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1.1 Cilova skupina

Tento dokument je urcen pro integratory, kteri navrhuji a instaluji kompletni
systémy pro roboty. Osoby, které pracuji s poc¢itacem Compute Box, museji mit

ndsledujici dovednosti:

e Zakladni znalosti elektronickych a elektrickych systém

1.2 Uréené pouziti

Pocita¢ Compute Box je urcen ke spolupraci s Sestiosym snimac¢em OnRobot pro
méreni sil a krouticich moment(. Pocita¢ Compute Box se pouziva pro nacitani a
konfigurovani snimace prostrednictvim rozhrani Ethernet.

1.3 Typografické konvence

V tomto dokumentu jsou pouzity nasledujici typografické konvence.

Pismo Courier

Pouziva se k popisu cesty souborli a ndzvy soubord,
kédy, uzivatelsky vstup a pocitacovy vystup.

Kurziva

Pouziva se pro citace a oznacovani popist obrazku
v textu.

Tucné pismo

Pouziva se pro prvky rozhrani Ul véetné textu, ktery
se zobrazuje na tlacitkach a v moznostech nabidek.

<Spicaté zavorky>

Oznacuji ndzvy proménnych, jez museji byt
nahrazeny skute¢nymi hodnotami nebo retézci.

1. Cislované seznamy

Cislovany seznam oznacuje jednotlivé kroky
procedur.

A. Abecedni seznamy

Prvky abecedniho seznamu oznacuji odvolavky na
popisy obrazkd.

OnRobot © 2018
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Nasledujici obrazek popisuje rozhrani a indikatory predniho panelu pocitace

Compute Box.

A B C D
[ : i
12-24V F/T S¢nsor 5\.3 . EJ Ethdrnet
@USB 9888 3 3 E_j
V+ T
%ND Fix IP addijess: 192.168.1.1
L-q 1 ED:EZ—/
E— F—/ “—G

Prepinac DIP

Konektor USB

mmonNn® P>

Napajeci konektor

Konektor snimace F/T (sily/krouticiho momentu)
Rozhrani sité Ethernet

Stavova kontrolka snimace

G. Stavova kontrolka prevodniku

2.1 Napajeci konektor

Pocita¢ Compute Box musi byt napdjen prostiednictvim napajeciho konektoru.
Neni podporovana funkce Power-over-Ethernet (PoE — napdjeni prostrednictvim
sité Ethernet). Pouzijte dodany napdjeci zdroj nebo podobnou jednotku, pokud
délka kabelu dodaného napajeciho zdroje nepostacuje.

Napdjeci zdroj musi spliovat nize uvedené vlastnosti:

Napéti

12-24V

Prikon

6 W

OnRobot © 2018
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Napajeci konektor je standardni 3kolikovy samc¢i konektor M8 s nasledujicim
zapojenim:

A A ¢
&

B

A. Nepouzito

@

Kostra
C. Napadjeni

-

Ethernet @

Fix IP address: 192.168.1.1 @

Y] 1

ensor LED
©Converter LED

o5

Jakmile je zafizeni zapnuto, trva asi 60 sekund, nez se zavede systém.

2.2 Konektor snimace F/T (sily/krouticiho momentu)

Pocita¢ Compute Box prijima hodnoty signalu sily a krouticiho momentu
prostrednictvim snimace F/T (sily/krouticiho momentu), ktery je soucasti
Sestiosého snimace OnRobot. Pro pfipojeni je uréen samostatny kabel.

2.3 Prepinac DIP

Prepinac DIP se pouziva k nakonfigurovani nastaveni sité na zafizeni.

Vyhrazeno

Vyhrazeno

ON - IP adresa zarizeni = 192.168.1.1

(Zobrazeno je vychozi OFF - povolena statickd IP adresa/klient DHCP
tovarni nastaveni) 4 | ON -server DHCP zakazan

OFF —server DHCP povolen

I Jakakoliv zména téchto nastaveni bude platna az po resetovani napajeni.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4 Rozhrani sité Ethernet

Pocita¢ Compute Box poskytuje data pfijata ze snimace jakémukoliv zafizeni
prostrednictvim rozhrani sité Ethernet. K pripojeni pocitace Compute Box k
osobnimu pocitaci nebo notebooku je k dispozici dodany kabel.

Rozhrani sité Ethernet podporuje tfi provozni rezimy:

Pro snadné cteni dat snimace v redlném case, konfigurovani prenosu dat a sité
pocitace Compute Box.

Pro vysokorychlostni odecet dat snimace (az 500 Hz).

Pro jednotlivé nebo iterované odecty dat snimace.

Nedoporucuje se pouzivat dva rezimy soucasné, protoze to muze
ovlivnit vykonnost.

