DESCRIERE

Compute Box

Editia E10
Versiune Compute Box 4.0.0

Septembrie 2018



Cuprins

1

Prefata 4
1.1 AUGIENTA §INTG.uuieieireerreeeteeerreerreeeeeeestresssreessaressssesssassssssessssessssssssssessssessssssssssessssesssasesssnessnnes 4
1.2 Utilizarea avutd TN VEEIE ....eeuceireeeerieeeeeetetee st eeeseetsteeaes e seesses st st e sesnesseessesnseseessesneens 4
1.3 CONVENTIT LIPOEIATICE uveerreeerreeetreetreerreeetreestreseteeessresssresssaessssressssesssssessasessssesssssessssessssesssnnees 4

Interfete si indicatori 5
2.1 CONECLONUI B PULEIE ittt ettt e e te e et e et e e et e e eaesessaesesa e e e aasessaassseasessasansaasaseanan 5
2.2 CONECLOrUl SENZOTUIUI F/T cuviiiieieieneentirerenesensentestsessessessessessessesessessessessessessssessessessessessssassans 6
23 COMUEALOTUI DIP .ttt ee et et e et st e et st et e s st s e et st e e et e e s ee e st eaesmenis 6
2.4 INEEITATA ELNEINET...eeiceeeeeeeceeeeereeeteceereeeeeeeeeseraeeesaresssnesessesesssessssesessesssssesssnessssessnsessssnesssans 7

2.4.1 Configurarea interfefei ELhEIMET ... i eeceeeeeeeeeeeeeeeeeceee e rre e e e e e ae e saeeessaeseaaeas 7

24.2 WED ClIENT ceeeieieeeeeeeteeeee ettt ettt see et sa e st et s a et st st s e s sesnes 8

243 CONEXIUNEA UDP .....eeiiieeeeeeieteeeetntee et eeee e st ese st st s sae e st eses st et e sseeneeeessesaeeseesnenn 14

244 CONEXIUNGA TCP...ieeeeieteeceteeeeee e ste e et e ee et st e ee st st s ae st st e ee st et e sae st s eesesneeneesneen 16
2.5 CONECLOMUI USBi..uuiiiiiiiiiinicietetetee sttt ae e st st se st st st s e be b et st s s snesnesaenas 19
2.6 INICAtOrUl e STAre SENZON ..ccecuiiieeeeeeeeeee ettt ettt e et ee e e nes 19
2.7 INdIiCAtorul e StAre CONVEITON ..c..ccuicieieeeeeeeeeeerreeeeeceete st esseseete et saesee st e e e e s seaesaeneans 19

Dimensiuni Compute Box 20

Actualizarea softului din Compute Box 22
4.1  Actualizarea softului de 12 2.6.0 12 4.0.0u...ccuecurcirverrinrenreieteenensesrestesteeesessesseseessesassessesseseens 22
4.2 Actualizarea softului de la versiunea 3.0.0 sau mai recentad la versiunea 4.0.0 ................... 25

Glosar de termeni 27

Lista acronimelor 28

Anexa 29
7.1 DEPANAIEA uveereeereeerreereeerteeeeesteesseessaesssesseeeseesssesssesssessssssssssssesssesssesssssssesssssssesssesssesssessssssssnes 29

7.11 Pagini web inaccesibile Prin @dreSa IP ... eeeeeeeerereerereeeeeeersreessnesssseesssressssesssssessanenns 29

7.1.2 Cuvantul STATUS NU €5Ste €8al CU ,,0” wuvunveeeeeeeeeeeeeerteeteerteecseeeseeeseesseeeseeessesssesssesssessees 30
7.2 B cereeereeeeeeeeeseesseseseseseeesseuseseseseseseseseseseseeeeseesseaaeeaeeeeeeeesseease e seeaseeeseneeeeseeeseeeseeseeaseeesereseeane 31

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Prefata 3

Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Toate drepturile rezervate. Nicio parte a
acestui document nu poate fi reprodusa, in nicio forma si prin niciun fel de mijloace,
fara permisiunea prealabila scrisa a OnRobot A/S.

Informatiile furnizate in acest document sunt corecte, conform celor mai bune
cunostinte ale noastre existente in momentul publicarii. Pot exista diferente intre
acest document si produs daca produsul respectiv a fost modificat dupa data
editiei.

OnRobot A/S. nu isi asuma nicio responsabilitate pentru orice erori sau omisiuni din
acest document. in niciun caz OnRobot A/S. nu poate fi ficuts rdspunzitoare
pentru pierderi sau daune personale sau materiale, rezultate din folosirea acestui
document.

