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Edukacyjnego chwytaka do robota
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https://irobocom.pl/roboty

Chwytak stuzy do automatycznego chwytania, utrzymywania i zwalniania przenoszonych
elementdw przez robota. Sterowanie realizowane jest za pomocg serwomechanizmu, ktérego
potozenie kontrolowane jest przez mikrokontroler ATtiny1624.

Edukacyjny chwytak jest przeznaczony do wspdtpracy z robotem w celu przenoszenia matych
przedmiotéw. Chwytak jest urzgdzeniem edukacyjnym, pracujgcym w kontrolowanym srodowisku
laboratoryjnym jako urzadzenie szkoleniowe.

Jedynym przeznaczeniem edukacyjnego chwytaka jest wtgczenie do lub potfaczenie z inng maszyng
lub wyposazeniem np. z robotem lub sterownikiem PLC.

Urzadzenie jest przeznaczone do celdw szkoleniowych.

Urzadzenie moze by¢ uzywane tylko przez osoby doroste. Osoby mtodociane powyzej 16 roku zycia

mogg uzywac urzadzenia tylko pod nadzorem

UWAGA!
é Producent nie odpowiada za szkody wywotane niezgodnym z przeznaczeniem stosowaniem
badz nieprawidtowg obstugg urzadzenia.

Przed uruchomieniem nalezy zapoznac sie z instrukcjg obstugi producenta.
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1. Budowa chwytaka

1 szczenka ruchoma

2 szczenka ruchoma

3 korkus chwytaka

[A sterownik

5 wySwietlacz LED

6 gniazdo sygnatowe MS

1 ztacza strujace

8 prowadnica
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2. Sygnaty sterujgce chwytakiem

+24V DC
OPEN/CLOSE

GND

Do dofaczenia sygnatéw chwytaka z wyjsciami robota, sterownika mikroprocesorowego lub
sterownika PLC stuzy ztgcze sygnatowe M5 pokazane na rysunku powyzej

Chwytak edukacyjny nie moze samodzielnie stuzy¢ do konkretnego zastosowania. Musi zosta¢
zintegrowany z I/0O sygnatami sterujgcymi robota, sterownika PLC lub innego urzadzenia.

Chwytak mozna sterowac zewnetrznymi sygnatami 24V DC.
Podanie poziomu wysokiego na wej$cie OPEN/CLOSE powoduje zamkniecie chwytaka.
Podanie poziomy niskiego na wejscie OPEN/CLOSE powoduje otwarcie chwytaka.

Nalezy poprawnie podtaczy¢ wartosci napieciowe sygnatéw sterujgcych. Nieprawidtowe
podtaczenie moze doprowadzi¢ do uszkodzenia sterownika chwytaka.

Szczegdlng uwage nalezy zwrdci¢ na prawidtowe podiaczenie polaryzacji napiecia zasilania +24V

DC

f Nieprawidtowe podtaczenia napiecia zasilania oraz sygnatow sterujacych

Moze skutkowa¢ uszkodzeniem sterownika pozycjonera.
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gniazdo
dedykowane \j-c- :|-d
dla robota DELTA 1 —

sygnhalizacja
uchwycenia
przedmiotu

gniazdo
dedykowane dla
robota DELTA
(sterowanie
obrotem osi)

serwo silnik

sterowanie
OPEN/CLOSE

Nalezy zwrdé¢ szczegdlng uwage na podtgczenie serwomechanizmu. Niewtasciwe podtgczenie bedzie

skutkowato uszkodzeniem sterownika chwytaka.

PWM +5V DC
GND
u [ o] a
hu:—_ GND
OPEN/CLOSE +24V DC
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3. Uruchamianie chwytaka.

A UWAGA

Podczas pracy z chwytakiem nos$ osobiste wyposazenie ochronne, takie jak okulary ochronne.
Stosuj tylko oryginalne czesci. Przed rozpoczeciem jakichkolwiek czynnosci i prac przy urzadzeniu
wyjmij wtyczke z gniazdka sieci elektryczne;j.

Niebezpieczenstwo zranienia!

Sterownik chwytaka wymaga podtaczenia zewnetrznego zasilacza 24 V DC, ktéry sam wymaga
napiecia sieciowego (100/240 V AC). Sprawdz etykiete na zasilaczu. Tylko wykwalifikowany

personel moze podtaczy¢ zasilacz do sieci i uruchomi¢ go.
Postepuj zgodnie z instrukcjami bezpieczeristwa, punkt 7.

e zamontuj chwytak w robocie

o ze wzgleddw bezpieczeristwa zaleca sie przykrecenie chwytaka przed jego witaczenie.
e podtacz przewdd sterujacy z wtyczkg M5

e podtacz zasilanie chwytaka: Zasilacz 24 V DC

e zadaj sygnat (poziom wysoki +24V DC) na wejscie OPEN/CLOSE, chwytak zamknie sie
e uchwycenie przedmiotu przez chwytak sygnalizowane jest Swieceniem diody LED

e zadaj sygnat (poziom niski +OV DC) na wejscie OPEN/CLOSE, chwytak otworzy sie

EEB Wskazowka

Chwytak posiada przecigzeniowe zabezpieczenie przed zablokowaniem podczas ruchu.
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4. Autokalibracja

Uruchomienie autokalibracji:

e przytrzymaj przycisk PRZYCISK.

e wigcz zasilanie.

e program znajdzie OPEN i CLOSE po wzroscie pradu.
e cofnie pozycje o margines bezpieczenstwa.

e zapisze POS_OPEN i POS_CLOSE do EEPROM.

AUTO CAL
START

AUTO CAL

OFEM, , .

alTo CaL

CLOSE, ..

AUTO CAL

0K SAVE

Po skoriczonej kalibracji zobaczysz komunikat OK SAVE.
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5. Proba dziatania

Przed pierwszym rozpoczeciem pracy sprawdzaj dziatanie urzgdzenia bez obcigzenia — zadac¢ sygnat
CLOSE i OPEN. Natychmiast wytgcz urzadzenie, jezeli pracuje nierdwno, wystepuja silne wibracje

albo stycha¢ anormalne odgtosy.

Podczas prawidtowego uruchomienia chwytaka zostanie wyswietlony ekran podajgc podstawowe
parametry pracy chwytaka:

IELTA GEIF DELTA GEIF

| —prad

U — napiecie

P— pozycja serwa

S — stan chwytaka (OP- OPEN, CL-CLOSE, I- przecigzenie prgdowe)

6. Wgrywanie oprogramowania do chwytaka

EEE

D=

E

9
=

g [
E
= N

SOFTWARE>>
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W celu wgrania nowego oprogramowania nalezy potgczy¢ chwytak z KONWERTER USB- RS232 UART
FT232RL FTDI

Chwytak posiada wgrane aktualne oprogramowane.

Nowe oprogramowanie jest dostepne na stronie producenta

7. Czesci zamienne — wydruki

Pliki z wydrukami czesci zamiennych mozna pobraé :

Pliki .stl>>
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