.

« Kabla komunikacji Ethernet pomiedzy modutem sterowania robota i modutem Compute
Box

« Kabla zasilania modutu Compute Box

12
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Robot
controller
UWAGA:
Do zmieniarki Quick Changer po stronie robota nie trzeba podtaczac kabla.

3.4.1. Kabel danych narzedzia
3.4.1.1. Kabel do VGP20

Najpierw nalezy podtgczyc kabel danych do narzedzia.

Nalezy uzy¢ 8-stykowego ztgcza M8 do
zmieniarki Quick Changer lub Dual Quick
Changer.

Nalezy uzy¢ uchwytu przewodu jak pokazano
na ilustracji po lewe;.

PRZESTROGA:

¥ o Y Upewnij sie, ze uzywany jest

dostarczony uchwyt przewodu,
aby uniknac niepotrzebnego
naprezenia na 90-stopniowym
ztgczu M8, spowodowanego
przez obrdcenie kabla.

3.4.1.2. Kabel do Compute Box

Nastepnie nalezy poprowadzi¢ kabel danych narzedzia do Compute Box, uzy¢ dotgczonej
tasmy z rzepem (czarnej) do jego zamocowania.

13
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14

UWAGA:

Upewnic sie, ze podczas prowadzenia kabla zapewniona zostata dodatkowa
dtugosc przy potaczeniach, aby kabel nie zostat pociggniety podczas ruchdéw
robota.

Upewnic sie takze, ze promien zagiecia kabla wynosi co najmniej 40 mm (w
przypadku kabla HEX-E/H QC 70 mm).

Na koniec podtaczyc druga korncdwke kabla danych narzedzia do gniazda URZADZENIA
modutu Compute Box.

PRZESTROGA:

Do zasilania narzedzi OnRobot
mozna stosowac wytacznie
zmieniarke Quick Changer lub
Dual Quick Changer.

3.4.2. Kabel Ethernet

Podtacz jeden koniec dostarczonego kabla Ethernet (UTP) do portu Ethernet kontrolera
robota (LAN).

UWAGA:

Jesli wykorzystywany jest port Ethernet kontrolera robota, zastosowad
standardowy przetacznik Ethernet z 4 portami w celu jednoczesnego
korzystania z dwdch urzadzen sieciowych.

Podtgcz drugi koniec dostarczonego kabla do ztgcza ETHERNET modutu Compute Box.

ETHERNET

-'_‘

OMPUTE BOX

PRZESTROGA:

Uzywac tylko ostonietego kabla Ethernet o
maksymalnej dtugosci 3 m.

OSTRZEZENIE:

Sprawdz, czy obudowa (metalowa) modutu Compute Box i obudowa
(metalowa) kontrolera robota nie stykaja sie (nie moze dochodzi¢ miedzy nimi
do kontaktu galwanicznego).
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3.4.3. Ustawienia przetgcznika DIP modutu Compute Box

Ustaw przetgcznik DIP modutu Compute Box w nastepujacy sposob:

Ustaw przetacznik DIP 3 w pozycji ON i przetacznik DIP 4 w pozycji OFF.

Wiecej informacji na temat ustawien interfejsu Ethernet, patrz 6.1.1. Konfiguracja interfejsu
Ethernet.

3.4.4. Zasilanie: Compute Box

Podtgcz dostarczany zasilacz do ztgcza 24V modutu Compute Box.

UWAGA:

Aby wyjac ztacze zasilania, pociagnij za
obudowe ztgcza (w miejscu

PRZESTROGA:

'y
4 ' N
L]

Stosowac tylko oryginalne zasilacze
OnRobot.

Nastepnie wiacz zasilanie zasilacza, ktéry zasila modut Compute Box i podtgczone narzedzie/
narzedzia.

3.4.41.VGP20

5A |V

6,25A|v

oznakowanym strzatkami), a nie za kabel.
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4. Instalacja oprogramowania

4.1. Ustawianie oprogramowania robota

4.1.1. Zainstaluj URCap

UR CB3 UR z linii e-Series
UWAGA: UWAGA:
Minimalna wersja UR PolyScope Minimalna wersja UR PolyScope
to 3.11. Przed instalacjg usunac¢ to 5.5. Przed instalacjg usunagc¢
wszystkie poprzednie wersje wszystkie poprzednie wersje
OnRobot URCap. Uzywad OnRobot URCap.

kontrolera w wersji CB3.1. 5.6 nic jest zalecana do

3.12 nie jest zalecana do stosowania z produktami HEX-
stosowania z produktami HEX- E/H QC, zamiast tego nalezy
E/H QC. zastosowac 5.7.

1. Wsunac naped USB OnRobot do portu USB1. Wsunad naped USB OnRobot do portu USB
po prawej stronie pilota uczenia. po prawym gdérnym rogu pilota uczenia.

p

UNIVERSAL
ROBOTS

—

q UNIVERSAL ROBOTS

2. Wybrac opcje Skonfiguruj robota z 2
poziomu menu gtdwnego, a w kolejnym
kroku opcje URCaps.

. Nastepnie nacisng¢ menu E (gorny prawy
rég ekranu), a w kolejnym kroku System w
menu URCaps.

3. Nacisngc symbol +, aby odszukac plik 3. Nacisng¢ symbol +, aby odszukac plik
OnRobot URCap. Mozna go znalezé w OnRobot URCap. Mozna go znaleZzé w
folderze usbdisk/UR/URCAP # . Nacisnac folderze usbdisk/UR/URCAP # . Nacisnacé
przycisk Otworz. przycisk Otworz.

16
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4. Aby zmiany zostaty zastosowane, 4. Aby zmiany zostaty zastosowane,
konieczne jest ponowne uruchomienie konieczne jest ponowne uruchomienie
systemu. Nacisnac przycisk Uruchom systemu. Nacisnac przycisk Uruchom
ponownie i odczekac na ponowne ponownie i odczekac na ponowne
uruchomienie systemu. uruchomienie systemu.

Skonfiguruj robota o
et URCaps
B

Kalibruj ekean

UHCaps

siné

Infoemacie o URCaP

Juayk

Ustam haste

Godzina Licencja:
Copyright (c) 2018 Onfcbal /8
A rights reserved.

A duse in source and hinary farme, v
cation. are ;«c::: teed pr::n;.‘i thet e lul::’ml,,g. ..
Pawrol & - OUluvhnm e
5. Uruchomic robota. 5. Uruchomic robota.

UWAGA:

W celu uzyskania dodatkowych informacji na temat instalacji URCap patrz
dokumentacja UR.

4.1.2. Konfiguracja URCap

UR CB3 UR z linii e-Series

Wybrac zaktadke Instalacja a nastepnie Nacisnaé zaktadke Instalacja ®4 w gérnym
menu. Nastepnie nacisnac przycisk URCaps.

Konfiguracja OnRobot. Na wyswietlaczu
zostanie wyswietlony nastepujacy ekran:

om 068 © w0 PR
Program | Installation | Move | 110 | Log - = I
TCP Configuration OnRobot Setup ([)robot
OnRobot Setup OnAcbet Setup @
Mounting Device info

. 62 160 1 1 - Erreny -
10 Setup Device info——————————— ;‘ um‘ ,,:w| } fol3
B ~
@ safety 192,168.1.1 - Empty 2fe]
Detected device(s)
Variables
°
MODBUS
Features | R
Base
= o R

smooth Transition cp

Rorievigiziang [ Automatic overwrite of the rabo TCP

configuration
EtherNet/IP °

PROFINET

onRobot setup

Default Program

< T D

4.1.2.1. Informacje o urzadzeniu

W normalnym widoku panelu, dostepne funkcje sg pokazane ponizej:
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<unnamed>
default*

Run

> safety OnRobot Setup ([Gobot
. ~
> Fleidbus 192.168.1.1 - Empty > O+
Detected device(s)
v URCaps

OnRobot
Setup

TCP

DAutomatic overwrite of the robot TCP
configuration

[>)

O Normal 0 —— Sirrn.ilath:m.

Informacje o urzadzeniu

Menu rozwijane, aby wybra¢ kanat komunikacji urzadzenie-robot: Wyszukaj podtaczone
urzadzenia.

I
Uzywajac przycisku ponownego tadowania ~ wyszukaé nowe dostepne urzadzenia.

UWAGA:

Po zakonczeniu ustawiania urzadzenia nalezy zapisa¢ wprowadzone zmiany
stanowigce czesc¢ procedury biezacej instalaciji.

W przypadku robotéw UR e-Series nacisnac przycisk Zapisz (z poziomu
gornego menu) i uzy¢ przycisku Zapisz instalacje .

W przypadku robotéw UR CB3 uzyc przycisku Zapisz .
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UWAGA:

Aby méc korzystac z nowo wykrytych urzgdzen, konieczne moze byc ponowne
uruchomienie programu PolyScope. W tym celu wystarczy nacisnagc przycisk
Uruchom ponownie teraz. Nalezy pamietac o zapisaniu go wczesniej, jesli w
programie lub ustawieniach sg jakies niezapisane zmiany.

Produkty OnRobot sg sprawdzane po ponownym uruchomieniu, a zapisane
ustawienia sg przywracane podczas wczytywania programu. Test trwa
maksymalnie piec¢ sekund i jest wykonywany przez zmieniarke Quick Changer
dla I/0. W zwiagzku z tym nalezy poczekac przynajmniej pie¢ sekund przed
uruchomieniem programu. Aby upewnic sie, ze urzadzenie jest potaczone,
nalezy sprawdzi¢ Informacje o urzadzeniu.

Jezeli potaczony produkt OnRobot zostanie zmieniony, nalezy zawsze
przechodzi¢ do Informacje o urzadzeniu, aby sprawdzic, czy zmiana sie
powiodta.

PRZESTROGA:

Po wyswietleniu dowolnego komunikatu o btedzie, powigzanego z
potaczeniem z naszymi urzadzeniami, nalezy przejsc¢ do Informacje o
urzadzeniu, aby upewnic sie, ze uzywane sg odpowiednie ustawienia (np.:
TCP).

Bez potaczenia: Jesli chcesz uzy¢ OnRobot URCap i nie ma podtaczonych urzadzen, wybierz
z rozwijanego menu Bez potaczenia i nie bedg wowczas wyswietlane komunikaty o btedach.