Informatiile din acest document pot fi modificate fara notificare prealabila. Puteti
gasi ultima versiune pe pagina noastra de web la: https://onrobot.com/.

Limba originala a publicatiei este engleza. Versiunile furnizate in alte limbi au fost
traduse din limba engleza.

Toate marcile comerciale apartin proprietarilor respectivi. Indicatiile (R) si TM sunt
omise.
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1.1 Audienta tinta

Acest document este destinat integratorilor care proiecteaza si instaleaza aplicatii
complete pentru robot. Se presupune ca personalul care lucreaza cu Compute Box
are experienta in urmatoarele domenii:

e Cunostinte de baza in domeniul sistemelor electronice si electrice

1.2 Utilizarea avuta in vedere

Compute Box este conceput sa lucreze cu un senzor OnRobot pe 6 axe destinat sa
masoare fortele si cuplurile. Compute Box este utilizat pentru a citi si a configura
senzorul prin intermediul interfetei Ethernet.

1.3 Conventii tipografice

in acest document se folosesc urmatoarele conventii tipografice:

Text Courier

Utilizat pentru cai si denumiri de fisiere, coduri, date
introduse de utilizator si date comunicate de
calculator.

Text italic Utilizat pentru citari si indicatii din figuri prezentate
in text.
Text bold Utilizat pentru a indica elemente Ul [Interfata

utilizator], inclusiv texte care apar pe butoane si
optiuni de meniu.

<paranteze unghiulare>

Indica nume de variabile care trebuie inlocuite cu
valori reale sau siruri.

1. Liste numerotate

Elementele numerotate din liste indica secvente ale
unei proceduri.

A. Liste alfabetice

Elementele din listele alfabetice indica descrieri ale
indicatiilor din Figuri.

OnRobot © 2018
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Figura urmatoare prezinta interfetele si indicatoarele de pe panoul frontal al
Compute Box.

mmoNw >
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@\

Conectorul de putere
Conectorul senzorului F/T
Comutatorul DIP

Interfata Ethernet
Conectorul USB

Indicatorul de stare senzor
Indicatorul de stare convertor

2.1 Conectorul de putere

A B C D
\
a E: Eth¢rnet
o
1
» 8
0 0
:: Fix IP addiless: 192.168.1.1
1 N ey S
E— F— L@

Unitatea Compute Box trebuie alimentata prin conectorul de putere. Power-over-
Ethernet (PoE) [Alimentare prin Ethernet] nu este acceptat. Utilizati alimentatorul

furnizat sau o unitate similara daca lungimea cablului alimentatorului furnizat nu
este suficienta.

Alimentatorul trebuie sa aiba caracteristicile de mai jos:

Tensiune 12 V-24V

Consum de putere 6 W

OnRobot © 2018
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Interfete si indicatori 6

Conectorul de putere este un conector tata standard M8 cu 3 pini, cu urmatoarea
configuratie a pinilor:

A

A\
Y
B

A. Nu se foloseste
B. Masa

C. Alimentare

12-24V F/T Sensor

Ethernet @
L]

Fix IP address: 192.168.1.1 @

—

Yl -

g N\
@
N
w,
7
s,
ensor LED
©Converter LED

oS

Dupa ce aparatul a fost alimentat, sistemul are nevoie de cca. 60 de secunde pentru
a boota.

2.2 Conectorul senzorului F/T
Compute Box primeste valorile fortei si cuplului prin conectorul senzorului de

forta/cuplu (F/T) de la un senzor OnRobot pe 6 axe. Pentru conexiune este furnizat
un cablu special.

2.3 Comutatorul DIP

Comutatorul DIP este utilizat pentru reconfigura setarile de retea ale aparatului.

1 | Rezervat

Rezervat

ON - adresa IP aparat =192.168.1.1
(prezentate in setirile OFF - IP static/DHCP activat de client
implicite din fabrica) 4 | ON -server DHCP dezactivat

OFF - server DHCP activat

I Orice schimbare a setarilor devine activa numai dupa o resetare a alimentarii.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Interfata Ethernet

Compute Box transmite datele primite de la senzor la orice aparat prin reteaua
Ethernet. Este furnizat un cablu pentru conectarea Compute Box la un calculator
sau un laptop.

Interfata Ethernet accepta trei moduri de lucru:

Web Client:
Pentru citirea usoara a datelor de la senzor in timp real, pentru configurarea
transferului de date si pentru configurarea de retea a unitatii Compute Box.