2.4.1 Konfigurace rozhrani sité Ethernet

Chcete-li pouzit rozhrani sité Ethernet, musi byt nastaveno spravné adresovani IP. K
nakonfigurovani IP mohou byt pouzity nasledujici metody:

e Pouzijte vychozi tovarni nastaveni. V tomto pripadé ma pocita¢ Compute
Box povoleného klienta s protokolem DHCP (Dynamic Host Configuration
Protocol) a také server DHCP.

o Pokud je zafizeni pripojeno primo (fidici skfin robota nebo pocitac),
server DHCP v pocitaci Compute Box prifadi IP adresu pripojenému
zarizeni (v rozsahu 192.168.1.100-105 s maskou podsité
255.255.255.0). Poté je mozné sestavit spojeni mezi zafizenim a
pocitacem Compute Box.

Ujistéte se, ze pocditac pripojeni k fidici skrini je nastavena tak, aby
ziskal IP adresu automaticky.

o Pokud je pripojen k siti, kterd ma server DHCP, pocitac Compute Box
plni Funkci klienta DHCP a prijima adresu IP ze serveru. Poté je
mozné sestavit spojeni mezi jakymkoliv zafizenim v siti a pocitacem
Compute Box.

Pokud je pocita¢ Compute Box pouzit ve firemni siti, ve které je jiz
pouzivan server DHCP, doporucuje se vypnout server DHCP v
pocitaci Compute Box nastavenim prepinace DIP 4 do polohy ON.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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e Nastavte IP adresu zarizeni na hodnotu 192.168.1.1 a masku podsité na
255.255.255.0 prepnutim prepinace DIP 3 do polohy ON. Poté je mozné
sestavit spojeni mezi jakymkoliv zarizenim a pocitacem Compute Box.

e Pokud je potreba nastavit specifickou statickou IP adresu nebo masku
podsité, nastavte prepinac DIP 3 do polohy VYPNUTO a na strance
webového pristupu Konfigurace sité vypnéte klienta DHCP poditace
Compute Box a nastavte vlastni hodnotu statické IP adresy.

Pokud je zarizeni pouzivano ve firemni siti, kontaktujte IT oddéleni a
pozadejte je o pridéleni spravné IP adresy a masky podsité. Pokud v
pocitaci Compute Box pouzivate statickou IP adresu, ujistéte se, zda
k nému pripojeny pocitac¢ ma odpovidajici nastaveni. To znamena,
zda je IP adresa ve stejné podsiti a maska podsité je shodna.

2.4.2 Webovy klient

Chcete-li pristupovat k pocitaci Compute Box prostrednictvim webu z osobniho
pocitace, postupujte nasledujicim zpisobem:

Pripojte pocita¢ Compute Box ke snimaci pomoci 4kolikového kabelu M8.
Zapnéte pocita¢ Compute Box jeho pfipojenim k napajecimu zdroji.

Pripojte pocita¢c Compute Box primo k osobnimu pocitaci pomoci ethernetového
kabelu.

Pockejte jednu minutu, spustte prohlizec a zadejte do adresniho radku hodnotu
192.168.1.1. Pokud zménite nastaveni sité podle pokyn( v ¢asti
, pouzijte prislusnou IP adresu.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Otevre se nasledujici stranka vybéru zafizeni:

| @ OnRobot Web Client x|

@fObot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Please select the detected device/s on the network

=
NS g: P
/¥ %
A o
> (/” i '
i ( 4
\@ L TS
HEX 6-Axis Force/Torque RG2-FT Gripper RG2 Gripper
sensor
Learn more Learn more

/ SELECT D
]
A 7

Copyright © 2018 OnRobot A/S -
7 ><] info@onrobot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

Systém automaticky vypne nedostupna zarizeni a umozni vam vybrat
pouze dostupna zafizeni.

Kliknéte na tlacitko SELECT a aktivujte zvolené zarizeni. Systém vas presméruje na
Stranka DEVICES.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.1 STRANKA DEVICES
Stranka DEVICES v hlavni nabidce se pouzivad k monitorovani a ovladani
pripojenych zarizeni.
Webova stranka pouziva skript Java k aktualizovani dat stranky,

takzZe je nutné ji povolit, jinak nebude pracovat spravné.

Zde jsou tfi karty na strdnce DEVICES:

1.) Monitorovani a ovladaci prvky

(@ OnRobot Web Client x

@robot oo DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

This page shows the measured force and torque values, the sensor status data.

Monitoring and controls Device info Health status

Force/Torque values

Fx (N) 0.100
Fy (N) 0.000
Fz (N) -0.100
Tx (Nm) 0.002
Ty (Nm) 0.003
Tz (Nm) 0.000

Copyright © 2018 OnRobot A/5

. [><] info@onrabot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark 4

Hodnoty sily a krouticiho momentu (Fx,Fy,Fz a Tx,Ty,Tz) jsou uvedeny v
Newtonech/Newton-metrech.

Prepina¢ ZERO lze pouzit k vynulovani odectu sily a krouticiho momentu (pouze ve
webovém klientovi).