Wczytywanie wielu urzadzen: Ikona “*' umozliwia automatyczne wczytywanie wybranych
urzadzen do srodowiska UR, nawet jesli urzadzenie nie jest podtgczone do robota. Podczas
przetgczania pomiedzy wczytanymi urzadzeniami robot nie wymaga ponownego

I
uruchomienia, ale nalezy nacisnac przycisk ponownego wczytywania *~ , aby odswiezyc¢
wykryte urzadzenia.

OSTRZEZENIE:

Po aktywowaniu wielu urzadzen URCap moze dziata¢ wolno. W takim
przypadku nalezy aktywowac tylko urzadzenia, ktére sg stosowane. Zaleca sie
jednoczesne aktywowanie do dwdéch urzadzen.

Dla kazdego wczytanego urzadzenia widoczne sg odpowiednie polecenia URCaps i paska
narzedzi, dlatego nalezy wczytywac tylko te urzadzenia, ktére beda czesto zmieniane.

Szczegotowe parametry Informacji o urzadzeniach

Aby uzyskac wiecej informacji na temat urzadzen, nacisngc przycisk 0, a pojawi sie
nastepujacy ekran:
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) Ogolne Konfiguracja OnRobot
> Bezpleczenstwo @ Informacje o urzadzeniu ((robot

L
o

Informacje o urzadzeniu——  rUkryj zmienne
- M
) Fieldbus Compute Box - MG10 -~ O Ulcryj widok zmiennych
Wybrany adres IP
Vv URCaps 192.168.1.1
IP robota UR

Konfiguracja
OnRobot

192.168.1.100

Maska podsieci robota UR
255.255.255.0

Wersja Compute Box
581

MG10
Numer seryjny

Stan systemu

Btednie: 24

Wersja oprogramowar

2.0.38#B8EB600C1

Rejestry RTDE
Bool Int Float

Przesunie... 1] 1] 1]
OnRobot: 64..70 24.28 -
Razem: 64,127 24..47 24.47

O Normalny dikos¢ (—— 1 00 % Sy'm‘n.l\an:ja.

Informacje o urzadzeniu

Wyswietlajg sie Wybrany adres IP, Wersja Compute Box, IP robota UR i Maska podsieci
robota UR.

Btedy
Wyswietlane sg informacje o btedach, jesli takie wystepuja
Nazwa urzgdzenia

Wyswietlajg sie Numer seryjny, Stan systemu i Wersja oprogramowania sprzetowego.
Aktualizuj: spowoduje to aktualizacje oprogramowania uktadowego, jesli aktualizacja jest
dostepna.

W zaleznosci od wybranych urzadzen, rédzne panele beda dostepne do konfiguracji urzadzen.
Rejestry RTDE

OnRobot stosuje rejestry RTDE do komunikacji z UR. Wymiana danych w czasie rzeczywistym
(ang. RTDE) to interfejs, ktdry moze by¢ stosowany do przesytania danych do robotéw za
posrednictwem rejestréw. Wiecej informacji na temat rejestrow RTDE podano w punkcie UR
Real-Time Data Exchange (RTDE) Guide.

Opcja ta jest wymagana, jesli stosuje sie urzgdzenia OnRobot z urzadzeniami innych
producentdw, rejestry OnRobot moga naktadac sie na rejestry innych producentdw.

OnRobot stosuje trzy rodzaje rejestréow: Boole’a, Liczby catkowite i Liczby
zmiennoprzecinkowe.

Przesuniecie: Stosuje offset rejestrow na podstawie wartosci podanej w okreslonym polu.

OnRobot: Pokazuje liczbe rejestrdw danego rodzaju stosowanych przez OnRobot.


https://www.universal-robots.com/articles/ur/interface-communication/real-time-data-exchange-rtde-guide/

INSTALACJA OPROGRAMOWANIA @ rO bot

Razem: Pokazuje maksymalnag liczbe rejestrow pewnego rodzaju dostepnych w UR.

Sprawdza rejestry innych producentdw, aby upewnic sig, ze stosowane rejestry nie sa
stosowane przez innych producentdow. Jesli stosowane rejestry naktadaja sie na rejestry
innych producentdw, zastosuj ich offset poprzez wpisanie okreslonej wartosci w polach
Przesuniecie. Jesli wartosc offsetu jest zbyt wysoka, liczba rejestréw OnRobot moze
przekroczyd liczbe rejestréw Razem. W tym przypadku wartosci w wierszu OnRobot zmieniaja
kolor na czerwony.

Ukryj zmienne

Lista wybieralnych zmiennych. Po wybraniu zmiennej, ktéra ma byc¢ ukryta, nie bedzie ona
wyswietlana na panelu konfiguracji.

TCP

W normalnym widoku panelu TCP robota moze zostac¢ nadpisany przez TCP narzedzia
poprzez zaznaczenie pola wyboru Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota.

Aby zobaczy¢ wiecej opcji, nacisnac przycisk 0 a pojawi sie nastepujacy ekran:

Ogdlne Konfiguracja OnRobot

Bezpieczenstwo @ TCP @)robot
Funkcje Nadpisz warto§ci—————————————— rPrzesuniecie TCP - VGC10 (1)
DAutomatyczne nadpisanie konfiguracii Przesuniecie liniov Obrét w RPY
Szyna pola TCP robota
X o mm R 0 °
v URCaps
- . Y o mm P 0°
Konfiguracja Wybierz urzadzenie
OnRobot @VGCIO (1) z o/ mm Y 0 °
Qvelo @

— ° 0 o symuiacia (i

Nadpisz wartosci

Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota: gdy jest zaznaczone, TCP UR jest
automatycznie nadpisywana (Tryb dynamicznego TCP). W przypadku usuniecia zaznaczenia
tego pola ustawienia TCP sg pozostawiane bez zmian (Tryb statycznego TCP).

Wiecej informacji i najlepsze praktyki dotyczace ustawien TCP mozna znalezé¢ w 5.4.
Konfiguracja TCP rozdziale.

Przesuniecie TCP

Ustawic wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrdt-Skok-Odchyt), aby
dostosowacd zalezne od urzadzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.

21
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@robot

4.1.2.2. VGP20
TCP

W normalnym widoku panelu TCP robota moze zostac nadpisany przez TCP narzedzia
poprzez zaznaczenie pola wyboru Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota.

Aby zobaczy¢ wiecej opcji, nacisngc przycisk o, a pojawi sie nastepujacy ekran:

> Ogdlne Konfiguracja OnRobot
=T

) Funkcje Nadpisz warto$§ci——————————— rPrzesuniecie TCP - VGC10 (1)
DAutomatyczne nadpisanie konfiguracji

Przesuniecie liniov Obrét w RPY
TCP robota

U Instalacia | Ruch Wejw

Y o mm P 0
Konfiguracja Wybierz urzadzenie
OnRobot @VGClO &N z 0o mm Y o °

Qveiow@

Prediosc Er—) 100% symuiacia (i

Nadpisz wartosci

Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota: gdy jest zaznaczone, TCP UR jest
automatycznie nadpisywana (Tryb dynamicznego TCP). W przypadku usuniecia zaznaczenia
tego pola ustawienia TCP sag pozostawiane bez zmian (Tryb statycznego TCP).

Wiecej informacji i najlepsze praktyki dotyczace ustawien TCP mozna znalez¢ w 5.4.
Konfiguracja TCP rozdziale.

Przesuniecie TCP

Ustawic¢ wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrdt-Skok-Odchyt), aby
dostosowac zalezne od urzadzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.
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5. Tryb dziatania

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

5.1. Polecenia URCap

Polecenia URCap zapewniaja tatwy sposdb zaprogramowania aplikaciji.

5.1.1. VGP20

5.1.1.1. Pochwycenie VGP

To polecenie stuzy do aktywacji pompy i generowania podcisnienia w celu uchwycenia
elementu.

U aram uch i ° =

| v Program robota
Pochwycenie VGP

2 = Pochwycenie VGP (ABCD:20)|

3 = Zwolnienie VGP (ABCD) Pochwycenie VGP (@)robot

Pochwycenie

VGP
Zwolnienie
VGP
TCP
Docelowy b a [ [E] [ 3]
Pochwyceni . .
u bo|e BEEE O O O O
Wymagane @2
pochwycenl [ [E @ @ . P
rBiezace podcisnienie
Podcignienie 20 kPa A B C D
. 0 0 0 0 kPa
5kPa @ 60 kPa
] Szukaj Obrabiany przedmiot
(?)
: A olkg
III = Zatrzymaij robota przy utracie
chwytu

495 XBRTZ

O Normalny dicos¢ — S“;‘.‘-r'm_nan:,ia.

Wybierz urzadzenie

W razie uzycia dwdch chwytakow przyciski te umozliwiajg wybdr jednego z dwdch
chwytakdw, ktéry ma wykonac czynnosé.

Docelowy

Kanat: Nazwa kanatu (A, B, C, D). Aby zidentyfikowac kanaty, patrz liter na boku obudowy.

23
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Pochwycenie: Wybierz kanaty wtaczajace podcisnienie. Kazdy z wybranych kanatéw bedzie
usitowat osiggnac¢ docelowe podcisnienie. Mozna wybrac¢ kombinacje kanatéw A, B, C, D lub
wybrac wszystkie z nich. Nalezy wybrac co najmniej jeden kanat.

Wymagane pochwycenie: Wybierz, ktéry z wybranych powyzej kanatéw musi osiggnac
docelowe podcisnienie. Jesli docelowe podcisnienie nie zostanie osiggniete w ciggu 3
sekund, kanat przejdzie w stan btedu pochwycenia i wyswietli sie wyskakujgce okienko
btedu.

Po wyborze kanatu w wierszu Wymagane pochwycenie kanat ten zostanie automatycznie
wybrany w wierszu Pochwycenie row.

Jezeli wybierzesz kanat w wierszuPochwycenie i nie wybierzesz dla niegoWymagane
pochwyceniekanat bedzie usitowat osiggnac docelowe cisnienie, ale jesli go nie osiggnie, nie
zostang wyswietlone zadne btedy. W tym przypadku pompa podcisnienia bedzie nadal
pracowata bez wzgledu na to, czy przedmiot zostat pochwycony, czy nie.