Conexiunea UDP:
Pentru citirea de mare viteza a datelor de la senzor (pana la 500 Hz).

Conexiunea TCP:
Pentru citirea singulara sau repetata de la senzor.

Nu se recomanda sa se utilizeze doua moduri in acelasi timp
deoarece acest lucru poate afecta performantele.

Configurarea interfetei Ethernet

Pentru utilizarea interfetei Ethernet trebuie setata adresa IP corecta. Pentru a
configura adresa IP pot fi utilizate urmatoarele metode:

e Utilizati setarile implicite din Fabrica. in acest caz, Compute Box are activate
atat clientul protocol dinamic de configurare dinamica gazda (DHCP), cat si
serverul DHCP.

o Daca este conectat direct la un aparat (bloc de comanda robot sau
calculator), serverul DHCP din Compute Box aloca adresa IP
aparatului conectat (in domeniul 192.168.1.100-105 cu masca subnet
255.255.255.0). Dupa aceasta, conexiunea poate fi stabilita intre
aparat si Compute Box.

Calculatorul conectat la Compute Box trebuie sa fie setat sa obtina
automat o adresa IP.

o Daca este conectat la o retea care are un server DHCP, Compute Box
actioneaza ca un client DHCP si primeste o adresa IP de la server.
Dupa aceasta, conexiunea poate fi stabilita intre orice aparat din
retea si Compute Box.

In cazul in care Compute Box este folosit intr-o retea a unei
companii in care este deja utilizat un server DHCP, se recomanda sa
se dezactiveze serverul DHCP al unitatii Compute Box prin plasarea
comutatorului DIP 4 pe pozitia ON.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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e Setatiadresa IP a aparatului pe 192.168.1.1 si masca subnet pe
255.255.255.0 prin plasarea comutatorului DIP 3 pe pozitia ON. Dupa
aceasta, conexiunea poate fi stabilita intre orice aparat si Compute Box.

e Daca este necesara o adresa statica IP specifica sau o masca subnet
specifica, plasati comutatorul DIP 3 pe pozitia OFF si, utilizati pagina de
acces web Configurare retea, dezactivati clientul DHCP al Compute Box si
setati adresa IP pe o valoare statica IP uzuala.

Daca aparatul este folosit in cadrul retelei unei companii, contactati
departamentul IT pentru valorile corecte ce trebuie alocate pentru
IP si masca subnet. Daca pe Compute Box se utilizeaza o adresa
statica IP, asigurati-va ca pe calculatorul conectat la acesta exista
setari adecvate, adica adresa sa IP se afla in acelasi subnet iar masca
subnet este aceeasi.

2.4.2 Web Client

Pentru a conecta un calculator la accesul web al Compute Box procedati in felul
urmator:

Conectati Compute Box la senzor cu un cablu M8 cu 4 pini.
Porniti Compute Box prin conectarea acestuia la alimentatorul sau.
Conectati Compute Box direct la calculatorul dvs. printr-un cablu Ethernet.

Asteptati un minut, deschideti un browser si tastati 192.168.1.1 in bara de
adrese. Daca ati schimbat setarile de retea conform indicatiilor din sectiunea
Configurarea interfetei Ethernet, utilizati adresa IP adecvata.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Se deschide urmatoarea pagina de selectare a aparatelor:

(@ OnRobot Web Client x

@fobot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Please select the detected device/s on the network

[N 74

N3 R
72 |
' N =

@
e

& (
© -
HEX 6-Axis Force/Torque RG2-FT Gripper RG2 Gripper

sensor
Learn more Learn more

U corere )
( seLect )

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

[X] info@onrobot.com

Sistemul dezactiveaza automat aparatele indisponibile si va permite
sa selectati numai aparate disponibile.

Faceti clic pe butonul SELECT pentru a activa aparatul ales si sistemul va va
redirectiona la Pagina DEVICES.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.1 PAGINA DEVICES

Pagina DEVICES din meniul din partea de sus este folosita pentru a supraveghea si
controla aparatele conectate.

Pagina de web utilizeaza JavaScript pentru a actualiza datele din
pagina, astfel ca aceasta trebuie sa fie activata deoarece, in caz
contrar, sistemul nu va functiona normal.

Pe pagina DEVICES exista trei sectiuni:

1.) Supraveghere si elemente de comanda

(@ OnRobot Web Client

@robot o0 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/S

" info@onrobot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

Valorile fortei si cuplului (Fx,Fy,Fz si Tx,Ty,Tz) sunt prezentate in Newton/Nm.