Hodnota ZERO nastavend na této strance neni ulozena trvale, ale
obnovuje se na vychozi hodnoty pri resetovani napajeni.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



2.) Informace o zarizeni

[ OnRobot Web Client x \ \

@robot oo DEVICES CONFIGURATION PATHS

This page shows the measured force and torque values, the sensor status data.

Monitoring and controls Device info Health status
F/T sensor
PA
) Serial number HEXEX003

Firmware version 208

Compute Box

Hardware version 13
Software version  4.0.0

PIC firmware 136
version

Copyright © 2018 OnRobot A/S

Rozhrani a indikatory 11

UPDATE

¢| info@onrobot.com

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

Zde se zobrazuji sériova Cisla a verze firmwaru/softwaru pripojenych zarizeni.

3.) Stav

(@ OnRobot Web Client x [

@robot oo DEVICES CONFIGURATION PATHS

This page shows the measured force and torque values, the sensor status data.

Meonitoring and controls Device info Health status
F/T sensor
N
B Status Good
Sample counter 27148

Copyright © 2018 OnRobat A/S

UPDATE

[><| info@onrobot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark X

Zde se zobrazuji informace o stavu zarizeni, uvedeno ,,Good", pokud je zafizeni v

poradku.

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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2.4.2.2 STRANA CONFIGURATION

Strana CONFIGURATION v levé nabidce lze pouzit ke kontrole nebo zméné
konfigurace sité zarizeni.

) OnRobot Web Client X

@robot oo DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Configuration

This page allows the configuration of the network settings of the device.

Incorrect settings may cause the device to lose network connectivity.

oN

ss s The new network configuration values will not be stored unless the DIP-
! ! ! ! switch is in OFF (down) state.

12 @ 4

Enter the new settings for the device below:
MAC address b8:27:eb:84:54:78
Network mode Default Static IP s
IP address 192.168.1.1

255.255.255.0

N

™~
SAVE )]
A

Copyright © 2018 OnRobot A/S

2 [><] info@onrobot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark 4

Prvky stranky Configuration jsou nasledujici:

e MAC Address je celosvétové jedinecny identifikator, ktery je pro dané zarizeni
pevny.

e Rozeviraci nabidka Network Mode muze byt pouzita k nastaveni, zda bude mit
pocita¢ Compute Box statickou nebo dynamickou IP adresu:

a. Pokud je nastavena moznost Dynamic IP, pocitac Compute Box ocekava, ze
IP adresa bude pridélena serverem DHCP. Pokud sit, ke které je zafizeni
pripojeno, nema zadny server DHCP, pak je pro zafizeni pouzita staticka IP
adresa 192.168.1.1 (po uplynuti 30 sekund).

b. Pokud je nastavena moznost Static IP, pak musi byt nastavena pevna IP
adresa a maska podsité.

¢. Pokud je nastavena moznost Default Static IP, pak se pevné nastaveni IP
adresa nastavi na vychozi tovarni nastaveni a nelze ji zménit.

Po nastaveni véech parametr( kliknéte na tlacitko Save a ulozte nové hodnoty
trvale. Vyckejte 1 minutu a pripojte zarizeni pomoci novych nastaveni.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.3 STRANKA PATHS

Stranka Paths v hlavni nabidce mliZe byt pouzita pro import, export a odstranéni
drive zaznamenanych drah. Timto zplGsobem je mozné drahy kopirovat do jiného
pocitace Compute Box.

(@ OnRobot Web Client <[

@ robot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Manage paths

This page allows uploading and importing path files.

( +ADD PATH ) You can add path File/s from your computer

-

8025 11,188 v u

Copyright © 2018 OnRabot A/S
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

[><] info@anrobot.com

Chcete-li importovat drive exportovanou drahu (soubor *.0fp), prejdéte k souboru
a kliknéte na tlac¢itko ADD PATH.

Dostupné drahy jsou uvedeny na konci stranky. Exportovat a stdhnout ve formé
souboru *.ofp lze jakékoliv drahy, nebo je trvale odstranit a uvolnit tak seznam,
pokud danou drahu jiz nepotrebujete.

Vzdy se ujistéte, Ze neodstranite zddnou drahu, kterou pravé
pouziva program UR. V opacném pripadé bude nutné drahu znovu
zaznamenat, protoze operaci odstranéni neni mozné vratit.

Pocita¢ Compute Box dokaze ulozit az 100 MB dat zaznamenanych drah, coz se
rovna asi 1 000 hodindm zaznamu.

2.4.2.4 AKTUALIZACE SOFTWARU

Stranka Software Update v levé nabidce mlze byt pouzita k aktualizovani
softwaru pocitace Compute Box. Dalsi informace viz Aktualizace softwaru
pocitace Compute Box.

| @ OnRobot Web Client x [

@robot oo DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Software Update

This page allows updating the software on the Compute Box.

