FICHA TECNICA

GECKO SP1/3/5
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Gecko SP1/3/5
Propriedades gerais ‘ SP1 SP3 43 Unidade
Carga util maxima ;’2 2,6 il H(bg]]
MIN. 3 8 12 [N]
Pré-carga Média 7 20 29 [N]
MAX. 11 32 46 [N]
Tempo de separacdo 100-1000 (consoante a velocidade do rob6) |[ms]
2eefggadae p;;iaé:g;;abalho em caso de Sim, durante dias se estiver bem centrado
Classificagdo IP P42
Dimensodes (AxL) 69x71 [mm]
2,7x2,8 [polegadas]
Peso 0,267 0,297 0,318 kel
0,587 0,653 0,7 [Ib]
Propriedades gerais das almofadas ‘ Unidade
Mistura de silicone exclusiva )
Propriedades de desgaste Depende da rugosidade da superficie
Intervalo de substituicdo ~200 000 | [ciclos]

Sistemas de limpeza

1) Estagdo de limpeza OnRobot
2) Rolo de silicone
3) Alcool isopropilico e pano sem pelos

Intervalo de limpeza variavel
Recuperacgao 100%
Condigoes Minimo Ideal Maximo Unidade
Temperatura de funcionamento |0 - 50 [°C]
32 - 122 [°F]
Temperatura de armazenamento |-30 - 150 [°C]
-22 - 302 [°F]
Caracteristicas da superficie Acabamento |Altamente|N/D Observacdo: Superficies
mate polida mais lisas requerem menos
forca de pré-carga para uma
forga de carga util
pretendida.
Vida util da mola* Mais de 1 000 |- - ciclos
000

* Informagdes sobre a substituicdo na secgdo de Manutengao.

N
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Como pegar numa pega utilizando o Gecko Gripper SP

Aperto

- Contacto e Pré- o
Posicao Elevacdo
carga

Como soltar uma pega

Método 1 — Movimento de separagdo do robd:

T

Colocar Inclinar para soltar

Método 2 — Fixagdo:

Os utilizadores também podem criar uma peca personalizada para auxiliar na separacdo de um objeto se
0 método acima indicado n3o for o pretendido. Por exemplo, o Gecko SP1/3/5 pode apertar um painel e
depois aceder a uma ferramenta bifurcada para deslizar pelo meio, elevar e soltar o objeto. O design da
peca fica ao critério do utilizador.

Observacgoes de utilizagao:

devido ao mecanismo de a¢do exclusivo do Gecko Gripper SP, é importante compreender os seguintes
principios de funcionamento fundamentais para utilizar o dispositivo de preensdo corretamente e
alcangar o desempenho ideal do mesmo. Isto € MUITO importante.

e Arugosidade da superficie afeta a preensao

O Gecko Gripper funciona melhor com superficies altamente polidas que permitem um contacto
maximo entre as almofadas adesivas e a superficie do substrato. A medida que a superficie se torna
menos lisa, é necessaria mais forca de pré-carga para segurar os substratos. As superficies mate
devem ser consideradas o limite maximo de rugosidade da superficie que o dispositivo de preensdo
é capaz de segurar.

e As condigdes ambientais afetam a preensao

As almofadas adesivas utilizam forgas de van der Waals para se fixarem a um substrato. Em vez
disso, se a superficie do substrato apresentar pd ou detritos, as almofadas irdo interagir com estas
particulas. Os substratos poeirentos, gordurosos, oleosos ou molhados n3do irdo aderir ao Gecko
Gripper SP. O dispositivo de preensdo funciona melhor com superficies limpas, lisas e secas.
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A forca de pré-carga determina a forga de carga Util maxima

A forca de aderéncia depende também da quantidade de forga de pré-carga aplicada a superficie.
Esta forca de pré-carga depende também da suavidade ou rugosidade da superficie. A forca de
carga util também é saturdvel a uma forga de pré-carga especifica para as condicdes de operagao e
do material; aqui, aplica-se a pré-carga maxima.