Comutatorul basculant ZERO poate fi utilizat pentru a aduce la zero valorile afisate
pentru forta si cuplu (numai pentru clientul web).

Valoarea ZERO setata pe aceastad pagina nu este memorata
permanent si este readusa la valori implicite la repornire.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



2.) Informatii despre aparat

(@ OnRobot Web Client x [l

@fobot Gt 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

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
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark
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UPDATE

info@onrobot.com

Acestea contin numerele de serie si versiunile de firmware si software ale

aparatelor conectate.

3.) Starea aparatului

® OnRobot Web Client <[

@fobot o 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

?, o _ Status Good v/
Sample counter 27148

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

UPDATE

info@onrobot.com

Aceasta indica starea aparatului; se afiseaza Good [Bun] daca aparatul este in

regula.

OnRobot © 2018
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2.4.2.2 PAGINA CONFIGURATION

Pagina CONFIGURATION din meniul din stanga sus poate fi folosita pentru a
verifica sau a schimba configuratia de retea a aparatului.

(@ OnRobot Web Client x

@robot o0 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.

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

Enter the new settings for the device below:

MAC address b8:27:eb:84:54:78
Network mode Default Static IP i
IP address 192.168.1.1

255.255.255.0

SAVE

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

robot.com

Elementele din pagina Configuration sunt urmatoarele:

MAC Address este identificatorul unic pe plan mondial, care este fix pentru aparat.

Meniul derulant Network Mode poate fi utilizat pentru a decide daca unitatea
Compute Box va avea o adresa IP fixa sau dinamica:

a. Daca se face setarea pe Dynamic IP, Compute Box asteapta o adresa IP ce
este atribuita de un server DHCP. Daca reteaua la care este conectat
aparatul este conectata la un server DHCP, pentru aparat se foloseste
adresa IP fixa 192.168.1.1 (dupa 30 de secunde de timeout).

b. Daca se face setarea pe Static IP, trebuie setate o adresa IP si 0 masca
subnet Fixe.

c. Daca se face setarea pe Default Static IP, adresa IP fixa revine la valoarea
implicita din fabrica si nu poate fi modificata.
Dupa ce au fost setati toti parametrii, faceti clic pe butonul Save pentru a memora
permanent noile valori. Asteptati 1 minut si faceti reconectarea la aparat folosind
noile setari.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.3 PAGINA PATHS

Pagina Paths din meniul din partea de sus poate fi utilizata pentru a importa, a
exporta si a sterge cdi inregistrate anterior. in Felul acesta, o cale poate fi copiata

pe un alt Compute Box.

(@ OnRobot Web Client x
@robot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE
Manage paths

This page allows uploading and importing path files.

7 N
( +ADDPATH ) You can add path file/s from your computer

\

8025 11,188 v B

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

Pentru a importa o cale exportata anterior (fisier .ofp) cautati fisierul si faceti clic
pe ADD PATH.

Caile disponibile sunt listate la sfarsitul paginii. Orice cale poate fi exportata si
descarcata ca fisier .ofp sau poate fi stearsa permanent daca acea cale nu mai este
necesara, in scopul de a elibera spatiu in lista.

Asigurati-va intotdeauna ca nu stergeti o cale care se foloseste in mod
curent intr-un program UR. In caz contrar, calea va trebui inregistrata
din nou deoarece operatia de stergere nu poate fi anulata.

Compute Box poate memora pana la 100 megabaiti de cdi, ceea ce echivaleaza
aproximativ cu 1000 de ore de inregistrari.

2.4.2.4 ACTUALIZARE SOFTWARE
Pagina Software Update din meniul din stanga sus poate fi folosita pentru a
actualiza softul din Compute Box. Pentru mai multe informatii, a se vedea
Actualizarea softului din Compute Box.

| © OnRobot Web Client x

@robot oh 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..

| Send

Click here to see the result of the last update

Copyright © 2018 OnRobot A/S info@onrobot.com
info@onrobot.com

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3 Conexiunea UDP

Conexiunea User Datagram Protocol (UDP) [Protocol Datagram utilizator] poate fi
utilizata pentru a citi iesirea senzorului la o frecventd maxima de 500 Hz. UDP
poate fi utilizat si pentru a seta afisarea si frecventa limita a iesirii senzorului,
precum si pentru a aduce la zero aceasta iesire.