Przyciénij ikone 7', aby zobaczy¢ wiecej informacji o funkcjach Pochwycenie i Wymagane
pochwycenie.

Podcisnienie: Uzyj suwaka do ustawienia docelowego poziomu podcisnienia w wybranych
kanatach. Wartos¢ domysina to 20 kPa.

Im wyzsze podcisnienie mozna osiggnac (od 5 kPa do maksymalnie 60 kPa), tym wieksza sita
podnoszenia. Jest to uzaleznione od powierzchni obrabianego przedmiotu, wiecej informacji
na temat ustawien podcisnienia, patrz punkt 7.1. Specyfikacje techniczne . Ustawiony poziom
podcisnienia jest identyczny we wszystkich kanatach.

Przycisnij ikone "7, aby zobaczy¢ wiecej informacji o wtasciwym poziomie podci$nienia w
zaleznosci od porowatosci.

: Wykonuje polecenie

Jesli chwytak bedzie uzywany wraz z HEX-E/H QC, dostepne beda nastepujgce opcje
dodatkowe:

Szukaj i poziomuj automatycznie: Po zaznaczeniu tej opcji chwytak bedzie przesuwany
przez robota w kierunku +Z (w uktadzie wspoétrzednych narzedzia) do momentu, gdy dotrze
do powierzchni (to jest wyszukiwanie) przy uzyciu wszystkich kanatéw. Uzyj tej funkcji tylko
wtedy, gdy oba kanaty maja wykonac pochwycenie w tym samym czasie. W trakcie ruchu
orientacja chwytaka jest dostosowywana automatycznie, tak aby chwytak byt rownolegty do
powierzchni (to jest automatyczne poziomowanie).

UWAGA:
Aby utatwic dziatanie automatycznego poziomowania, nalezy uzywac tych
samych przyssawek we wszystkich kanatach.

Przycisnij ikone " i, aby zobaczy¢ wiecej informacji o funkcja Wyszukiwania i
automatycznego poziomowania.

Jesli chwytak bedzie uzywany bez HEX-E/H QC, ale wraz z kontrolerem serii E, dostepne
beda nastepujace opcje dodatkowe:

Szukaj: Po zaznaczeniu tej opcji chwytak bedzie przesuwany przez robota w kierunku +Z (w
uktadzie wspotrzednych narzedzia) do momentu, gdy dotrze do powierzchni przy uzyciu
wszystkich kanatdéw. Uzyj tej funkcji tylko wtedy, gdy oba kanaty majg wykonac pochwycenie
w tym samym czasie.
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UWAGA:

Ustawienie nizszego podcisnienia zapewnia szybszy chwyt i mniejsze zuzycie
przyssawek. Zmniejsza to réwniez ryzyko pozostawienia sladdw przyssawek
na przedmiotach delikatnych.

Po nacisnieciu przycisku Odtwarzaj lub Test moze uptynac kilka sekund, zanim
uruchomi sie program robota.

Przycisnij ikone 7, aby zobaczy¢ wiecej informacji o funkcji Wyszukiwania.
Biezgce podcisnienie
Wyswietla biezacy poziom podcisnienie dla kazdego z kanatéw.

Obrabiany przedmiot

fi\ WprowadZ mase obrabianego przedmiotu. Oprogramowanie URCap oblicza wéwczas
mase danego obcigzenia z uwzglednieniem chwytaka, zmieniarki Quick Changer i masy
przedmiotu.

Zatrzymaj robota przy utracie chwytu: Po zaznaczeniu tej opcji podcisnienie jest
monitorowane w trybie ciggtym. W razie nagtej utraty podcisnienia robot zatrzymuje ruch i
wyswietla sie wyskakujgce okienko.

5.1.1.2. Zwolnienie VGP

Polecenia tego uzywa sie w celu zwolnienia pochwycenia obrabianego przedmiotu poprzez
usuniecie podcisnienia.

e o=
» Podstawowe q - Grafika Zmienne

» Zaawansowane 1 Flp bot
rogram robota . .
> Szablony 2 |=|Pochwycenie VGP (ABCD:20) Zwolnienie VGP

3 =
v URCaps Zwolnienie VGP (ABCD) Zwolnienie VGP (@)oot

Pochwycenie
VGP

Zwolnienie
VGP

TCP B c D

Ea
e — — e

o O O O

l I

R AN Nl =
O Normalny ( ¢ — 55,‘-m-,\_7”a.:_ia.

Docelowy BieZace podcisnienie
A B C D
[<anat A B C D 0 0 0 O

Zwolni] HEN®E

kPa

Qdsur od przedmiotu

O 15 mm ?
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Docelowy

Kanat: Nazwa kanatu (A, B, C, D). Identyfikacja kanatdéw, patrz litery na bokach obudowy.

Zwolnij: Wybierz kanaty wytaczajgce podcisnienie. Mozna wybrac¢ kombinacje kanatéw A, B,
C, D lub wybrac wszystkie i nich. Nalezy wybrac¢ co najmniej jeden kanat.

Odsun od przedmiotu: Po zwolnieniu obrabianego przedmiotu robot odsuwa chwytak na
podang odlegtos¢ w kierunku Z.
Domyslna odlegtosc to 155. Wazny zakres to 5-50 mm.

Wykonuje polecenie

Przycisnij ikone "7, aby zobaczy¢ wiecej informacji o funkcji odsuwania.
Biezace podcisnienie

Wyswietla biezacy poziom podcisnienie dla kazdego z kanatdw.

5.2. Pasek narzedzi URCap

Pasek narzedzi utatwia obstuge narzedzi podczas programowania lub podczas pracy.

Jak uzyskac¢ dostep do paska narzedzi

Sposdb dostepu do paska narzedzi jest rézny w przypadku robotdw linii e-Series i CB3 UR,
ale funkcjonalnosc jest taka sama.

R¢]

Aby otworzy¢ pasek narzedzi w linii e-Series, nacisnac ikone UR+ W prawym gornym

rogu. Nastepnie nacisngc ikone OnRobot @

e 2 ¢ QM ceren> [

Urtichem | Program Inst;

Program Zmienne @ =

OnRobot RG
<beznazwy>

Biezaca szerokosé = 42.0 mm

Shta
20 N
¥y ¥y
o «1 I» 134l

Wstrzymany

Wiek robota

on. Godz. Min, Sek.

0 02 42 31

O Wyswietl punity orientacyjne
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Kazde narzedzie montowane na koricu ramienia robota OnRobot ma swojg wtasna
funkcjonalnosc i jest to wyjasnione w ponizszych rozdziatach.

Aby otworzy¢ pasek narzedzi w CB3, nacisnac ikone OnRobot @ w lewym gérnym rogu.
Ikona moze pojawic sie okoto 20 sekund po witaczeniu zasilania robota.

UWAGA:

Wszystkie paski narzedzi sg wytaczone, gdy uruchomiony jest dowolny
program robota. Niektére paski narzedzi sg tez wytgczone i nie mozna ich
uzywac, gdy robot nie jest zainicjowany.

© O

Interfejs uzytkownika robota PolyScope

Wybierz

Uruchom program

UNIVERSAL
ROBOTS

Skonfiguruj robota

Informacje o

Wytacz robota

Aby wiaczyd/wytaczyd pasek narzedzi, nacisngc¢ logo OnRobot @robot \y prawym gornym rogu
i zaznaczyc¢/odznaczyc¢ pole wyboru Wiacz pasek narzedzi.
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& Plik

o)

11:28:25

Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

@robot

cccc @

Mocowanie

Zmienne
MODBUS

Funkcje

EtherNet/IP

PROFINET

Konfiguracja TCP

L r - H

F o WO o T gy

Konfiguracja we

e@ Bezpieczer

Phynne przejsci

Sledzenie przer

Konfiguracja Or

Domysiny prog

Model robota
Typ robota: URS

Murner seryjny robota: 20183599889

Wersja PolyScope
3.10.0.76181

Wersja URCap
Tag:

Branch: feature/il8n_update_190716
Wersja: 1.0.0-5NAPSHOT.2471 feature-il8n_update 190716_2019-07-17_14-56
Hash: 0a37166a0aff882a8ff2dafdc7b0d6fE5a01d998

Log text. .,

[ »

1

[*]

[m] wigcz pasek narzedzi
[ Tryb debugowania

Close

@ robot

Zatadujfzapisz

5.2.1. VGP20

Aby otworzyc¢ pasek narzedzi, nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami w rozdziale 5.2.
Pasek narzedzi URCap w How to Access the Toolbar .

Pasek narzedzi dla chwytaka VGP20 jest pokazany ponizej.
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Program Zmienne ——
Zmienna ~ Wartos¢é
b on_return 0 OnRobot VGP
<beznazwy> vgp_Busy False

vgp_Grip_Status_A 0
vgp_Grip_Status_B 0

vgp:Grip_Status:C 0
vgp_Grip_Status D 0 Kanat

vgp_Release Status A O A B c D WSZYSTKIE
vgp_Release_Status B O Biezace podcignienie
Stan vgp_Release Status C O 0 0 0 0
o vgp Release Status D 0
Zatrzymany vgp_Vacuum_A 0 Pochwycenie/zwolnienie
vgp_Vacuum_B 0 | . | | . | |‘.._||‘.._|
vgp_Vacuum_C 0 A ~ ~ ~ EI
vgp_Vacuum_D 0
Podcignienie docelowe
20 kPa
WL (EDEE 5 kPa 60 kPa
Dn.  Godz Min. Sekundy
1 19 53 52

O wyswietl punkty orientacyjne

O Normalny ¢ { (—— | 00 % ° o O S‘;,"r‘rn.ﬂar:,ia.

Kanat: Nazwa kanatu (A, B, C, D, ALL). Identyfikacja kanatdw, patrz litery na bokach obudowy.

Biezace podcisnienie: Wyswietla biezgcy poziom podcisnienie dla kazdego z kanatdw.

Pochwycenie/zwolnienie: Te cztery przyciski stuza do przechodzenia pomiedzy chwytaniem i

zwalnianiem w kazdym z kanatéw (A, B, C, D).

W przypadku WSZYSTKICH kanatdw uzyj przycisku , ab rozpoczacé chwytanie we
wszystkich kanatach i przycisku El , aby zwalniac¢ we wszystkich kanatach.

