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(&) Monitor and control ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected (@) Current vacuum
Vacuum grip detected @]

DEVICE CONTROL

Fingers grip/release

Width

Force

Speed

Vacuum grip/release

Target vacuum Q
L O L
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Schulungsiuibungen

2FGP20



Schulungsplan @robot

2FGP20

4 )
@ AUFGABE 2 - Greifen und Losen der Finger iiber den Web Client

\_

4 )
@ AUFGABE 3 — Bedienung des Vakuums liber den Web Client
\_
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AUFGABE 1

Einstellung der Finger

Beschreibung:
Stellen Sie die korrekten
Fingerspitzenpositionen ein:
1. Offnen Sie den Web Client.

2. Klicken Sie auf ,,Gerate” und dann auf
»Einstellungen®.

uuuuu

2FGP20
Status A Faulty f{code))
nnnnnnn
Firmware version
INGER SETUP
offset Finger length Finger height
O Wopads O standard o}
O standard pads ® custom ® - ® custom
Quston O 2
Offset . -
Offeet -
~eB v @ 8
JACt FFSET
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AUFGABE 1

Lésung — Schritt 1

Navigieren Sie zu Fingereinstellung und driicken Sie ,,Finger bewegen®.

FINGER SETUP

Pad offset

VACUUM CUPS OFFSET

=) e

O Nopads
@ Standard pads

O Custom @

Offset

/’ ‘\
(save@ )

@ 23.3 mm - Standard
O Custom

Offset

& ™
(saved )

Finger length

+

Finger height

QO standard

@ Custom O
Offset 0

(sae@ )

(O 215mm - Standard
@ Custom

Offset o,

'd ™y
(sae@ )
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AUFGABE 1 (D robot

Losung — Schritt 2

Wadhlen Sie den Pad-Versatz, in diesem Fall Standard-Pads.

FINGER SETUP

Fixed Finger
S Pad offset Finger length Finger height
O Nopads QO standard (O 215mm - Standard
@ Standard pads @ Custom @ . @ Custom
Custom
o) o ¢t
Offset e Offset -
Offset i
(save@d ) (savemd ) (save@d )

VACUUM CUPS OFFSET

@ 23.3 mm - Standard
O Custom

Offset T

f" ‘”\
(saved )
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AUFGABE 1 (D robot

Lésung — Schritt 3

Wabhlen Sie die Fingerlange, in diesem Fall Standard-Pads.

FINGER SETUP

Fixed finger
Pad offset Q Finger length Finger height

O Nopads QO standard (O 215mm - Standard
@ Standard pads @ Custom @ . @ Custom

Custom
o) o ¢t

Offset e Offset -
Offset i

(save@d ) (savemd ) (save@d )

VACUUM CUPS OFFSET

@ 23.3 mm - Standard
O Custom

Offset

f" ‘”\
(saved )
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AUFGABE 1

Losung — Schritt 4

Wabhlen Sie die Fingerhohe, in diesem Fall Standard-Pads.

FINGER SETUP

Pad offset

VACUUM CUPS OFFSET

O Nopads
@ Standard pads

O Custom @

Offset

/’ ‘\
(save@ )

@ 23.3 mm - Standard
O Custom

Offset

& ™
(saved )

Finger length

+

m Finger height

QO standard

@ Custom @
Offset e

(savemd )

(O 215mm - Standard
@ Custom

Offset -

'd ™y
(sae@ )
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AUFGABE 1 (D robot

Lésung — Schritt 5

Wabhlen Sie den feststehenden Finger entsprechend den vorhergehenden Schritten aus.

FINGER SETUP

Pad offset Finger length Finger height

@ No pads @ Standard @ 215mm - Standard
O Standard pads O Custom @ O Custom

O Custom @ +

Offset Offset

mm mm

Offset mm

(sae@ ) (saed@ ) (saed@ )

VACUUM CUPS OFFSET

(® 23.2 mm - Standard
O Custom

Offset o

' ™
(sae@ )
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AUFGABE 1

Lésung — Schritt 6

Wabhlen Sie die Standard-Saugnapfe mit 23,3 mm.