Protocolul UDP are cinci comenzi. Pentru a incepe transmiterea mesajelor UDP,
trimiteti o cerere la adresa IP a aparatului. Aparatul primeste cererile UDP la portul
49152. Acest port este folosit si pentru transmiterea mesajelor.

2.4.3.1 COMENZI

Sunt implementate urmatoarele cinci comenzi:

Comanda Denumire Date Raspuns

0x0000 .Op.rlre transmitere de la Orice valoare Nu exista
iesire

0x0002 Inc.ep.ere transmitere de Numar valori inregistrari UDP
laiesire

0x0042 Setare decalare date 0 sau 255 zecimal | Nu exista
software

0x0081 Setare Filtrare interioara 0-6 zecimal Nu exista

0x0082 Setare frecventa de citire | Perioada in ms Nu exista

Singura comanda cu raspuns este 0x0002, care incepe sa transmita semnale de la
iesire. Celelalte comenzi nu sunt notificate, deci nu au raspuns.

2.4.3.2 CERERE

Comenzile trebuie trimise la aparat sub forma de cerere cu structura urmatoare:

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

Numarul de baiti al cererii trebuie sa fie 8, iar comenzile cu mai multi baiti trebuie
trimise cu baitul superior la inceput.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3.3 RASPUNS

Aparatul trimite semnalul de la iesire ca inregistrare UDP cu urmatoarea structura:

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)

Numarul de baiti al iesirii este intotdeauna 36. Daca se primesc mai putin de 36
baiti, acestia sunt ignorati. Pentru valorile cu mai multi baiti, ordinea acestora este
cu baitul de nivel superior la inceput.

HS sequence indica numarul curent al iesirii. Dacd cererea de pornire a fost
trimisa cu date (numar valori) = 1000, atunci HS_sequence va incepe de la 1 sise va
termina cu 1000. Daca datele (numar valori) au fost 0, iesirea transmite semnale
pana cand se trimite o cerere de oprire.

Valorile Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz pot fi transformate in Newton/Newton-
metri prin impartirea valorilor fortei la 10000 si a valorilor cuplului la
100000.

2.4.3.4 ADUCEREA LA ZERO

Aceasta poate fi folosita pentru a aduce la zero valorile indicate pentru forta si
cuplu. Daca sistemul nu este adus la zero, valorile fFortei si cuplului trebuie sa fie
apropiate de zero (in domeniul -300 pana la +300 unitati). Daca decalarea datelor
este setata pe 255 (zecimal), valorile curente sunt memorate ca ofset pentru a
aduce la 0 valorile fortei si cuplului.

Daca decalarea datelor este setata pe 0, ofsetul memorat se reseteaza si sistemul
revine la starea fara readucere la zero.

Aducerea la zero nu este memorata permanent si, la repornire sistemul revine la
starea fara readucere la zero.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3.5 FILTRAREA

Filtrarea interna poate fi programata pentru a avea o frecventa limita stabilita de
client. Exista 7 optiuni:

Date/filtru (zecimal) Frecventa limita
0 Lipsa Filtru

1 500 Hz

2 150 Hz

3 50 Hz

4 15 Hz

5 S5Hz

6 1,5Hz

Noua valoare nu este memorata permanent si, la repornire, sistemul revine la
valoarea implicita de 15 Hz.

2.4.3.6 VITEZA DE AFISARE

2.4.4

Viteza de afisare este frecventa cu care sunt disponibile noi citiri. Aceasta valoare
poate fi setatd in domeniul de 254 ms pana la 2 ms, ceea ce corespunde respectiv la
4 Hz pana la 500 Hz.

Valoarea poate fi orice numar intre 0 si 255. Numerele impare sunt rotunjite la
numarul par imediat inferior. 0 opreste afisarea. Valorile diferite de 0 pot fi
transformate in frecvente de afisare cu formula urmatoare:

1000 Hz / new value = new frequency.
Exemple:

Valoarea 2 inseamnad: 1000 Hz / 2 = 500 Hz
Valoarea 51 inseamna: 1000 Hz / 50 = 20 Hz

Valoarea noua nu este memorata permanent si este readusa la valoarea implicita
de 100 Hz la repornire.