Podcisnienie docelowe: Uzyj suwaka, aby zwiekszyc lub obnizy¢ podcisnienie w aktywnych
kanatach. Obnizenie podcisnienia suwakiem powoduje jego powolne obnizanie w zaleznosci
od stopnia nieszczelnosci przyssawek w kanale/kanatach.

W razie utraty pochwycenia w jednym z kanatéw Pasek narzedzi ponownie rozpoczyna
chwytanie.

5.3. Polecenia URScript

Polecenia URScript moga by¢ uzywane razem z innymi skryptami.

5.3.1. VGP20
Po wtaczeniu On Robot URCap dostepne sg nastepujgce funkcje skryptu dla VGP20:

vgp_grip (channel select=

Polecenie VGP20 wtaczenia podcisnienia w celu pochwycenia obrabianego przedmiotu.

+ channel select: Lista czterech elementdéw do wybierania kanatéw, ktére maja
rozpoczynac chwytanie. Elementy te odpowiadajg kanatom A,B,C i D w kolejnosci od
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lewej ku prawej na liscie. Wartos¢ True powoduje rozpoczecie chwytania w
odpowiadajgcym jej kanale. Wartosc False sprawia, ze dany kanat pozostaje
niezmieniony.

+ channel require: Lista czterech elementéw do wybierania kanatéw, w przypadku
ktérych maja istnie¢ wymogi chwytania. Element z tej listy jest brany pod uwage, tylko jesli
odpowiedni element na lisScie channel select ma wartos¢ True.

Wartosc¢ True na liscie okresla, ze kanat musi osiggnac¢ pochwycenie w ciggu 3 sekund.
Jesli kanat nie osiggnie pochwycenia, wyswietla sie wyskakujace okienko dialogowe
btedu.

Wartosc False na liscie okresla, ze osiggniecie pochwycenie nie jest wymagane w tym
kanale. Pompa zostaje uruchomiona i moze dojs¢ do pochwycenia lub nie. W razie
pochwycenia nie sg zgtaszane zadne btedy.

« vacuum: Ustawia docelowy poziom podcisnienia. Dostepny zakres to 5-60%.

« alert: Po ustawieniu wartosci True watek skryptu UR bedzie stale sprawdzat, czy nie
doszto do utraty podcisnienia w juz uruchomionych kanatach i kanatach z wymaganiami W
razie utraty podcisnienia wyswietla sie wyskakujgce okno dialogowe btedu.

+  tool index: Wskazuje, ktdry chwytak (podstawowy czy dodatkowy) wykonuje operacje.

» 0 - stosowane jest pojedyncze urzadzenie QC
+ 1-— podstawowy, kiedy stosowane jest podwdjne urzadzenie QC
+ 2 — dodatkowy, kiedy stosowane jest podwdjne urzadzenie QC

vgp_release (channel select=

Polecenie VGP20 wytaczenia podcisnienia w celu zwolnienia obrabianego przedmiotu.

+ channel select: Lista czterech elementdéw do wybierania kanatéw, ktére maja
rozpoczynac zwalnianie. Elementy te odpowiadajg kanatom A,B,C i D w kolejnosci od
lewej ku prawej na liscie. Wartos¢ True powoduje zwalnianie podcisnienia w
odpowiadajacym jej kanale. Wartos¢ False sprawia, ze dany kanat pozostaje
niezmieniony.

+  tool index: Wskazuje, ktdry chwytak (podstawowy czy dodatkowy) wykonuje operacje.

+ 0 - stosowane jest pojedyncze urzadzenie QC
+ 11— podstawowy, kiedy stosowane jest podwdjne urzadzenie QC
+ 2 — dodatkowy, kiedy stosowane jest podwdjne urzadzenie QC

5.4. Konfiguracja TCP

TCP jest skrétem od angielskiego Tool Center Point (punkt sSrodkowy narzedzia).

TCP jest punktem, ktdry na poczatku (domysinie) jest ustawiony
posrodku kotnierza narzedzia robota UR. Jest to bardzo wazny
punkt w trakcie programowania robota, poniewaz polecenia
Przesun oprogramowania UR zwykle odnosza sie do danego
punktu TCP, a obroty mozna wykonywac tylko wokot tych

el TCP punktow.
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Jesli narzedzie jest zamocowane do robota, zaleca sie
P zmienic ten punkt na punkt ,kofcowy” “end” (patrz

u‘J ilustracja po lewej stronie).
a Dzieki temu tatwo bedzie obracac narzedzie, gdy
Y przedmiot jest nieruchomy (patrz ilustracja po prawej
stronie).
Mozliwe jest zdefiniowanie wiecej niz jednego punktu
TCP, ale w danym momencie moze by¢ tylko jeden

aktywny punkt TCP. W oprogramowaniu UR tego
rodzaju punkt jest nazywany aktywnym TCP.

Domyslnie polecenia Przesun oprogramowania UR
zawsze rejestrujg punkty orientacyjne wzgledem
aktywnego TCP.

Wiecej informacji o obstudze TCP w oprogramowaniu
UR mozna znalez¢ w podreczniku UR.

Informacje o tym, jak daleko “far” nalezy przesunac punkt TCP, tak aby byt na koricu “end”
narzedzi OnRobot, mozna znalez¢ w rozdziale 7.3. TCP, COG.

Reczne wprowadzanie tych wartosci moze byc trudne, dlatego firma OnRobot udostepnia
dwa sposoby konfigurowania tych parametrow:

+ Tryb statycznego TCP — zaleca sie uzycie tego trybu
« Tryb dynamicznego TCP

Tryb mozna wybierac na panelu TCP w instalacji OnRobot (patrz rozdziat ustawianie 4.1.2.
Konfiguracja URCap).

Ponizej opisane zostang te dwa tryby.
Tryb statycznego TCP

W tym trybie uzytkownik moze recznie zmieniac aktywny punkt TCP na podstawie wstepnie
zdefiniowanych opcji TCP OnRobot:

+  OnRobot_Single ‘Tcp E| il
Jesli nie zostanie wykryta podwdjna ®TcP
zmieniarka Quick Changer, uzywane jest OnRobot - OnRobot AlS
tylko jedno narzedzie. OrRobot_Single

«  OnRobot_Dual_1i OnRobot_Dual_2

Jesli zostanie wykryta podwdjna zmieniarka Quick Changer, uzywane sa dwa narzedzia.

UWAGA:
Opcja OnRobot_Dual_1 nalezy do narzedzia, ktére jest zamocowane po
stronie gtéwnej podwdjnej zmieniarki Quick Changer.

Wartosci TCP sag tworzone i przeliczane na podstawie wykrytych narzedzi. Jesli chwytak RG2
jest zamocowany pod katem 30° (z wbudowanym mechanizmem przechylania), punkt TCP
jest dopasowywany do niego.
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Obliczenia sg wykonywane tylko, gdy zostanie wykryte nowe urzadzenie lub po zmianie kata
mocowania (tylko chwytak RG2/6 i RG2-FT).

Obliczone wartosci sa parametrami statycznymi i nie zmieniaja sie w trakcie wykonywania
programu.

UWAGA:
W przypadku chwytakéw RG2, RG6 i RG2-FT punkt TCP jest obliczany zawsze
z zatozeniem petnego zamkniecia chwytaka.

o
Dobrg praktyka jest ustawienie uzywanego TCP jako domysinego punktu TCP (.) w
konfiguracji TCP oprogramowania UR, ale nie jest to obowigzkowe.

Zaleca sie jednak tworzenie punktéw orientacyjnych polecenia Przesun oprogramowania UR
w taki sposdb, aby najpierw ustawiany byt punkt TCP odniesienia.

Jesli wiec uzywane jest tylko jedno urzadzenie OnRobot, przed zdefiniowaniem punktéw
orientacyjnych nalezy ustawi¢ punkt TCP polecenia Przesun oprogramowania UR na opcje
OnRobot_Single.

Vv Basic Q _ Graphics Variables

Move

i

¥ Robot Program

Move Mowve) -

RIS 2 ¢ < Move] Specify how the robot will move between waypoints
. . 3 ® Waypoint_1 pecly P ’

Direction - . X

The wvalues below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup OnRobot_Single v °fs
Halt Ignore Active TCP

Use active TCP Joint Acceleration
Comment ,
Folder

OnRobot - OnRobot A/S

) (LT OnRobot_Single

) URCaps

) Templates = Tom T

Reset

23S XKBRTE

O Normal Speed —) 100% ° 0 O simutetion

Jesli uzywane sa dwa urzadzenia OnRobot, nalezy odpowiednio wybrac opcje
OnRobot_Dual_1 lub OnRobot_Dual_2.

Jesli zamiast polecenia Przesun uzywane jest polecenie OnRobot F/T Move (tylko HEX-E/H
QC lub RG2-FT):

« Uzyc polecenia TCP OnRobot przed uzyciem polecenia F/T Move, aby ustawic¢ aktywny
punkt TCP na wiasciwa wartos¢

W ramach podsumowania ponizej przedstawiono przyktadowy kod:
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Pojedynczy Podwdjny

Bez obowigzku ustawiania punktu TCP Bez obowigzku ustawiania punktu TCP
OnRobot jako domysinego TCP. OnRobot jako domysinego TCP.
Robot program Robot program
MovedJ (Set TCP = OnRobot Single) MoveJ (Set TCP = OnRobot Dual 1)

MovedJ (Set TCP

OnRobot Dual 2)
#Alternatively
TCP

F/T Move

Tryb dynamicznego TCP

W tym trybie aktywny punkt TCP oprogramowania UR jest
ustawiany automatycznie zgodnie z wykrytym urzadzeniem
OnRobot.

Ten tryb jest przydatny, gdy nalezy uwzgledni¢ wptyw TCP na
wartosc szerokosci chwytaka (tylko RG2, RG6 lub RG2-FT).

W trakcie wykonywania programu robota, jesli polecenia RG Grip
zostang uzyte do otwarcia lub zamkniecia chwytaka, punkt TCP
zostanie odpowiednio ustawiony automatycznie.

Dodatkowo w przypadku uzycia paska narzedzi OnRobot do
otwarcia lub zamkniecia chwytaka aktywny punkt TCP zostanie
dostosowany natychmiast.