Browse for the software update file and then click on the Send button to start the update process.

Browse._..

Click here to see the result of the last update

Copyright ® 2018 OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

E info@onrobet.com
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2.4.3 Pripojeni UDP

Pripojeni protokolem User Datagram Protocol (UDP) lze pouzit ke ¢teni vystupu
snimace s maximalni vzorkovaci frekvenci 500 Hz. Protokol UDP lze rovnéz pouzit k
nastaveni odecitani, mezni frekvence a predpéti vystupu snimace.

Protokol UDP zahrnuje pét prikazl. Chcete-li, aby zarizeni zacala odesilat zpravy
protokolu UDP, odeslete pozadavek na IP adresu zarizeni. Zafizeni nasloucha
pozadavkdm UDP na portu 49152. Tento port je rovnéz pouzivan pro vystupni zpravy.

2.4.3.1 PRIKAZY

Implementovano je nasledujicich pét prikaz:

Konec odesilani vystupu Jakakollv zadna
0x0000 ystup hodnota

Zacatek odesilani . . .
0%0002 wstupu Pocet vzorkl Zaznamy UDP

Nastavit predpéti 0 nebo 255, s3dna
0x0042 softwarové desetinné ¢islo

Nastavit vnitrni 0 az 6, desetinné 53dna
0x0081 filerovani ¢éislo

Nastavit rychlost Interval v ms zadna
0x0082 odeditani

Jediny prikaz s odpovédije 0x0002, ze zacina odesilani vystupu. Ostatni prikazy
nejsou potvrzeny, proto nemaji zadnou odpovéd.

2.4.3.2 POZADAVEK

Prikazy museji byt odesilany do zarizeni jako pozadavky s nasledujici strukturou:

UINT16 Header; // Must be 0x1234
UINT16 Command; // Value according to the command table
UINT32 Data; // data according to the actual command

Pocet bajtl pozadavku musi byt 8 bajtl a vicebajtové hodnoty musi byt odesilany s
hornim bajtem na prvnim misté.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3.3 ODPOVED

Zarizeni odesila vystup jako zaznam UDP, ktery ma nasledujici strukturu:

UINT32 HS sequence; // The sequence number of the current UDP record
UINT32 FT_sequence; // The internal sample counter of the Compute Box
UINT32 Status; // Status word of the sensor and Compute Box

UINT32 Fx; // X-axis force in 32 bit Counts*

UINT32 Fy; // Y-axis force in 32 bit Counts*

UINT32 Fz; // Z-axis force in 32 bit Counts*

UINT32 Tx; // X-axis torque in 32 bit Counts* (0 if not available)
UINT32 Ty; // Y-axis torque in 32 bit Counts* (0 if not available)
UINT32 Tz; // Z-axis torque in 32 bit Counts* (0 if not available)

Pocet bajtd na vystupu je vzdy 36 bajtl. Pokud je obdrzena hodnota s méné nez 36
bajty, je ignorovana. V pripadé vicebajtovych hodnot je v poradi bajtl horni bajt na
prvnim misté.

Parametr HS sequence ukazuje aktualni Cislo vystupu. Pokud byl odeslan
pozadavek startu s daty (pocet vzorkd) = 1000, pak HS sequence bude zacinat od
1 a koncit 1000. Pokud data (pocet vzork() byla 0, pak je vystupu vygenerovan az
do odeslani pozadavku na zastaveni.

Hodnoty Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz mohou byt prevedeny na
Newtony/Newton-metry podélenim hodnot sily 10000 a hodnot
momentu 100000.

2.4.3.4 OVLIVNENi HODNOT

Ovlivnéni hodnot lze pouzit pro vynulovani odectu sily a krouticiho momentu. Kdyz
systém nema hodnotu ovlivnénou, odecet sily a krouticiho momentu by mél byt v
blizkosti nuly (v rozsahu -300 az +300 poctu). Pokud jsou data (ovlivnéni) nastavena
na 255 (desetinné ¢islo), pak jsou aktudlni hodnoty ulozeny jako ovlivnéné, aby
hodnoty sily a momentu byly rovny 0.

Pokud jsou data (ovlivnéni) nastavena na 0, ulozené hodnoty ovliviujici korekce se
resetuji a zarizeni obnovi svij stav bez ovlivnéni.

Ovlivnéni hodnoty neni ulozeno trvale, ale po resetovani napajeni se obnovi
pGvodni stav bez ovlivnéni.
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2.4.3.5 FILTROVANI

Vnitrni filtrovani je mozné naprogramovat tak, aby byla ziskana prizplisobena
mezni frekvence. K dispozici je 7 moznosti:

Data/Filtr Mezni frekvence
(desetinné cislo)

Zadny Filtr
500 Hz
150 Hz

50 Hz

15 Hz
5Hz
1,5Hz

A L[~ W N |= O

Nova hodnota neni ulozena trvale, ale po resetovani napajeni se obnovi vychozi
hodnota 15 Hz.