FINGER SETUP

Moving Finger

Pad offset

=> VACUUM CUPS OFFSET

@ No pads

O Standard pads

O Custom @
Offset mm

(sme@ )

(® 23.2 mm - Standard
O Custom

Offset

' ™
(_SAVE 5] )

Finger length

+ -

@ Standard
O Custom

Offset

/’ “\
(swveld )

Finger height

@ 215mm - Standard
@ O Custom
mm Offset mm
(sme@d )
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Schulungsplan @robot

2FGP20

@ AUFGABE 1 - Einstellung der Finger

@ AUFGABE 3 — Bedienung des Vakuums liber den Web Client
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AUFGABE 2

Greifen und Losen der Finger

Beschreibung:

Greifen Sie ein benutzerdefiniertes Teil mit den
Fingern und lassen Sie es wieder los:

1. Messen Sie die Breite lhres Teils.

2. Stellen Sie die exakte Breite ein und
versuchen Sie, das Teil zu greifen.

3. Verringern Sie die Breite um 10 mm und
greifen Sie das Teil erneut.

4. Beobachten Sie die Ergebnisse.

Configuration (@ Manitorand control £ seings

Fingers grip/release

Width Q

GRIP

Vacuum grip/release

Copyright © 2021 Or
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AUFGABE 2 @robot

Lésung — Schritt 1

Offnen Sie lhren Web Client und klicken Sie auf die Registerkarte ,,Uberwachen und Steuern®.

:I$ ) Q Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy @) Current width 388.10 mm
Finger grip detected O Current vacuum 0.00 kPa
WVacuum grip status Not gripped

Vacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

Width 388.00 mm
T

Force 230N
oo

Speed 62 %

:/7 7.\: :/7 7.\:
(crRP® ) ( storm )

Vacuum grip/release

jlargetiacuun —) 20 kPa
o0 ¢ ¢ § °» o g © 6 , ¢« o [ 0 8 | @ o [ ¢ o | o 0 f 6 8 [ o o [ 6 o ]

{crP® ) ( RELEASE(® )
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AUFGABE 2 @robot

Losung — Schritt 2

Messen Sie die Teilebreite und stellen Sie sie ein (in diesem Fall 314 mm).

&3] ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 314.10 mm
Finger grip detected O Current vacuum 0.00 kPa
Vacuum grip status Not gripped

Vacuum release status Releasze ok

DEVICE CONTROL

Fingers grip/release

E:> Width 314.00 mm

Force 195 N
I R A R R T N

Speed 27 %
'."',"Q.,.“_‘"."_',"___‘""'_"."‘,_.“!

:/7 7.\: :/7 7.\'.
(crRP® ) (storm )

Vacuum grip/release
Target wacuum 20 kPa
p 9 o p o o [ o U "0 g 9 o g o ¢ o0 [ o © [ 0o 0 ) 0 U oo

{crP® ) ( RELEASE(® )
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AUFGABE 2 @robot

Lésung — Schritt 3

Stellen Sie die Geschwindigkeit auf 27 % und die Kraft auf 195 N ein und driicken Sie ,Greifen”.

(&) Q Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 314.10 mm
Finger grip detected O Current vacuum 0.00 kPa

W, m grip status Not gripped

W, m release status Rel k

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease
i ———————————— ) 314.00 mm
I T e O S B R
E:> borce —) 195 N
........... T R R A

{crP® ) ( RELEASE(® )
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AUFGABE 2

Losung — Schritt 4

Es wird kein Fingergriff erkannt -> Kein Griff

@ O Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected O Current vacuum
Wacuum grip status Not gripped

Vacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

Width

Force

Speed

GRIP () sToP B

Vacuum grip/release

Target vacuum

(cmp @) (RELEASE ® )

314.10 mm
0.00 kPa

314.00 mm
195N

27 %

20 kPa

OR_2FGP20_V01_DE
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AUFGABE 2

Lésung — Schritt 5

Verringern Sie die Breite um 10 mm und driicken Sie ,Greifen”.

