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1 Datovy list

Gecko SP1/3/5

Obecné vlastnosti ‘ SP1 ‘ SP3 SP5 Jednotka
Maximalni uzite¢né zatizeni ;-2 2.6 il H(bg]]

MIN. 3 8 12 [N]
Predbézné zatizeni Stredni 7 20 29 [N]

MAX. 11 32 46 [N]
Doba odpojeni 100-1000 (v zavislosti na rychlosti robotu) [ms]
Drzi obrobek pfi ztraté napajeni? Ano, pro dny, pokud je dobfe vycentrovdno
Klasifikace IP 1P42
Rozméry (V x S) 69 x 71 [mm]

2,7x2,8 [palce]
oz s
Obecné vlastnosti podloZzek ‘ Jednotka
Material Patentovana silikonova smés
Vlastnosti opotfebeni Zavisi na drsnosti povrchu
Interval vymény ~200 000 | [cykly]
5 1) Cistici stanice OnRobot
Cistici systémy 2) Silikonovy valec
3) Isopropylalkohol a latky, které nezanechavaji vldkna
Interval ¢iSténi proménna
Obnova 100%
Podminky Minimalni Optimalni Maximalni Jednotka
Provozni teplota 0 - 50 [°C]
32 - 122 [°F]
Skladovaci teplota -30 - 150 [°C]
-22 - 302 [°F]

Vlastnosti povrchu Matny povrch |Vysoce neni Pozndamka: Hladsi povrchy

lestény dostupné |vyZaduji mensi predpéti pro
pozadované uzitecné

zatiZeni.
Zivotnost pruziny* 1000000+ - - cykly(-a)
* Informace o vyméné v ¢asti Udrzba.
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Jak vybrat dil pomoci Gecko Gripper SP

Kontakt a
Pozice predbéziné Zdvih
zatizeni

Jak uvolnit dil

Metoda 1 — Pohyb odlupovani robotu:

T

Misto Sklopit a uvolnit

Metoda 2 — Upeviovaci krouzek:

Je také mozZné, aby uZivatelé vytvofili své vlastni pfisluSenstvi, aby si pomohli pfi loupani objektu, pokud
vySe uvedend metoda neni Zadouci. Napftiklad Gecko SP1 / 3/5 by mohl uchopit panel a poté navstivit
rozeklany nastroj, ktery by se mohl posouvat mezi, pohybovat nahoru a uvolfiovat objekt. Navrh
upeviovacich prvki je zcela na uvazeni uZivatele.

Poznamky k pouziti:

Vzhledem k jedine¢nému mechanismu zafizeni Gecko Gripper SP je dileZité pochopit nasledujici hlavni
principy provozu pro spravné pouzivani uchopovace a dosazZeni jeho optimalniho vykonu. Je to VELMI
dualezité.

e Drsnost povrchu ovliviiuje uchopeni

Gecko Gripper pracuje nejlépe s vysoce lesténym povrchem, ktery umoZznuje maximalni kontakt
mezi adhezivnimi destickami a povrchem podkladu. Jak se povrch postupné stava méné hladky, je
vyZadovano vétsi predbézné zatizeni pro uchopeni podkladu. U matnych povrch( by se mélo brat v
Uvahu omezeni maximalni drsnosti povrchu, ktery je uchopovac schopen uchopit.

e Podminky prostiedi ovliviiujici uchopeni

Adhezivni desticky vyuZivaji Van der Waalsovy sily pro pfipojeni k podkladu. Pokud je na povrchu
podkladu prach nebo necistoty, budou desticky namisto toho vzdjemné reagovat s témito
¢asticemi. Pokud je podklad zapraseny, mastny, mokry nebo znecistény od oleje, nepfilne k
podloZzkam Gecko Gripper GS. Uchopovac funguje nejlépe s Cistymi, hladkymi a suchymi povrchy.
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e Predbéiné zatizeni urCuje maximalni uzite¢né zatizeni
Adhezni sila je také zavisld na sile predbéiného zatizeni aplikované na povrch. Tato sila
pfedbéZného zatiZeni také zavisi na hladkosti nebo drsnosti povrchu. Sila uZite¢ného zatizeni je
také saturovatelna pfi urcité predpinaci sile specifické pro materidl a provozni podminky; zde se
pouzije maximalni pfedbézné zatizeni.