Conexiunea TCP

Modul Transmission Control Protocol (TCP) [Protocol de control transmisie] este
folosit pentru a citi iesirea senzorului si informatiile de stare.

in general, conexiunile TCP sunt mai lente in comparatie cu conexiunile UDP; mai
multi Factori legati de software si hardware pot afecta viteza raspunsului (softuri
firewall, rutere s.a.m.d.). Pentru viteze mai mari de afisare se recomanda utilizarea
modului UDP.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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in protocolul TCP, aparatul este serverul si clientii pot fi conectati la acesta.
Conexiunea se stabileste in felul urmator:

e in cadrul conexiunii, aparatul primeste semnale de la portul 49151 TCP.

e Dupa ce clientul a stabilit cu succes legatura cu aparatul, clientul poate
solicita date de la aparat.

e Dupa primirea cererii, aparatul transmite un raspuns adecvat.

e Dupa ce raspunsul a fost primit de catre utilizator, poate fi trimisd o noua
cerere fara a restabili legatura TCP. Daca aparatul nu primeste o cerere timp
de mai mult de 1 secund3, conexiunea este intrerupta de catre aparat
(timeout). in acest caz, utilizatorul trebuie s& stabileascd o noud conexiune
TCP pentru a putea solicita mai multe date.

in orice moment poate fi activa o singurd conexiune TCP.
2.4.4.1 OBTINEREA ULTIMEI CITIRI F/T

2.4.4.1.1 CERERE

O comanda simpla trebuie trimisa la aparat sub forma de cerere cu structura

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

Numarul de baiti al cererii trebuie sa fie 20.

2.4.4.1.2 RASPUNS

Aparatul trimite semnalul de la iesire ca inregistrare cu urmatoarea structura:

UINT16 Header; // Fixed 0x1234

UINT1l6 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 16bit Counts* (0 if not available)
INT16 Ty; // Y-axis torque in 16bit Counts* (0 if not available)
INT16 Tz; // Z-axis torque in 16bit Counts* (0 if not available)

Numarul de baiti al raspunsului trebuie sa fie intotdeauna 16, iar valorile cu mai
multi baiti trebuie trimise cu baitul superior la inceput.

Valorile Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz pot fi transformate in Newton/Newton-
metri cu ajutorul parametrilor de conversie. A se vedea Obtinerea
parametrilor de conversie Newton/Newton-metri.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Fx (in Newton) = Fx * FactorScala[0] / CPF
Fy (in Newton) = Fy * FactorScala[1] / CPF
Fz (in Newton) = Fz * FactorScala[2] / CPF
Tx (in Newton-metri) = Tx * FactorScala[3] / CPT
Ty (in Newton-metri) = Ty * FactorScala[4] / CPT
Tz (in Newton-metri) = Tz * FactorScala[5] / CPT
2.4.4.2 OBTINEREA PARAMETRILOR DE CONVERSIE NEWTON/NEWTON-METRI

2.4.4.2.1 CERERE

O comanda simpla trebuie trimisa la aparat sub forma de cerere cu structura

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

Numarul de baiti al cererii trebuie sa fie 20.

2.4.4.2.2 RASPUNS

Aparatul trimite semnalul de la iesire ca inregistrare cu urmatoarea structura:

UINT1l6 Header; // Fixed 0x1234

UINTS Unit_ Force; // The unit of the calculated Force values

UINTS 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)

Numarul de baiti al raspunsului trebuie sa fie intotdeauna 24, iar valorile cu mai
multi baiti trebuie trimise cu baitul superior la inceput.

Unit Force poate fi (zecimal):
0 - Nu este disponibila o conversie in Newton

2 —Newton va fi unitatea de masura a valorii calculate (aceasta este unitatea
implicita la pornire)

Unit_ Torque poate fi (zecimal):
0 - Nu este disponibila o conversie in Newton-metri

3 - Newton-metru va fi unitatea de masura a valorii calculate (aceasta este unitatea
implicita la pornire)
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Conectorul USB Mini B este utilizat pentru a conecta Compute Box cu un calculator,
in scopul de utilizare a senzorului cu softul OnRobot Data Visualization (ODV).

2.6 Indicatorul de stare senzor

Indicatorul de stare senzor transmite informatii despre starea senzorului.

Comportarea indicatorului de
stare senzor

Stare

Off

Nu este conectat niciun senzor sau Compute
Box este in faza de bootare.

Lumina verde clipitoare

Senzorul lucreaza normal.

Lumina rosie continua

Senzorul nu lucreaza normal. Verificati
cuvantul de STATUS [Stare]. Pentru mai multe
informatii, consultati Cuvantul STATUS nu
este egal cu ,,0".

2.7 Indicatorul de stare convertor

Indicatorul de stare convertor transmite informatii despre starea convertorului

Ethernet.

Comportarea indicatorului de
stare convertor

Stare

Lumina albastra clipitoare

Compute Box este in fFaza de bootare.