@ O Settings

=)

Em) (

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected O Current vacuum
Wacuum grip status Not gripped

Vacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

R/t —)

Force

Speed

- Y e Y
{ ) )
(_GRP G)} (_sToP [ | )

Vacuum grip/release

Target vacuum
T O

s N ™
( crp ) ( RELEASE )
Y ® ) ® )

314,10 mm
0.00 kPa

304.00 mm
195N

27 %

20 kPa
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AUFGABE 2 @robot

Lésung — Schritt 6

Die Kennzeichnung , Fingergriff erkannt” wird aktiviert.

@ O Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 299,10 mm
E: Finger grip detected [ ] Current vacuum 0.00 kPa

Wacuum grip status Not gripped

Vacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

R/t —) 304.00 mm
o o D o v [ ro o o

Force 195 N

Speed 27 %
—:)l..lt..r..“”‘.l_..l““l..l...'l...l

e Y e Y
{ ) )
(_GRP G)} (_sToP [ | )

Vacuum grip/release
Target vacuum 20 kPa
0 ¢ o g ° o [ o @ O N I N N

s N ™
( crp ) ( RELEASE )
Y ® ) ® )
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Schulungsplan @robot

2FGP20

4 )
@ AUFGABE 1 - Einstellung der Finger
L J

4 )
@ AUFGABE 2 - Greifen und Losen der Finger iiber den Web Client

\. J/
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AUFGABE 3 (D robot

Bedienung des Vakuums

Beschreibung:
Configuratio @ d e
Bedienen Sie das Vakuum am 2FGP20: . — T
Update Fingyer gripl detected 0] Curren tvacuu m o.oé kPa
1. Stellen Sie das maximale Vakuum ein. ot e o
2. Maessen Sie die Vakuumstufe. =
width — — O = i 358.00 mm
3. Stellen Sie das Vakuum entsprechend der —_— —
vorher gemessenen Stufe ein. ) e
R

Trget vacuum  —) 20kPa
o ' T | o : i
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AUFGABE 3

Lésung — Schritt 1

Navigieren Sie zur Registerkarte ,,Uberwachen und Steuern” und wihlen Sie ,Vakuumgriff/Lésen”.

@ ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected [ ] Current vacuum
Wacuum grip staktus Not gripped

WVacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

Gy —)

borce —)

I R — o o
Speed —:)

R o T S

(crRP® ) ( storm )

> Vacuum grip/frelease

Target vacuum

‘/' '\‘ ‘/' '\.
( CRIP() ) ([ RELEASE (® )

299.10 mm
0.00 kPa

304.00 mm
195N

27 %

59 kPa

@robot
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AUFGABE 3 @robot

Losung — Schritt 2

Stellen Sie sicher, dass die maximale Vakuumstufe ausgewahlt ist.

@ ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 299.10 mm
Finger grip detected [ ] Current vacuum 0.00 kPa
Wacuum grip staktus Not gripped

WVacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

R/t —) 304.00 mm
D o o v o v o ro ro o

Force 195 N

Speed 27 %
—:)I"_I'"V“"I"'I_""I"I"I_""‘I

e Y e ™
{ ) )
(_GRP G)} \_sToP | D,

Vacuum grip/frelease

E >Target vacuum 59 kPa
g ° ¢ p ®° o | o ° j o ° [ 8 © [ @ @ [ @ 0 [ 0 0o | 0 @ [ @8 @ [ @ @

s N ™
( crp ) ( RELEASE )
Y ® ) ® )
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AUFGABE 3

Lésung — Schritt 3

Driicken Sie ,,Greifen”.