Aktywny punkt TCP jest nadpisywany bezposrednio. Dostepny
jest tez punkt TCP definiowany przez OnRobot o nazwie:

+  OnRobot_Default
Nazwa ta jest uzywana w przypadku korzystania z zaréwno
jednego, jak i dwdch urzadzen.

v
Zaleca sie ustawienie opcji OnRobot_Default jako domysinego punktu TCP (.) w
konfiguracji TCP oprogramowania UR.

Aby umozliwi¢ systemowi automatyczne aktualizowanie punktu TCP w trakcie wykonywania
programu, nalezy zostawi¢ polecenia Przesun oprogramowania UR ustawione na domysing
wartos¢ Ustaw aktywne TCP. (W pordwnaniu z trybem statycznym TCP, w ktdrym nalezy
zmieni¢ na wstepnie zdefiniowany TCP).

Jesli uzywane sa dwa chwytaki, nalezy wybrac, do ktérego z nich nalezy aktywny punkt TCP:

+ Najpierw uzyc¢ polecenia OnRobot TCP i wybra¢ uzywang opcje Chwytak 1i Chwytak 2

« Polecenie Przesun oprogramowania UR bedzie wykorzystywac zaktualizowany aktywny
punkt TCP. Mozna go uzywac¢ w wielu poleceniach Przesun.

« Jesli zajdzie potrzeba zmiany na inny chwytak, wystarczy uzyc¢ innego punktu TCP i
wybrac inny chwytak.
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Przed zaprogramowaniem dowolnego punktu orientacyjnego nalezy uprzednio ustawic
aktywny punkt TCP:

« W przypadku pojedynczego urzadzenia nalezy przejs¢ do panelu instalacyjnego OnRobot.

« W przypadku podwdjnego urzadzenia nalezy przejs¢ do panelu instalacyjnego OnRobot i
wybrac urzadzenie (1 lub 2), ktére bedzie uzywane w trakcie programowania.

W ramach podsumowania ponizej przedstawiono przyktadowy kod:

Pojedynczy Podwoéjny

Zaleca sie ustawienie punktu TCP Zaleca sie ustawienie punktu TCP
OnRobot_Default jako domysinego OnRobot_Default jako domysinego punktu
punktu TCP oprogramowania UR. TCP oprogramowania UR.

Przed kazdym wykonaniem programu nalezy
wybrac na panelu instalacyjnym OnRobot
odpowiedni chwytak, ktéry bedzie uzywany
najpierw w programie.

Robot program Robot program
TCP (Optional) TCP (Select Gripper 1)
MovedJ (Set TCP = Active TCP) MovedJd (Set TCP = Active TCP)

TCP (Select Gripper 2)
MoveJ (Set TCP = OnRobot Dual 2)

5.5. Zmienne sprzezenia zwrotnego

5.5.1. VGP20

Zmienna sprzezenia Jednostka

zwrotnego

on_return 0 Zwracana wartosc¢ dla polecen OnRobot

Zwraca wartosc % podcisnienia
vgp_Podcisnienie_A % podcisnienia | uzyskang w kanale A.
Dostepny zakres to 0-60%.

Zwraca wartosc % podcisnienia
vgp_Podcisnienie_B % podcisnienia | uzyskana w kanale B.
Dostepny zakres to 0-60%.

Zwraca wartosc % podcisnienia
vgp_Podcisnienie_C % podcisnienia | uzyskana w kanale C.
Dostepny zakres to 0-60%.
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Zmienna sprzezenia

zwrotnego

vgp_Podcisnienie_D

Jednostka

% podcisnienia

Zwraca wartosc % podcisnienia
uzyskanag w kanale D.
Dostepny zakres to 0-60%.

vgp_Status_pochwycenia_A

liczba

Zwraca status pochwycenia w kanale A.

0: Brak pochwycenia

1: Wykryto pochwycenie

2: Wymagany limit czasu pochwycenia
3: Utrata pochwycenia

vgp_Status_pochwycenia_B

liczba

Zwraca status pochwycenia w kanale B.

0: Brak pochwycenia

1: Wykryto pochwycenie

2: Wymagany limit czasu pochwycenia
3: Utrata pochwycenia

vgp_Status_pochwycenia_C

liczba

Zwraca status pochwycenia w kanale C.

0: Brak pochwycenia

1: Wykryto pochwycenie

2: Wymagany limit czasu pochwycenia
3: Utrata pochwycenia

vgp_Status_pochwycenia_D

liczba

Zwraca status pochwycenia w kanale D.

0: Brak pochwycenia

1: Wykryto pochwycenie

2: Wymagany limit czasu pochwycenia
3: Utrata pochwycenia

vgp_Status_zwolnienia_A

liczba

Zwraca status zwolnienia w kanale A.

0: Brak zwolnienia
1: Zwolnienie OK
2: Zwolnienie nie powiodto sie

vgp_Status_zwolnienia_B

liczba

Zwraca status zwolnienia w kanale B.

0: Brak zwolnienia
1: Zwolnienie OK
2: Zwolnienie nie powiodto sie

vgp_Status_zwolnienia_C

liczba

Zwraca status zwolnienia w kanale C.

0: Brak zwolnienia
1: Zwolnienie OK
2: Zwolnienie nie powiodto sie
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Zmienna sprzezenia

zwrotnego

vgp_Status_zwolnienia_D

Jednostka

Zwraca status zwolnienia w kanale D.

0: Brak zwolnienia
1: Zwolnienie OK
2: Zwolnienie nie powiodto sie

liczba
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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.
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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

1
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6.1.3.1. VGP20

Monitorowanie i sterowanie

VGP20

s (@) T strona umotliwia monitorowanie urzadzenia i sterowanie nim. (Niektére Funkee moga byé niedostepne bez uprawnied administratora.)

- .‘ i Status Q Dobrze
Numer seryjny VGP00001
Wersja oprogramowania 9.8
sprzgtowego
BIEZACE WARTOSCI | STANY
zajety()
Kanat A B C D
Biezgce podciénienie 0 203 1 0 kPa
Wh
Wykrywanie Brak Wykryto . ylrnagany Utrata
. limit czasu
pochwycenia pochwycenia pochwycenie K pochwycenia
pochwycenia
L. Zwalnianie Brak Brak Nieprawidtowe
Status zwalniania L - N
oK zwolnienia zwolnienia zwolnienie
STEROWANIE URZADZENIEM
Podcisnienie
20 kP
docelowe A O O
Kanat A B (€ D
Wymagane

pochwycenie

ZWOLNIJ ‘ ZWOLNIJ |P'#(HWYCE"J‘IE

Kanat pochwycenia D-#(HWVCE\I|\ E

Biezgce wartosci i stany

Wyswietlany jest tu biezacy poziom podcisnienia, status pochwycenia i status zwolnienia dla
kazdego z kanatéw.

Zajety - Chwytak przechodzi w stan zajetosci i pozostaje w nim do czasu:

« osiggniecia docelowego podcisnienia we wszystkich kanatach
lub

« zwolnienia
Chwytak moze byc zajety w zakresie od 250 do 3000 ms. Nastepnie staje sie nieaktywny.
Sterowanie urzadzeniem

« Podcisnienie docelowe - Uzyj suwaka do ustawienia docelowego poziomu podcisnienia.
Ustawiony poziom podcisnienia jest identyczny we wszystkich kanatach.
Wartos¢ domysina to 20 kPa.

« Kanat - Identyfikuje kanat (Kanat A, Kanat B, Kanat C, Kanat D, Wszystkie kanaty).
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+  Wpymagane pochwycenie - Po ustawieniu kanat musi osiggna¢ docelowe podcisnienie w
ciggu 3 sekund. Jesli docelowe podcisnienie nie zostanie osiggniete w ciggu 3 sekund,

kanat przejdzie w stan btedu pochwycenia, a status zmienia sie na Wymagany limit czasu
pochwycenia.

- Kanat(y) pochwycenia - Wtgczanie/wytaczanie podcisnienia w celu pochwycenia /
zwolnienia obrabianego przedmiotu.

- Dlakanatu A, B, C, D:
+ Aby witaczyc podcisnienie w wybranym kanale, kiedy pompa jest nieaktywna,
nacisnij przycisk Pochwycenie.

« Aby wytaczy¢ podcisnienie w wybranym kanale, kiedy pompa jest aktywna, nacisnij
przycisk Zwolnij.

- Dla Wszystkie kanaty:
« Aby wtaczyc podcisnienie we wszystkich kanatach naraz, przycisnij przycisk
Wszystkie Pochwycenie .

«  Aby wytaczyc podcisnienie we wszystkich kanatach naraz, przycisnij przycisk
Wszystkie Zwolnij .
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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

f .\.
I ZAMKNIJ )
~ 7

Zaktualizowano pomyslnie.

f .\.
l ZAMKNIJ )
A A

6.1.6. Web Client: TCP/COG

Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP (punktu srodkowego
narzedzia) i COG (Srodka ciezkosci) danej kombinacji produktéw OnRobot.

Pomiar rozmiaru Pomniar kgta

Wybierz marke i model robota Milimetr T Radian T

Kontroler v Model (plyta adaptera) - 7 Pomiar masy Typkata

Kilogram Wektor obrotu

Wybierz narzedzie o

Punkt srodkowy narzedzia (TCP) ~
1 a
Y i y Narzedzie
,"; IY\ | .
0 (mm) 0
2F6T FG RG2 RGS g 0 (mm) g 0

e 228.6 (mm) @ 0
= =~
BRAK WSPORNIKA —— e . Srodek ciezkosci ~
ve1o vecio VGP20 MG10 @ 0 (mm)
@ 0 (mm)
e - A
ﬁ 6 - ) @ oomm
QUICK CHANGER a \f o 0.84 (kg)
6

WKRETAK
SCREWDRIVER

GECKO

by

SZLIFIERKA SANDER

RG2 i

RGZFT BRAK NARZEDZIA
NARZEDZIE &

AKCESORIA

o h NIESTANDARDOWE

(OBRABIANY P

Kalkulatora TCP/COG Calculator wskaze automatycznie wykryte ustawienia.
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UWAGA:
Upewnij sie, ze zaznaczytes wstepnie ustawienia przed obliczeniem wartosci

o> wWwN

TCP/COG.