e Sladéni funkce uchopeni s funkci detekce kolize robotu nebo jinymi bezpecnostnimi systémy

Pfi pouzivani zafizeni Gecko Gripper s robotem fidicim pozici je tfeba dbat na to, aby ve fazi
uchopeni objektu nedoslo k vypnuti systému detekce kolize robota. Nejvétsi sila uchopovace zavisi
na velikosti podlozky. Priblizné hodnoty maximalni sily pro fadu uchopovacu SP jsou nasledujici: SP1
= 15N; SP2 = 40N; SP3 = 60N. Na zakladé typu vaseho robota a objektu muzZe byt nutné prizplsobit
nastaveni spoluprace nebo kolizi robotu, aby se zabranilo vypnuti robota pfi kontaktu.

e Misto zdvihu a momenty objektu mohou prekonat silu uchopeni

vvev

vvev

podloZce. V pfipadé, Ze tézisté objektu neni vycentrované na podloZce nebo jsou na objekt
aplikovany momenty, pohyb robot-objekt mize snizit silu adheze uchopovace, coz zpUsobi pad
objektu.

e PodloZzky se opotrebuji

V pribéhu casu se podlozky gecko opotrebuji a vyZaduji vyménu. Neexistuje Zadny zpusob, jak
urcit, jak jsou podlozky opotiebovany, takze uzivatel musi mit na paméti interval vymény podlozky.
To bude zaviset na prostredi, ve kterém se podlozky pouZivaji.

Efektivita pro rtizné materialy

Schopnost zatizeni Gecko Gripper manipulovat s poloZzkami ovliviiuje nékolik faktord: drsnost povrchu
mikroskopu (prdmérna drsnost), makroskopické vrcholy a tdoli na povrchu (prostorova frekvence vrchol(
— také zvinéni), také jejich orientace vlastnosti (poloZeni — nebo zpUsob, jakym byl dokoncen, napf.
lapovani, brouseni, Blanchard atd.) a tuhost materialu. Pokud je material prilis mékky, adheze Gecko se
nebude moci tlacit proti materialu, ktery mda uchopit. Abychom to usnadnili interpretaci, zahrnuli jsme
nize uvedenou tabulku, ktera ukazuje drsnost a tuhost textury vlevo (stupnice 1, 5 a 10 - nejvyssi) versus
uzZite¢né zatiZzeni Gecko SP1, SP3 a SP5. Zelend oznacuje, Ze je mozZné tento objekt vybrat, Zluta je sporna
a Cervena nebude mit za vysledek uchopeni. Méfitko je relativni a polo arbitrarni, mélo slouzit jako obecny
pravodce. Vice védeckych informaci Ize nalézt v uZivatelské priru¢ce Gecko SP.
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UZitecné zatizeni [kg] UZitecné zatizeni [kg] UZite¢né zatizeni [kg]
5 — (o] (90] LN o LN
g =) o |o o |d |«
1 Volna félie Mylar
5 1 Transparentni list
Lesténa zrcadlova
10 (1 ocel, kov, solarni
panel
Pfilnava fdlie,
1 5 o
zaviraci sacky
Leskld lepenka
5 5 (krabice na
ceredlie)
10 5 TisStény spoj
Laminovaci
1 10 plast/folie
5 10  MVInita lepenka
10 [10 [|Piskovany hlinik
POZNAMKA:
Tato tabulka se pouziva jako voditko pro lepsi pochopeni nosnosti a typu
podkladu pro uchopovaé Gecko Gripper SP1/3/5.
Kritéria pro tuhost a hrubost jsou zakladnim méfitkem od 1-10, zde jsou vztazné body pouZivané ke
stanoveni hodnot.
Tuhost Popis Priklad
1 Pruzna Tkanina
5 Poloflexibilni Lepenka
10 Tuh3d Kov
Hrubost Popis ‘ Priklad ‘ Hodnota RMS
1 Lestény/hladky Lestény kov 0,1 mikronu
5 Texturovany Lepenka 7 mikron0
10 Hruby Piskovany kov 28 mikronl
5
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SP1 ¢35[1.38]

SP3 @ 60[2.36] (SHOWN)

SP5 175[2.95]

Vsechny rozméry jsou v milimetrech a [palcich].
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