Combinar a funcdo de preensdo com a detecdo de colisdo do robd ou outros sistemas de seguranca

Durante a utilizacdo do Gecko Gripper com um robd no controlo de posicao, deve proceder com
cuidado durante a fase de preensdo do objeto de modo a ndo desativar o sistema de detecdo de
colisdo do robd. A maior parte da forca do dispositivo de preensdao depende do tamanho da
almofada. Valores aproximados de forca mdxima para a série SP do dispositivo de preensdo: SP1 =
15 N; SP2 =40 N; SP3 =60 N. Dependendo do tipo de robo e objeto, podera ser necessario ajustar
as definicoes de colisdao ou colaboracdo do robé de modo a impedir a desativacdo do robo em caso
de contacto.

A localizagdo de elevagdo e os momentos do objeto podem exceder a forca de preensao

As especificacGes de aderéncia de preensao pressupdem que o centro de gravidade do objeto estd
centrado na almofada do dispositivo de preensdo. Se o centro de gravidade do objeto nao estiver
centrado na almofada ou forem aplicados momentos ao objeto, o movimento rob6-objeto pode
diminuir a forca de aderéncia do dispositivo de preensdo, provocando a queda dos objetos.

As almofadas desgastam-se

Com a passagem do tempo, as almofadas Gecko desgastam-se e requerem substituicdo. Nao existe
uma forma especifica de determinar até que ponto as almofadas estdo desgastadas, por isso o
utilizador tem de estar atento ao intervalo de substituicdo da almofada. O intervalo depende do
ambiente em que as almofadas sdo utilizadas.

Eficacia em diferentes materiais

Sao varios os fatores que afetam a capacidade de manipulagdo de itens do dispositivo de preensdo Gecko:
a rugosidade microscépica da superficie (rugosidade média), os picos macroscopicos e os sulcos na
superficie (frequéncia espacial dos picos e a ondulagéo), assim como a orientacdo destas caracteristicas
(disposi¢do ou a forma como foi realizado o acabamento, por exemplo: enrolado, esmerilado, Blanchard,
etc.) e a rigidez do material. Se o material for demasiado suave, o adesivo Gecko ndo pode ser forcado
contra o material para a preensdo. Para facilitar a interpretacao, a tabela abaixo indica a rugosidade da
textura e a rigidez a esquerda (escalas de 1, 5 e 10, a mais elevada) versus a carga util do Gecko SP1, SP3
e SP5. Verde indica que é possivel pegar no objeto, amarelo indica que é questiondvel e vermelho nao
resulta numa preensdo. A escala é relativa e semi-arbitraria, constituindo uma orientacdo geral. O
manual do utilizador do Gecko SP apresenta informagGes mais cientificas.
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Exemplo de
material/substrat
o

Gecko SP-1 Gecko SP-3

Mylar solto

5 1 Folha deA _
transparéncia
Aco polido

10 (1 espelhado, metal,
painel solar
Pelicula aderente,

1 5
sacos com fecho
Cartdo lustroso

5 5 . .
(caixa de cereais)

10 b F’Iaca de circuitos
impressos

1 10 Pellculg/plastlco
de laminagem

5 10 |Cartdo canelado

10 1o Alum.mlo tratadp
com jato de areia

OBSERVACAO:

Esta tabela é um guia para compreender melhor a capacidade de carga

Util e o tipo de substrato no ambito do Gecko Gripper SP1/3/5.

Os critérios de rigidez e rugosidade consistem numa escala basica de 1 a 10, seguindo-se as referéncias
utilizadas para determinar os valores.

Rigidez Descri¢ao Exemplo

1 Flexivel Tecido

5 Semiflexivel Cartdo

10 Rigido Metal

Rugosidade  Descrigao ‘ Exemplo ‘ Valor de RMS

1 Polido/liso Metal polido 0,1 micrones

5 Texturado Cartao 7 micrones

10 Rugoso Metal 'tratado com jato 28 micrones
de areia
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SP3 @ 60[2.36] (SHOWN)
SP5 ¢175[2.95]

Todas as dimensGes estdo em mm e [polegadas].