Wybierz stosowang marke robota i jego model w rozwijanych menu Kontroler i Model
(ptyta adaptera).

Kliknij , aby wprowadzi¢ niestandardowe ustawienia ptyty adaptera.

Kliknij karte Brak Eyes , aby zmodyfikowac wstepne ustawienia Eyes.

Kliknij karte Brak wspornika , aby zmodyfikowac wstepne ustawienia Angle Bracket.
Wybierz typ montazu.

Wybierz narzedzie.

Kliknij 0 , aby uzyskac¢ pomoc dotyczacg wprowadzania wartosci.

Kliknij Akcesoria , aby wybrac¢ ewentualne akcesoria OnRobot.

Kliknij Obrabiany przedmiot, aby wprowadzi¢ mase obrabianego przedmiotu. Kalkulator
oblicza wéwczas mase danego obcigzenia z uwzglednieniem chwytaka, zmieniarki Quick
Changer i masy obrabianego przedmiotu.

Wybierz jednostke miary wartosci, ktérg chcesz wprowadzi¢ w rozwijanych menu Pomiar
rozmiaru, Pomiar kata, Pomiar masy i Typ kata .

Kalkulator oblicza wartosci, ktére mozesz zobaczy¢ w polach Punkt sSrodkowy narzedzia
(TCP) i Srodek ciezkosci . Te wartosci mozna wprowadzi¢ do robota.

6.1.7. Web Client: Ustawienia konta

To menu moze by¢ uzywane do:
Patrz identyfikator biezacego uzytkownika

Przejdz do Ustawienia konta admin
Wylogowanie Administrator

USTAWIENIA KONTA

WYLOGU SIE

Ustawienia konta:

Ta strona ma dwie zaktadki:

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

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

W zaktadce M@j 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

Uzytkownik

OPIS

STATUS
Aktywny

HAStO

Tu wprowadz hasto uzytkownika

POTWIERDZ HASEO

Tu wprowadZ hasto ponownie

A

ANULU)

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

52

7.1.1. Zmieniarki Quick Changer

Quick Changer

Nazwa

Zmieniarka Quick
Changer obstuga
We/Wy — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

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 a 1 I ‘ : >
s 1

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 QC v2

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]
Udzwig znamionowy* - - 20" kgl

- - 44 [funty]
Powtarzalnoscé - - +0,02 |[mm]
Klasyfikacja IP 67
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Dane techniczne Min. Typowe Maks. Jednostki
Okres eksploatacji (wymiana narzedzia) - 5 000 - [cykili]
Okres eksploatacji (eksploatacja robota) - 10 - [Tys. cykli]

* Zobacz wykres statycznego udZwigu ponizej.

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-RV2-4,5A | DQC V2 | DQC V2-4,5A

Ponizszy wykres pokazuje udzwig, ktéry w warunkach statycznych moga obstugiwac
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 sg nizsze o potowe.

Static Load capacity

700

600

500

Z 400
Q
2

o 300
(1

200

100

0

100 200 300 400 500 600
Distance from the center [mm]
mQC-RV3 | DQCV3 QC-RV2 | QC-RV2-4.5A | DQCV2 | DQC V2-4.5A
71.2. VGP20

Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka

5% - 60 % [Podcisnienie]
Podcisnienie -0,05 - -0,607 [Bar]

1,5 - 17,95 [inHg]
taczny przeptyw powietrza 0 - 48 [L/min]
Przeptyw powietrza w kazdym kanale 0 - 12 [L/min]

53



SPECYFIKACJA SPRZETOWA

@robot
Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
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- U (2) k
Ciezar tadunku (z domysinym osprzetem) 1202’04 ‘212'09 %fl?gty]
Przyssawki podcisnieniowe 1 16 16 [pcs.]
Czas pochwyceni§ ,(z'mie.rzony przy 40% i 0250 |- [s]
docelowego podcisnienia)
Czas zwalniania - 0,43 |- [s]
Poziom hatasu (4 - 67 71 [dB(A)]

Pompa podcisnienia

Zintegrowana, elektryczna BLDC

Filtry pytu Zintegrowane 50 um, wymieniane w terenie
Klasyfikacja IP IP54
Wymiar 264 x 184 x 92 [mm]
ymiary 10,39 x 7,24 x 3,62 [cale]
2,55 kgl
Masa 5,62 [funty]

(1) Zaleca sie tekture do 10 kg.

(2) Przy niskich wartosciach przyspieszenia mozna uzyskac obcigzenie 20 kg (wartosc¢ 0,2G
dodana do 1G; 1G = grawitacja = 9,82 m/s2). Moga mie¢ zastosowanie inne warunki.

(3) Czas pochwycenia mozna skrocic¢ poprzez zastosowanie mniejszych przyssawek lub
zmniejszenie ich liczby. Czas zwalniania jest uzalezniony od obcigzenia. Przy wysokim
obcigzeniu mozna uzyskac krétszy czas zwalniania.

(4) Wiecej informacji podano w punkcie Noise Level.

Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zasilanie 20,4 24 28,8 V]
Pobdr pradu 50 2500 4500 [MA]

; 0 - 50 [°C]
Temperatura podczas eksploatacji 32 i 122 CF]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 25 000 - - [Godziny]

Ustal maksymalne podcisnienie na podstawie obrabianego przedmiotu

Rdézne obrabiane przedmioty wymagaja dopasowania podcisnienia ze wzgledu na
nieszczelnosci i uchodzenie powietrza. Wiecej informacji na temat uchodzenia powietrza

podano w punktach Vacuum i Airflow.

Aby ustali¢ maksymalne podcisnienie dla danego obrabianego przedmiotu, skorzystaj z
graficznych interfejséw uzytkownika, takich jak WebClient/Monitor and Control i wykonaj

nastepujace kroki:

1. Ustaw podcisnienie docelowe na 60% i pochwycenie.
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2. Odczytaj biezace podcisnienie (wskazuje maksymalne docelowe podcisnienie, ktdre moze
zadziatad).

3. Ustaw nowe podcisnienie docelowe jako biezgce uprzednio uzyskane podcisnienie,
odejmij 3-5 % (kPa) i pochwycenie.

4. Jesli urzadzenie osiggnie podcisnienie, jest to podcisnienie zalecane w przypadku danego
obrabianego przedmiotu. Jesli urzadzenie nie osiggnie podcisnienia, sprébuj je nieco
obnizyc i skontroluj je ponownie.

Jesli robot nie posiada graficznego interfejsu uzytkownika i nie masz dostepu do WebClient,

sprébuj wykonad nastepujace dziatania:

1. Ustaw docelowe podcisnienie na 20% i sprawdz, czy chwytak moze je osiggnac.

2. Jesli tak, ustaw docelowe podcisnienie na 30% i sprawdz, czy chwytak moze je osiggnac.

3. Jesli tak, kontynuuj zwiekszanie podcisnienia o 10% do momentu, gdy chwytak nie moze
go osiggnac.

4. Kiedy chwytak nie osigga podcisnienia, zmniejszaj je o 5% az do osiggniecia podcisnienia.

Na ponizszym wykresie pokazano zestawienie poziomow podcisnienia, ktére mozna osiggac

w zaleznosci od porowatosci obrabianego przedmiotu.

Wykres: porowatosc a podcisnienie

High

Paper

Non coated (brown) ] 4.

cardboard

Porousness

Coated cardboard,
metals, glass, plastics

Low I

0 10 20 30 40 50 60
Vacuum (kPa)

Udzwig
Nosnos¢ (obcigzenie) chwytaka jest uzaleznione gtédwnie od nastepujgcych parametréw:

+  Przyssawki podcisnieniowe
+ Podcisnienie
«  Przeptyw powietrza

Przyssawki podcisnieniowe

Chwytak jest dostarczany ze zwyktymi przyssawkami silikonowymi o rozmiarze 40 mm
(zobacz tabele ponizej), ktdre nadaja sie do powierzchni twardych i ptaskich, jednak nie sg
odpowiednie do powierzchni nierdwnych i moga takze pozostawia¢ mikroskopowe

@robot
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pozostatosci silikonu na elementach, co moze pdzniej powodowac problemy w przypadku
niektdrych rodzajéw proceséw malowania.

llustracja  Srednica zewnetrzna Srednica wewnetrzna Obszar chwytania

[mm] [mm] [mm2]
40 24 450

W przypadku materiatdéw nieporowatych zaleca sie stosowanie przyssawek OnRobot. Ponizej
wymienione sg niektdre z najbardziej rozpowszechnionych materiatdw nieporowatych:

«  Kompozyty

« Szkto

« Tektura o wysokiej gestosci

« Papier o wysokiej gestosci

+  Metale

+ Plastik

- Porowate materiaty z uszczelnionag powierzchnia

« Drewno lakierowane

W idealnym przypadku przy pracy z materiatami nieporowatymi, w ktérych nie ma przeptywu
powietrza przechodzacego przez element roboczy, ponizsza tabela przedstawia liczbe i

wielkos¢ przyssawek w zaleznosci od ciezaru tadunku (masy elementu roboczego) i
zastosowanego podcisnienia.

Liczba przyssawek potrzebnych na materiaty nieporowate w zaleznosci od ciezaru
tadunku i podcisnienia :

40 mm

o Podcisnienie (kPa)
Udzwig (kg)

40 60

lOo(N|jfo|jo|d|IN|—

o|lojfoju|lbrlWlW|N|—

1
—_
N
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Powyzsza tabela jest opracowana na podstawie nastepujgcego wzoru, ktdry wyréwnuje site
nosna z udzwigiem przy uwzglednieniu 1,5 g przyspieszenia.

udZwig [kg]
Podcisnienie [kPa]

LiCZba przyssawek * Obszarprzyssawk|[mm] = 14700

W wielu przypadkach dobrym rozwigzaniem jest zastosowanie wiekszej liczby przyssawek,
aby uwzglednic wibracje, nieszczelnosci i inne nieprzewidziane uwarunkowania. Jednakze
wieksza liczba przyssawek wymaga wiekszego przeptywu powietrza, a co za tym idzie
operacja chwytania wymaga wiekszej ilosci powietrza, a to przedtuza czas chwytania.