Lumina albastra continua

Conexiunea Ethernet este in curs de
stabilire.

Lumina verde continua

Senzorul lucreaza normal.

Lumina rosie continua

Compute Box nu lucreaza normal.
Contactati OnRobot.

OnRobot © 2018
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3 Dimensiuni Compute Box

Toate dimensiunile sunt in mm.

Vedere de sus

50

{/kL( \I\\°

5 8
R25
N\
. ; X )
\=Eh & A
Vedere din fata
107
12-24V F/T Sensor < a @
. N 2N & ob Ethernet
1} 1) 1234 I‘ E)
~" usB S [ogadl 2 ¢ lj,—l a
V+D izasd 2 9
@ ,ND Fix IP address: 192.168.1.1
71 e

Vedere din spate

Compute Box

Serial Number

CBH##H#HH#
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Vedere izometrica

2 © SensorlFD
L4
2 © Converter LED
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4 Actualizarea softului din Compute Box

4.1 Actualizarea softului de la 2.6.0 la 4.0.0

Pentru a actualiza softul din Compute Box de la 2.6.0 la 4.0.0, procedati in felul
urmator:

Asigurati-va ca aveti urmatoarele fisiere in calculator:

e Driver_Setup.exe

e Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip

e Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su

Extrageti Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip in calculatorul dvs.

in cazul in care Compute Box nu este folosit in momentul respectiv, continuati cu
operatia urmatoare. in cazul in care Compute Box este folosit in momentul
respectiv, notati-va setarile de retea, apoi opriti robotul si intrerupeti alimentarea
sa electrica, dupa care deconectati Compute Box de la alimentatorul sau si opriti
senzorul si controlerul robotului.

Plasati Compute Box aproape de calculatorul sau laptopul dvs.

Comutatorul DIP 3 trebuie sa fie pe pozitia ON si comutatorul DIP 4 trebuie sa fie
pe pozitia OFF.

Conectati Compute Box la alimentatorul sau, asteptati un minut si apoi
deconectati-l de la alimentator.

Conectati Compute Box la calculatorul dvs. printr-un cablu USB.

e Pe calculatorul dvs., rulati fisierul RUN THIS CB update firmware.cmd extras din
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.

Press any key to continue . . .

Daca se afiseaza mesajul ,serial port not found” [portul serial nu a fost gasit],
instalati driverul USB pe calculatorul dvs. si rulati din nou fisierul RUN THIS CB
update firmware.cmd.
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2y to continue .

The firmware update was SUCCESFULL.

Return to the Sodftware update instruction.

Press any key to continue .

Daca nu se reuseste actualizarea FW, contactati-va distribuitorul sau continuati cu
secventa urmatoare.

Deconectati cablul USB de la Compute Box.

Porniti Compute Box prin conectarea acestuia la alimentatorul sdu.

Conectati Compute Box direct la calculatorul dvs. printr-un cablu Ethernet.
Asteptati un minut, deschideti un browser si tastati 192.168.1.1 in bara de adrese.

Faceti clic pe Software Update [Actualizare software] in meniul din partea stanga.

OptoForce ComputeBox

Overview

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... Mo file selected.

Software Update

Send

- FSv2.6.0 -

Copyright @ 2017 OptoForce, Ltd.

Faceti clic pe Browse si selectati fisierul Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su.

Faceti clic pe Send [Trimitere].

The file upload has been completed and the device is 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.
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Asteptati 5 minute pentru terminarea actualizarii SW, deschideti un browser si
tastati 192.168.1.1 in bara de adrese.

Faceti clic pe Software Update [Actualizare software] in meniul din partea stanga.

(®) orroronrce

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

Talldzds... | MNincs kijeldlve fajl.

Software Update

Send

Click here to see the result of the last update

=F5v3.0.1 -

Copyright © 2018 OptoForce, Ltd.

Faceti clic pe cuvantul ‘here’ [aici] pentru a vedea rezultatul ultimei actualizari.

(®) orrororce

OptoForce Compute Box

Overview

Real-time Q Update successfull!

Network
Configuration

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

Software Update

You can download the update log.

Copyright © 2018 OptoForce, Ltd.

Deconectati unitatea Compute Box de la calculatorul dvs. si de la alimentator.