2.4.3.6 RYCHLOST ODECTU

2.4.4

Parametr rychlost odectu definuje rychlost, se kterou jsou k dispozici nové vzorky.
Tato hodnota mize byt nastavena v rozsahu 254 az 2 ms, coz odpovida frekvence
4 az 500 Hz.

Hodnotou muze byt jakékoliv ¢islo od 0 do 255. Licha ¢isla jsou zaokrouhlena na
nizsi sudé cislo. Hodnota 0 odeditani zastavi. Hodnoty jiné nez 0 mohou byt
konvertovany na frekvenci odecitani dle nasledujiciho vzorce:

1000 Hz / nova hodnota = nova frekvence.
Priklady:

Hodnota 2 znamend: 1000 Hz / 2 = 500 Hz
Hodnota 51 znamena: 1000 Hz / 50 = 20 Hz

Nova hodnota neni ulozena trvale, ale po resetovani napdjeni se obnovi vychozi
hodnota 100 Hz.

Pripojeni TCP
Protokol TCP (Transmission Control Protocol) se pouziva pro odecteni vystupu
snimace a stavové informace.

Pripojeni TCP jsou obecné pomalejsi ve srovnani s pripojenim UDP, a rychlost
odpovédi ovliviuje nékolik softwarovych a hardwarovych faktori (softwarova
brana firewall, smérovac atd). Pro rychlejsi rychlost odectu se doporucuje pouzivat
protokol UDP.
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V protokolu TCP je zarfizeni serverem a klienti se k nému pfipojuji. Pfipojeni je
sestaveno nasledujicim zplsobem:

e Zarfizeni nasloucha a ocekava pripojeni na portu TCP 49151.

e Jakmile klient Uspésné sestavi spojeni se zafizenim, mlze si klient vyzadat
data ze zarfizeni.

e Po obdrzeni pozadavku zarizeni odpovi pfislusnou odpovédi.

e Jakmile byla odpovéd uzivatelem pfrijata, lze odeslat novy pozadavek bez
nutnosti opétovného sestavovani spojeni TCP. Pokud zafizeni neobdrzi
pozadavek po dobu delsi nez 1 sekunda, je pripojeni uzavieno (¢asovy limit)
ze strany zafizeni. V takovém pripadé musi uzivatel znovu sestavit spojeni
TCP, aby bylo mozné vyzadat si vice dat.

V jeden okamzik mlze byt aktivni pouze jedno spojeni TCP.
2.4.4.1 ZiSKANi NEJNOVEJSIHO ODECTU F/T

2.4.4.1.1 POZADAVEK

Do zarizeni musi byt odesilan jednoduchy prikaz jako pozadavek s nasledujici

strukturou:
UINTS Command; // Must be decimal 0 (0x00)
UINTS8 Reserved[19]; // All the 19 value should be O0s.

Pocet bajtl pozadavku musi byt 20 bajta.

2.4.4.1.2 ODPOVED

Zarizeni odesila vystup jako zaznam, ktery ma ndsledujici strukturu:

UINT16 Header; // Fixed 0x1234

UINT16 Status; // Status word of the sensor and Compute Box
INT16 Fx; // X-axis force in 16bit Counts*
INT16 Fy; // Y-axis force in 16bit Counts*
INT16 Fz; // Z-axis force in 16bit Counts*
INT16 Tx; // X-axis torque in 1lé6bit Counts* (0 if not available)
INT16 Ty: // Y-axis torque in 1l6bit Counts* (0 if not available)
INT16 Tz; // Z-axis torque in 1lé6bit Counts* (0 if not available)

Pocet bajtl odpovédi musi byt vzdy 16 bajtl a vicebajtové hodnoty museji byt
odesildny s hornim bajtem na prvnim misté.

Hodnoty Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz mohou byt prevedeny na
Newtony/Newton-metry s pomoci prevodnich parametrd. Viz také
Ziskani pfednich parametrti Newton/Newton-metr.
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Fx (v Newtonech) = Fx * méritko[0] / CPF
Fy (v Newtonech) = Fy * méfitko[1] / CPF
Fz (v Newtonech) = Fz * méritko[2] / CPF
Tx (v Newton-metrech) = Tx * méritko[3] / CPT
Ty (v Newton-metrech) = Ty * méfitko[4] / CPT
Tz (v Newton-metrech) = Tz * méritko[5] / CPT
2.4.4.2 ZiSKANi PREDNiCH PARAMETRU NEWTON/NEWTON-METR.

2.4.4.2.1 POZADAVEK

Do zarizeni musi byt odesilan jednoduchy pfikaz jako pozadavek s nasledujici

strukturou:
UINTS8 Command; // Must be decimal 1 (0x01)
UINTS Reserved[19]; // All the 19 value should be O0s.