W przypadku stosowania materiatdw porowatych podcisnienie, ktdre mozna osiagnac za
pomoca przyssawek OnRobot, bedzie zalezato od samego materiatu i bedzie sie miesci¢ w
zakresie podanym w specyfikacji. Ponizej wymieniono niektdre z najbardziej
rozpowszechnionych materiatéw porowatych:

« Tkaniny

- Pianka

« Pianka z otwartymi komdrkami

« Tektura o niskiej gestosci

« Papier o niskiej gestosci

+ Materiaty perforowane

+ Surowe drewno

Zobacz ponizsza tabele z ogdinymi zaleceniami, jesli do konkretnych materiatéw potrzebne
sg inne przyssawki.

Powierzchnia przedmiotu Ksztatt przyssawki Materiat przyssawki

obrabianego

Twarda i ptaska Przyssawka normalna lub z Silikon lub guma NBR
dwoma elementami ssgcymi

Miekki plastik lub worek Worek plastikowy specjalnego |Worek plastikowy

plastikowy typu specjalnego typu

Twarda, lecz tukowata lub Cienka z dwoma elementami Silikon lub miekka guma

nieréwna ssgcymi NBR

Do pdZniejszego malowania Dowolny typ Tylko guma NBR

O réznorakiej wysokosci 1,5 lub wiecej elementow Dowolny typ
ukosnych
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UWAGA:

Jesli nie mozna zastosowac standardowego typu przyssawki, zaleca sie
kontakt ze specjalista, ktory udzieli pomocy przy wyborze optymalnej
przyssawki.

Przyssawki podcisnieniowe do folii i workéw @25

Te przyssawki podcisnieniowe podnosza zdolnos¢ chwytaka do pobierania i odktadania
obrabianych przedmiotdw, ktérych powierzchnia jest wykonana z folii, cienkiego papieru oraz
plastikowych workéw w ramach nieregularnych i katowych ruchow.

25 mm
Liczba przyssawek 1 p 3 4 5 6 7 8
.
Folia 0,83 | 1,07 | 1,43 | 1,57 | 1,79 | 2,03 | 2,27 | 2,51
Cienki papier 1,08 1,71 2,23 | 3,21 | 3,74 | 4,37 5 5,63
Folia, okragty ksztatt 1,28 | 2,32 | 3,32 | 425 | 5,44 | 6,48 | 752 8,56
Worek plastikowy 032 | 054 | 063 | 0,74 | 0,94 | 1,09 | 1,25 | 1,405

Przyssawki podcisnieniowe sg wykonane z gumy silikonowej spetniajgcej normy
amerykaniskiej Agencji Zywnosci i Lekdw (FDA).
Uzycie tych przyssawek podcisnieniowych ogranicza marszczenie na cienkich przedmiotach
| |
- i - —\'i!i" 3

=7 A

obrabianych (folia, winyl itp.) powstajgce podczas absorpcji:
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Ta przyssawka podcisnieniowa stanowi akcesorium i nalezy jg zakupic¢ osobno. Aby zakupic
przyssawke podcisnieniowa, nalezy skontaktowac sie ze sprzedawca, u ktérego zakupiono
chwytak VGx.

« Przyssawki podcisnieniowe do folii i workdw @25 — PN 105922

Podcisnienie

Podcisnienie definiuje sie jako procent prézni catkowitej w odniesieniu do wzglednego
cisnienia atmosferycznego tj.:

% podcisnienia Bary cale/Hg Typowe zastosowanie
0% 0,00 wzgl.  |0,00 wzgl. 0,0 wzgl. Brak podcisnienia / brak
(o] s . - .
1,01 bezwzgl. [101,3 bezwzgl.| 29,9 bezwzgl. | zdolnosci udzwigu
0,20 wzgl. 20,3 wzgl. 6,0 wzgl.
20% Tektura i cienki plastik
0,81 bezwzgl.|81,1 bezwzgl. |23,9 bezwzgl.
0,41 wzgl. 40,5 wzgl. 12,0 wzgl. Lekkie przedmioty obrabiane i
40% 0,61 bezwzgl.|60,8 bezwzgl. |18,0 bezwzgl. dhugi okres eksploatacji
przyssawek
0,61 wzgl. 60,8 wzgl. 18,0 wzgl. Ciezkie przedmioty obrabiane i
60% 0,41 bezwzgl.|40,5 bezwzgl. |12,0 bezwzgl. uchwyt‘o Wysc?k|m poziomie
zabezpieczenia

Ustawienie wyrazone w kPa podcisnienia to wartos¢ docelowa. Pompa pracuje z petna
predkosci do momentu uzyskania podcisnienia docelowego, a potem z nizszg predkoscia
wymagana do utrzymanie podcisnienia docelowego.

Cisnienie atmosferyczne podlega wahaniom pod wptywem warunkéw pogodowych,
temperatury i jest uzaleznione od wysokosci. Chwytaki automatycznie kompensuje pod katem
wysokosci do 2 km, na ktdrej to wysokosci cisnienie wynosi ok. 80% cisnienia na poziomie
morza.
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Przeptyw powietrza

Przeptyw powietrza to ilos¢ powietrza, ktére musi by¢ pompowane, aby utrzymac
podcisnienie docelowe. W catkowicie szczelnym systemie nie wystepuje przeptyw powietrza,
jednakze w ramach zastosowan w warunkach rzeczywistych wystepuja niewielkie
nieszczelnosci z dwdch przyczyn:

+ Nieszczelnosci powodowane przez elementy ssace przyssawki
+ Nieszczelnosci powodowane przez elementy robocze

Drobne nieszczelnosci pod przyssawka moga byc trudne do zidentyfikowania (patrz ilustracja
ponizej).

Jeszcze trudniejsze moze byc zidentyfikowanie nieszczelnosci powodowanych przez
elementy robocze. Elementy, ktdre zdaja sie by¢ catkowicie szczelne moga takie nie byc.
Typowym przypadkiem sg chropowate kartony. Cienka warstwa wierzchnia czesto wymaga
bardzo duzego przeptywu powietrza, aby zapewnic réznice cisnienia nad nig (patrz ilustracja
ponizej).

Nalezy pamietac o nastepujacych kwestiach:

+ Nalezy zwrdcic szczegdlng uwage na nieszczelnosci, np. ksztatt przyssawki i
chropowatos¢ powierzchni.

« Przy pochwyceniu przedmiotu i duzej nieszczelnosci, nalezy stosowac maksymalng
mozliwa liczbe kanatéw A,B,C i D.

Na ponizszym wykresie pokazano zdolnosci chwytaka w dziedzinie przeptywu powietrza.

UWAGA:
Przeptyw powietrza zalezy od liczby uzytych kanatow.
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VGP pump, airflow performance

60
50
4 channels
40
E 3 channels
g 30 =2 channels
= 20 1 channel
10
0
0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70%
Vacuum percentage
UWAGA:
Najtatwiejszy sposdb, aby sprawdzic, czy karton zapewnia odpowiednia
szczelnosé, to po prostu wykonanie préby z uzyciem chwytaka.
Ustawienie wysokiej wartosci procentowej podcisnienia nie zapewnia
wyzszego udzwigu w przypadku kartondw z tektury falistej. W rzeczywistosci
zaleca sie zastosowanie nizszej wartosci, np. 20%.
Nizsze podcisnienie powoduje ograniczenie przeptywu powietrza oraz
mniejsze tarcie pod przyssawkami. Dzieki temu wydtuza sie okres eksploatacji
filtréw i przyssawek chwytaka.
4 kanaty

VGP20 posiada 16 otwory, ktére w razie potrzeby pozwalajg uzy¢ uchwytéw z przyssawkami
lub srub zaslepiajgcych. Ma takze linie, ktére pokazujg otwory potgczone ze soba. Jest to
przydatne w przypadku niezaleznego uzywania kanatéw dla podcisnienia.

Uchwyty i Sruby zaslepiajace
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Przyssawki mozna w prosty sposéb wymieniad, wystarczy je wyjac z uchwytéw. Zalecamy
rozciagnac silikon po jednej stronie, a nastepnie sciggnac przyssawke.

Niewykorzystane otwory mozna zaslepi¢ srubami zaslepiajgcymi, a kazdy z uchwytéw mozna
zmienic, aby pasowat do wymaganej przyssawki. Uchwyty i Sruby zaslepiajagce s montowane
i demontowane poprzez przykrecanie lub odkrecanie (2 Nm momentu dokrecenia) za
pomoca klucza imbusowego 3 mm.

Ztgcza Zaslepione

Uzyto powszechnie stosowany rozmiar gwintu G1/8”; co umozliwia bezposrednie montowanie
standardowych uchwytéw, zaslepek i przedtuzaczy na ramionach i korpusie chwytaka.
Usuwanie wylotu pompy

Mozna odsunac wylot pompy powietrza od chwytaka. Nalezy usunac¢ ttumik z boku chwytaka,
istnieje gwint G1/8 do mocowania oraz rurka umozliwiajgca odprowadzenie wylotu.

Dopasowywania chwytaka

Gwinty M6 na spodniej powierzchni chwytaka umozliwiajag montowanie dowolnie
dopasowanego wymaganego wyposazenia.

Przyktady chwytaka dopasowanego:

« Do otworéw M6 w korpusie chwytaka zamontowana jest ptyta. Grubosc¢ ptyty musi
wynosi¢ co najmniej 12 mm, aby pasowata do przyssawki i mocowania.

+ Ptyta ma 8 gwintdw G1/8 na przyssawki. Mozna wdwczas stosowac istniejgce przyssawki
oraz mocowania.
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Bezposrednio nad przyssawkami mozna zastosowac¢ mocowania G1/8 (poza zestawem).
To samo mocowanie mozna zastosowac na chwytaku, nastepnie mozna pomiedzy nim
zamontowac przewody.

Aby uzyskac optymalny udzwig, przyssawki musza byc réowno podzielone pomiedzy
kanatami chwytaka.

Poziom hatasu

Poziom hatasu chwytaka zalezy od powierzchni i geometrii obrabianego przedmiotu, bardziej
szczegotowo od nieszczelnosci powietrza. Zalezy tez od otoczenia i innego wyposazenia.

Poziom hatasu generowanego przez chwytak VGP20 zostat zmierzony przez niezalezng firme
zewnetrzna.