"

(#) Monitor and contro ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 299.10 mm
Finger grip detected [ ] Current vacuum 0.00 kPa
Wacuum grip staktus Mot gripped

WVacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

R/t —) 304.00 mm
D o o v o v o ro ro o

Force 195 N

Speed 27 %

GRIP () STOP

Vacuum grip/frelease

Target vacuum

) (o) (o)

OR_2FGP20_V01_DE
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AUFGABE 3

Losung — Schritt 4

Messen Sie die Vakuumstufe, in diesem Fall 52,71 kPa.

@ O Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected O Current vacuum
Wacuum grip status Grip detected

Vacuum release status Not released

DEVICE CONTROL

Fingers gripfrelease

Width

Force

Speed —:)
T o R

Vacuum grip/release

Target vacuum

(cmp @) (RELEASE ® )

315.10 mm

52.71kPa

315.00 mm

195N

27 %

59 kPa

OR_2FGP20_V01_DE
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AUFGABE 3 (D robot

Lésung — Schritt 5

Stellen Sie die Vakuumstufe auf 54 kPa ein.

5] a Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width 315.10 mm
Finger grip detected O Current vacuum 0.00 kPa
Vacuum grip staktus Not gripped

Vacuum release status Release ok

DEVICE CONTROL

Fingers grip/release

pdth —) 315.00 mm
Lot ptoh T ]
170 248 274 oo 38; 404 43

Force 195 N
Speed 27 %
—;)‘ I Voo T S T Co
0 B 35 4 51 50 [ 75 84 ‘-
GRIP (® sToP W

Vacuum grip/release

Target vacuum

EDN =
’ I

(GRIP @) (RELEASE ® )
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AUFGABE 3

Lésung — Schritt 6

Driicken Sie ,,Greifen” und messen Sie die Vakuumstufe.

&3] ¢ Settings

ACTUAL VALUES AND STATES

Busy O Current width
Finger grip detected O Current vacuum
Vacuum grip status Grip detected

Vacuum release status Not released

DEVICE CONTROL

Fingers grip/release

pidth —)
I e

Force

Epeed —;)
T o e

Vacuum grip/release

Target wacuum

(cmp @) (RELEASE ® )

315.10 mm
53.73 kPa

315.00 mm
195N

27 %

54 kPa
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@robot

Weitere Informationen

Wenn Sie weitere Informationen benoétigen, wenden Sie sich
bitte an Ihren OnRobot-Vertreter oder besuchen Sie unsere
Website



http://www.onrobot.com/

Fragen @robot

Greifer 2FGP20

* Lassen sich die Finger bewegen, wahrend man ein Werksttick mit Vakuum halt?

* Gibt es Einschrankungen, wenn der Greifer an Werkzeuganschlisse an Fanuc-CRX, Kassow, URe, UR-CB3
angeschlossen ist?

* |st externes Greifen moglich?
* Kann die Bremse aktiviert werden, wenn die Zielkraft nicht erreicht wurde?
* Messen beide Finger die aktuelle Greifkraft?

* Kann die Greifkraft abgelesen werden, wenn die Bremse aktiviert ist?
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Fragen @robot

Greifer 2FGP20

* Lassen sich die Finger bewegen, wahrend man ein Werkstick mit Vakuum halt?

v Nein, das ist nicht moglich.

* Gibt es Einschrankungen, wenn der Greifer an Werkzeuganschlisse an Fanuc-CRX, Kassow, URe, UR-CB3
angeschlossen ist?

v" Ja, weitere Informationen finden Sie im Handbuch zum jeweiligen Roboter.
* Ist internes Greifen moglich?
v Nein, es ist nur externes Greifen méglich.
* Kann die Bremse aktiviert werden, wenn die Zielkraft nicht erreicht wurde?
v Nein, das ist nicht moglich.
* Messen beide Finger die aktuelle Greifkraft?
v Nein, nur der sich bewegende Finger misst.
* Kann die Greifkraft abgelesen werden, wenn die Bremse aktiviert ist?

v Ja, dieser Wert kann immer abgelesen werden.
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