Pocet bajtl pozadavku musi byt 20 bajta.

2.4.4.2.2 ODPOVED

Zarizeni odesila vystup jako zaznam, ktery ma nasledujici strukturu:

UINT16 Header; // Fixed 0x1234

UINT8 Unit Force; // The unit of the calculated Force values

UINTS8 Unit Torque; // The unit of the calculated Torque values

UINT32 CPF; // Counts per Force value

UINT32  CPT; // Counts per Torque value

UINT16 ScaleFactor([6]; // Additional scaling factor (for the Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz)

Pocet bajtli odpovédi musi byt vzdy 24 bajtl a vicebajtové hodnoty musi byt
odesilany s hornim bajtem na prvnim misté.

Parametr Unit Force m0ze byt (desetinné cislo):
0 - neni k dispozici zddny prevod na Newtony

2 —vypocitana hodnota bude v Newtonech (jedna se o vychozi nastaveni pfi zapnuti)

Parametr Unit Torque muze byt (desetinné cCislo):
0 - neni k dispozici zddny prevod na Newton-metry

3 - vypocitanad hodnota bude v Newton-metrech (jedna se o vychozi nastaveni pfi
zapnuti)
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Konektor USB Mini B se pouziva k propojeni pocitace Compute Box s osobnim
pocitacem a pro pouzivani snimace spolecné se softwarem pro vizualizaci dat

OnRobot Data Visualization (ODV).

2.6 Stavova kontrolka snimace

Stavova kontrolka snimace poskytuje informace o provoznim stavu snimace.

Chovani stavové kontrolky Stav
snimace
Vypnuto Neni pfipojeny zadny snimac, nebo se poditac

Compute Box pravé spousti.

Problikava zelena

Snimac pracuje normalné.

Sviti cervena

Snimac nepracuje normalné. Zkontrolujte
slovo STATUS. Dalsi informace naleznete v
Casti

2.7 Stavova kontrolka prevodniku

Stavova kontrolka prevodniku poskytuje informace o provoznim stavu prevodniku

sité Ethernet.

Chovani stavové kontrolky
prevodniku

Stav

Problikdva modra

Pocita¢ Compute Box se spousti.

Sviti modra

Je sestaveno pripojeni k siti Ethernet.

Sviti zelena

Snimac pracuje normalné.

Sviti cervena

Pocita¢ Compute Box nepracuje
normalné. Kontaktujte spolecnost
OnRobot.
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3 Rozméry pocitace Compute Box

Vsechny rozméry jsou v milimetrech.
Pohled shora
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Pohled zezadu

Compute Box

Serial Number
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Izometricky pohled
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4 Aktualizace softwaru pocitace Compute Box

4.1 Aktualizace softwaru z verze 2.6.0 na verzi 4.0.0

Aktualizace softwaru pocitace Compute Box z verze 2.6.0 na verzi 4.0.0 se provadi
nasledujicim zplsobem:

1. Ujistéte se, Zze mate v pocitaci nasledujici soubory:
e Driver_Setup.exe
e Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip
e Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0osu

Rozbalte soubor Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip do svého pocitace.

Pokud pocita¢ Compute Box nepouzivate, pokracujte nasledujicim krokem. Pokud
pocita¢ Compute Box pouzivate, poznamenejte si jeho sitova nastaveni, pak
zastavte a vypnéte robota a odpojte pocita¢ Compute Box, snimac a fidici jednotku
robota od napdjeciho zdroje.

Umistéte pocitac Compute Box do blizkosti osobniho pocitace nebo notebooku.

Zkontrolujte, zda je prepinac¢ DIP 3 nastaven do polohy ON a prepina¢ DIP 4 do
polohy OFF.

Pripojte pocita¢ Compute Box k napajecimu zdroji, vyckejte jednu minutu a pak jej
odpojte od napajeciho zdroje.

Pripojte pocitac Compute Box k osobnimu pocitaci pomoci USB kabelu.

e Na pocitaci spustte soubor RUN THIS CB update firmware.cmd, rozbaleny ze
souboru Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip.

Make sure that the Compute Box DIP switch 3 i

to ON (FIX IP) and

Disconnect the sensor cable from the Compute Box.

Key To C ontinue . . .

Pokud se zobrazi zprava ,,Serial port not found*, instalujte do pocitace ovladac
rozhrani USB a spustte znovu prikaz RUN THIS CB update firmware.cmd.
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The firmware update has Failed. Please tr

If it fails again, contact you distributor.

y to continue .

The firmware update was SUCCESFULL.

Return to the Sodftware update instruction.

Pokud aktualizace firmwaru neni Gspésna, kontaktujte svého distributora, jinak
pokracujte nasledujicim krokem.

Odpojte USB kabel od pocitace Compute Box.
Zapnéte pocita¢ Compute Box jeho pripojenim k napajecimu zdroji.