Ustawienia préby byty nastepujace:

Préobe przeprowadzono w normalnej strefie produkcyjnej wewnatrz budynku.
Zastosowano 4 rézne obrabiane przedmioty z tektury powlekanej i 1z tektury
chropowate.

Proba objeta 4 cykle sktadajgce sie z operacji chwytania, przemieszczania sie robota z
obrabianym przedmiotem przez 8 sekund, przemieszczania sie robota bez obrabianego
przedmiotu przez 7 sekund i zwalniania.

Akustyczne wyposazenie pomiarowe umieszczono w odlegtosci 1 metra od ramienia
robota.
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@robot

W prébie stwierdzono, ze sredni zmierzony poziom hatasu w przypadku kartonu
powodujgcego najwyzszy poziom hatasu wynidst 71 dB(A) a Sredni poziom hatasu w
przypadku 5 kartondw wynidst 67 dB(A), czyli jest on znacznie nizszy niz dopuszczalny
maksymalny poziom hatasu (80 dB(A)). Dlatego tez podobne zastosowanie nie powodujg
uszkodzen stuchu u 0oséb znajdujacych sie w poblizu chwytaka VGP20.

Zastosowanie obrabianych przedmiotdw z niepowlekanej tektury o wiekszej gestosci

powoduje obnizenie poziomu hatasu.

7.1.3. Compute Box

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

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

45

4,5*

(A]

* Natezenie szczytowe

7.1.3.2. Interfejs /0 Compute Box

Referencja zasilania (24 V, GND)

Referencyjne napiecie wyjsciowe

Minimum Typowe

24

25

Maksimum

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 Minimum Typowe Maksimum Jednostka
Poziom napiecia - PRAWDA 18 24 30 V]

Poziom napiecia - FALSZ -0,5 0 2,5 V]
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Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako PNP

Natezenie wejsciowe:

Minimum

Maksimum

Jednostka
[MA]

Opor wejsciowy

[kQ]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako NPN

Minimum

Jednostka

Poziom napiecia - PRAWDA -0,5 0 5 V]
Poziom napiecia - FALSZ 18 24 30 V]
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]

Q] —/

48,75[1,919]

®71(2.795]

84,25(3,317]

4x @ 6,30[0,248] THRU ALL
L1 & 11/0.433] ¥ 11[0,433]

+0,012

@ 6H7 0

0.2362H7 0O

+0,00056

] T 4,100[0,1614]
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* Odlegtos¢ od powierzchni kotnierza robota do narzedzia OnRobot.

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
UWAGA:

Uchwyt kabla (po lewej stronie) jest wymagany tylko, jesli stosowany jest dtugi
kabel (5 metréw).

7.2.2. Narzedzia

7.2.2.1. VGP20
96
[3.78]
48 48 48
1,89] [1.89] [1,89] 37
13
0,51] [1.46]
— 13
-5 [0,51]
=
(f) E
0w
8o
] =
o)
g
[N
N
oY 9P
[o's) o) —
Qo <& XK
)
8x ¢ 5.0[0,20] ¥ 11.20 [4,41]
Mé T 8.20 [3,23]
M~
38
M~ —
™ L
2w
3
= 37
[3p]
-2 170 [1,44]
[6.69]
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184
[7.24]

N
— X
~ g o
’II | L | | | [ |
= & & &
170
[6,6%]
264
[10,39]

ENF-N-G-

250
[9.84]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach]
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7.2.2.2. Zmieniarka Quick Changer — strona narzedzia

3536(1,392]

35,36[1,392]

®71[2,795]

17[0,675]

A

i
!

28[1,118]

76(2,973]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

7.2.2.3. Compute Box

Compute Box

111,9[4,406]

]

32,5[1,28]

eleleiieieete] [elete

PPPOPPRE® OO
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Zaciskany wspornik (opcjonalny)

140.5

126,5

5.5

40

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

7.3. TCP, COG

Stosowanie ztacza narzedzia

Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP/COG dla danej kombinaciji

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):

7.3.1. VGP20

Uktad wspétrzednych TCP [mm] Srodek ciezkosci [mm] Masa

X=-36

Z=80

cX=-34
cY=0
cZ=39

2,5 kg
5511b
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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. VGP20

Chwytak jest wyposazony w jeden filtr kazdego gniazda przyssawki i jeden filtr wywiewu.
Czestotliwos¢ wymiany filtrow jest uzalezniona od rodzaju obrabianego przedmiotu i
srodowiska eksploatacji. Przy kazdym zwolnieniu chwytu chwytak automatycznie oczyszcza
filtry z kurzu. Jednakze z czasem czastki moga osadzac sie w filtrze, co obniza sprawnosc¢
chwytaka.

Dostepny jest zestaw do konserwaciji filtréw zawierajgcy zaréwno filtry, jak i wymagane
narzedzia.

Zestaw do konserwacji filtréw dla [PN 107242
VGP20

NIEBEZPIECZENSTWO:

Ustali¢ wymagana czestotliwos¢ konserwaciji filtrow oraz zaplanowac
harmonogram konserwacji obejmujgcy odpowiednio krétki termin, aby
zapewnic state mocne chwytanie.

Nalezy regularnie przeprowadzac ogdlny przeglad chwytaka, nie rzadziej niz
co 6 miesiecy.

Nigdy nie nalezy wtaczac zasilania chwytaka bez filtrow lub z nieprawidtowo
zamontowanymi filtrami. Na membranach pomp i przy gniazdach zaworéw
moga osadzac sie kurz, wtosy i wieksze czastki, powodujac trwate
uszkodzenie chwytaka.

Zalecenia dotyczgce czyszczenia

Do czyszczenia produktu nalezy stosowac nastepujgce srodki:

« Alkohol izopropylowy 70%
« Woda utleniona
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UWAGA:
Dtugie narazenie na wysokie temperatury moga negatywnie wptywac na
materiaty, szczegdlnie na uszczelki.

Uzyj suchej scierki, aby wytrze¢ produkt i usunac srodki czyszczace. Aby zapewnic optymalna
konserwacje produktu, do ostatecznego czyszczenia produktu uzyj scierki zmoczonej woda.
Dzieki temu mozna zminimalizowac oddziatywanie substancji chemicznych na produkt.

Al
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9. Rozwigzywanie problemoéw

9.1. Robot nie otrzymat adresu IP

Jesli modut Compute Box nie przypisat adresu IP do robota, wykonac nastepujgce czynnosci:

Przypisac statyczny adres IP, ktory odpowiada aktualnym ustawieniom IP Compute Box.
Domysliny adres IP modutu Compute Box to 192.168.1.1.

UWAGA:
Upewnij sie, ze zmieniono ostatni numer w adresie IP (jesli korzystasz z maski
podsieci 255.255.255.0 ), aby unikna¢ konfliktu IP z Compute Box.

Przyktad

Jesli adres IP jest domysinie ustalony (192.168.1.1) w Compute Box, wprowadzi¢ nastepujace
wartosci:

+ Adres IP192.168.1.2
« Maska podsieci: 255.255.255.0

9.2. Zmiana przetacznika DIP nie zostaje wprowadzona

Aby zmieni¢ ustawienia sieciowe przetgcznika DIP, nalezy najpierw zmienic przetgczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box w celu wprowadzenia zmian.

Jesli zmiana nadal nie zostaje wprowadzona, nalezy odczekac jedna minute i ponownie
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box.

9.3. Dziatania URCap

PRZESTROGA:

Zainstalowanie URCaps innych dostawcdw moze wptywac na dziatanie
URCaps OnRobot.

W przypadku spowolnienia reakcji interfejsu GUI, uruchamiania programu,
wyskakujgcych okienek z komunikatami o btedach lub utraty funkcjonalnosci
nalezy upewnic sie, ze zainstalowano URCap OnRobot.

omm

9.4. Funkcje narzedzia sg niedostepne

Jesli funkcje narzedzia sg niedostepne (wyswietlane na szaro), wré¢ do zaktadki Installation >
URCaps > Informacje o urzadzeniu a nastepnie do programu.
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10. Gwarancje

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. VGP20 - Srodowisko

|FORCE|
Attestation of Conformity no. 121-21664

Assessment holder

OnRobot &/S
Teglvarksvej 47H
5220 Odense 5@
Denmark

Product identification
OnRobot VPG20

FORCE Technology test reports
Environmental tests of VPG20, report no.: 121-21664-1 dated 15 February 2021

Other technical documentation

Conclusion

The VPG20 have been tested according to the standards listed below. The test results are given in the Force report
listed above. All tests were carfed out as specified in the relevant specifications including special test criteria’s stated

by the client.
IP 5X IEC 60529:2013
IP X4 IEC 60529:2013
Dry heat IEC 60068-2-2:2007
Low temperature (cold) IEC 60068-2-1:2007
Vibration - Endurance random TEC 60068-2-64:2008
Shock test IEC 60068-2-27:2008
Date 2021.02.15
Signature 7
F
z
AR FORCE Ti FORCE Techin! Horway AS FORCE Teching Sweden AB FORCE Techin!
Tiktier s Nordborgve] 3?“;"-2?: N_h\:-t'akin w: 32 T::Jrg:hr.:j.n 7 Park Al rtfi;
430 Nomdbang 1395 Hvalstad, Nonway T2134 Vasterds, Swaden 2605 Brandby, Denmark
Tl +45 43 25 14 00 +47 64003500 +46 (0)21-490 3000 +4543 250000
Fax +45 43 75 00 10 +47 64003501 +46 (0)21-450 3004 +4543 7500 10

o ometerhaclogy.no Ao ometerhaclogy sa rdfoibforcetec hrakogy. dk
v forcEtechnology. o
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11.3. Deklaracja wtaczenia

11.3.1. VGP20

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

The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglvaerskvej 47TH
DK-5220, Odense S@
DENMARK

declares that the product:

Type: Industrial Vacuum Gripper
Model: VGP20

Ceneration: V1

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 productis prepared For compliance with all essential requirements of Directive 2006/42/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 VII 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:

2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)

Rel?yadnt essential health and safety requirements of the Following EU directives are also
applied:

2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)
2012/19/EU — Waste of Electrical and Electronic Equipment (WEEE)

A list olF applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in this
manual.

Odense, February 23rd, 2021

Group Management

/gﬁ’j(;,-.,«" %,» bevio \
Vilmos Beskid
CTO
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