Pripojte pocitac Compute Box primo k osobnimu pocitaci pomoci ethernetového
kabelu.

Pockejte jednu minutu, spustte prohlizec a zadejte do adresniho radku hodnotu
192.168.1.1.

V levé nabidce kliknéte na polozku Software Update.

OptoForce ComputeBox

Software Update

Real-time

Browse for the software update file and then click on the Send button to start
Network the upgrade process.

Configuration

Browse... | No file selected.

Software Update

Send

- F5v2.6.0 -

Copyright © 2017 OptoForce, Ltd

Kliknéte a vyberte soubor Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su.

Kliknéte na tlacitko ,,.Send-.
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The file upload has been completed and the device 1s now rebooting to finish the update.

The update will take 5 minutes and DO NOT UNPLUG the power during this time!!!

After 5 minutes reconnect to the device and you can use it as normal.

Pockejte 5 minut, nez se aktualizace softwaru dokondi, spustte prohlizec a zadejte
do adresniho rddku hodnotu 192.168.1.1.

V levé nabidce kliknéte na polozku Software Update.

(®) orrororce

Overview

OptoForce Compute Box

Software Update

Real-time
Browse for the software update file and then click on the Send button to start

Network the update process.

Configuration
Tallézas... | Mincs kijeldlve f&jl.

Software Update

Send

Click here to see the result of the last update

- F5Sv3.0.1 -

Copyright ® 2018 OptoForce, Ltd.

Kliknutim na slovo ,,Here« zobrazite vysledek posledni aktualizace.

(®) orrororce

OptoForce Compute Box

A
Real-time i\\\//j Update successfull!
-

Network
Configuration

Now you can safely turn off the Compute Box or
Software Update you can go back to Welcome Page.

You can download the update log.

Copyright © 2018 OptoForce, Ltd.

Odpoijte pocitac Compute Box od osobniho pocitace a od napdjeciho zdroje.

Nastavte prepinace DIP 3 a 4 zpét do plvodnich poloh a nastavte plvodni
nastaveni sité, které bylo pouzito pred aktualizaci.
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4.2 Aktualizace softwaru z verze 3.0.0 nebo vyssi na verzi 4.0.0

Aktualizace softwaru pocitace Compute Box z verze 3.0.0 nebo vyssi na verzi 4.0.0
se provadi nasledujicim zpisobem:

Ujistéte se, ze mate v pocitaci nasledujici soubory:
Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su

Pokud pocita¢ Compute Box nepouzivate, pokracujte nasledujicim krokem. Pokud
pocita¢ Compute Box pouzivate, poznamenejte si jeho sitova nastaveni, pak
zastavte a vypnéte robota a odpojte pocita¢ Compute Box, snimac a ridici jednotku
robota od napéajeciho zdroje.

Umistéte pocita¢c Compute Box do blizkosti osobniho pocitace nebo notebooku.

Zkontrolujte, zda je prepinac DIP 3 nastaven do polohy ON a prepinac¢ DIP 4 do
polohy OFF.

Pripojte pocita¢ Compute Box k napajecimu zdroji, vyckejte jednu minutu a pak jej
odpojte od napajeciho zdroje.

Zapnéte pocita¢ Compute Box jeho pripojenim k napajecimu zdroji.

Pripojte pocita¢ Compute Box primo k osobnimu pocitaci pomoci ethernetového
kabelu.

Pockejte jednu minutu, spustte prohlizec a zadejte do adresniho rddku hodnotu
192.168.1.1.

V levé nabidce kliknéte na polozku Software Update.

Software Update

Browse for the software update file and then click on the Send button to start the update
process

Choose File | No file chosen

Send

Click here to see the resuit of the last update

-FSv3.0.0

Kliknéte a vyberte soubor Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.osu.

Kliknéte na tlacitko ,.Send-.

Do not unplug the power until the update is
finished!

Estimated remaining time: 4:16
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Vyckejte, dokud neni dokoncena aktualizace softwaru.

Update successfull!

The new version is 3.0.1.

Now you can safely turn off the Compute Box or
you can go back to Welcome Page.

You can download the update log.

Pokud aktualizace softwaru neni Uspésna,
pokracujte nasledujicim krokem.

e Update failed!

Download the update log file, and contact your distributor.

kontaktujte svého distributora, jinak

Odpojte pocita¢ Compute Box od osobniho pocitace a od napéjeciho zdroje.

Nastavte prepinace DIP 3 a 4 zpét do plvodnich poloh a nastavte plvodni
nastaveni sité, které bylo pouzito pred aktualizaci.
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5 Slovnicek pojmu

Pojem Popis
Pocitac Compute Jednotka dodavana spole¢nosti OnRobot se snimacem.
Box Provadi vypocty potrebné k pouzivani prikazl a aplikaci

implementovanych spolecnosti OnRobot. Musi byt
pripojena ke snimaci a ridici jednotce robota.

OnRobot Data Vizualizac¢ni software dat vytvoreny spole¢nosti OnRobot,
Visualization ktery slouzi k vizualizaci dat poskytovanych snimacem.
MUzZe byt nainstalovany v opera¢nim systému Windows.
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Zkratka Vysvétleni

CPF counts per force

CPT counts per torque

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP dual in-line package

F/T Force/Torque

IP Internet Protocol

IT Information technology

LED Light Emitting Diode

MAC media access control

PC Personal Computer

PoE Power over Ethernet

TCP Transmission Control Protocol
UDP User Datagram Protocol

UsB Universal Serial Bus
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7 Dodatek

7.1 Odstranovani zavad

7.1.1 Webové stranky nejsou pristupné podle IP adresy
Problém odstranite nasledovné:

Uzavrete prohlize¢ a znovu jej spustte (predchozi webova stranka mohla byt
ulozena do mezipameéti).

Ujistéte se, ze zddna hardwarova nebo softwarova brana firewall (nebo smérovac)
neblokuji spojeni mezi osobnim pocitacem a pocitacem Compute Box.

Obnovte nastaveni sité na vychozi hodnoty prepnutim prepinace DIP 3 do polohy
ON na pocitac¢i Compute Box. Vychozi hodnoty IP adresy jsou nasledujici:
192.168.1.1 a maska podsité do 255.255.255.0 s vypnutym klientem DHCP.
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Dodatek 30

7.1.2 Slovo STATUS se nerovna hodnoté ,0"

Prevedte slovo STATUS na binarni cislo, vyhledejte zdroj chyby v tabulce nize a
postupujte podle pokyn( ve sloupci Redeni. V tabulce nize je 0 nejnizsim platnym

bitem a 15 je nejvyssim platnym bitem.

Bit Funkce Reseni
Odpojte pocita¢ Compute Box od napdjeni
. a ujistéte se, zda je k nému neposkozenym
Vsechny kabel v . K poditac
bity o abelem pfipojen snimac a pak pocitac
(Slovo Neni pripojen zadny Compute Box zapnéte. Vyckejte 30
. snimac sekund, a pokud chyba pretrvava,
STATUS je h <>date inf . " beh
65535) shromaz éte informace o situaci, béhem
které k chybé doslo, nebo kontaktujte
svého distributora.
0-3 Vyhrazeno
4 PRETIZENI -v ose Fx | Odstrante pFi¢inu, kterd pretizeni snimace
5 PRETIZENi - v ose Fy zpusobila (tj. odlehcete snimac).
6 PRETIZENI - v ose Fz
7 PRETIZENI - v ose Tx
8 PRETIZENIi -v ose Ty
9 PRETIZENi-v ose Tz
Ziskejte informace o situaci, ve které se
10-11 Porucha snimace tato chyba vyskytla, a kontaktujte svého
distributora.
12 Vyhrazeno
Chyba napajeni Ziskejte informace o situaci, ve které se
13 snimace nebo paméti | tato chyba vyskytla, a kontaktujte svého
EEPROM distributora.
Odpojte pocitac Compute Box od napdjeni
a ujistéte se, zda je k nému neposkozenym
Chyba komunikace kabelem pripojen snimac a pak pocitac
14 mezi snimacem a Compute Box zapnéte. Vyckejte 30
pocitacem Compute | sekund, a pokud chyba pretrvava,

Box. shromazdéte informace o situaci, béhem
které k chybé doslo, nebo kontaktujte
svého distributora.

15 Vyhrazeno
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7.2 Vydani
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Vydani

Komentar

Vydani 1

Jedna se o prvni verzi tohoto dokumentu.

Vydani 2

Pridana kapitola ,Aktualizace softwaru pocitace Compute
Box".

Opraveny rozméry pocitace Compute Box.
Opraveno chovani kontrolek.

Vydani 3

Opraveny pokyny v kapitole ,, Aktualizace softwaru z verze
2.6.0 na verzi 3.0.0".

Vydani 4

Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 2.6.0 na verzi
3.0.1a3.0.0 na 3.0.1.

Vydani 5

Pridana kapitola ,Aktualizace softwaru”.

Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 3.0.1 na verzi
3.1.0.

Vsechny snimky obrazovky aktualizovany v kapitole ,Pristup
k webu”.

Pridana kapitola ,Rozméry pocitace Compute Box", spolecné
s pohledem zezadu a umisténim sériového cisla.

Opraven ¢as zavadéni zarizeni na 60 sekund ze 30.

Vydani 6

Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 3.1.0 na verzi
3.1.1.

Vydani 7

Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 3.1.2.
Redak¢ni zmény.

Vydani 8

Novy vzhled.
Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 3.1.3.

Vydani 9

Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 3.2.0.

Vydani 10

Aktualizovany snimky webovych stranek.
Pridany pokyny pro aktualizaci softwaru verze 4.0.0.
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