Plasati comutatoarele DIP 3 si 4 pe pozitiile lor initiale si setati setarile de retea
initiale existente fnainte de actualizare.
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4.2 Actualizarea softului de la versiunea 3.0.0 sau mai recenta la
versiunea 4.0.0

Pentru a actualiza softul din Compute Box de la versiunea 3.0.0 sau mai recenta,
procedati in felul urmator:

Asigurati-va ca aveti urmatoarele fisiere in calculator:
Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su

in cazul in care Compute Box nu este folosit in momentul respectiv, continuati cu
operatia urmatoare. in cazul in care Compute Box este folosit in momentul
respectiv, notati-va setarile de retea, apoi opriti robotul si intrerupeti alimentarea
sa electrica, dupa care deconectati Compute Box de la alimentatorul sau si opriti
senzorul si controlerul robotului.

Plasati Compute Box aproape de calculatorul sau laptopul dvs.

Comutatorul DIP 3 trebuie sa fie pe pozitia ON si comutatorul DIP 4 trebuie sa fie
pe pozitia OFF.

Conectati Compute Box la alimentatorul sau, asteptati un minut si apoi
deconectati-l de la alimentator.

Porniti Compute Box prin conectarea acestuia la alimentatorul sau.
Conectati Compute Box direct la calculatorul dvs. printr-un cablu Ethernet.
Asteptati un minut, deschideti un browser si tastati 192.168.1.1 in bara de adrese.

Faceti clic pe Software Update [Actualizare software] in meniul din partea stanga.

Software Update

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

Choaose File | No file chosen
Send

Click here to see the result of the last update
-F5Sv3.0.0
Faceti clic pe Browse si selectati fisierul Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su.
Faceti clic pe Send [Trimitere].
Do not unplug the power until the update is
finished!

Estimated remaining time: 4:16

Asteptati pana cand se termina actualizarea SW.
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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.

Daca nu se reuseste actualizarea softului, contactati-va distribuitorul sau continuati
cu secventa urmatoare.

e Update failed!

Downlead the update log file, and contact your distributor.

Deconectati unitatea Compute Box de la calculatorul dvs. si de la alimentator.

Plasati comutatoarele DIP 3 si 4 pe pozitiile lor initiale si setati setarile de retea
initiale existente fnainte de actualizare.
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5 Glosar de termeni

Compute Box O unitate fFurnizata de OnRobot impreuna cu senzorul. Ea
efectueaza calculele necesare pentru utilizarea
comenzilor si aplicatiilor implementate de OnRobot. Ea
trebuie conectata la senzor si la controlerul robotului.

OnRobot Data Software de vizualizare date creat de OnRobot pentru a
Visualization vizualiza datele furnizate de senzor. Poate fi instalat pe
sisteme de operare Windows.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Acronim Forma completa

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

OnRobot © 2018
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7 Anexa

7.1 Depanarea

7.1.1 Pagini web inaccesibile prin adresa IP
Pentru a rezolva problema, procedati in felul urmator:

inchideti browserul si redeschideti-l (el ar putea fi mascat de o pagina de web
anterioara).

Asigurati-va ca niciun firewall hardware/software (sau router) nu blocheaza
conexiunea dintre calculator si Compute Box.

Readuceti setarile de retea la valorile implicite prin pozitionarea comutatorului DIP
3 pe ON la Compute Box. Valorile implicite sunt IP: 192.168.1.1 si masca subnet pe
255.255.255.0 cu clientul DHCP dezactivat.
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7.1.2 Cuvantul STATUS nu este egal cu ,0"

Pentru a rezolva problema, procedati in felul urmator:

Transformati cuvantul STATUS [Stare] intr-un numar binar, cautati sursa erorii in
tabelul de mai jos si aplicati instructiunile din coloana Solutie. in tabelul de mai jos,
0 este bitul cel mai putin semnificativ si 15 este bitul cel mai semnificativ.

este 65535)

Bit Functie Solutie
Deconectati Compute Box de la
alimentator, asigurati-va ca senzorul
Toti bitii este conectat.la Conjputg Bpx printlj-un
(Cuvantul Nu este cuplat niciun cablu nedeteriorat si apoi alimentati
de stare senzor Compute Box. Asteptati 30 de secunde

si, daca eroarea persista, colectati
informatii privind situatia in care a
aparut aceasta eroare si contactati-va
distribuitorul.

0-3 Rezervat
4 SUPRASARCINA -in Fx | indepartati cauzele care supraincarca
5 SUPRASARCINA — in Fy senzorul, adica descarcati-l.
6 SUPRASARCINA - in Fz
7 SUPRASARCINA - in Tx
8 SUPRASARCINA —in Ty
9 SUPRASARCINA -in Tz
Colectati informatii privind situatia in
10-11 Defect senzor care a aparut aceasta eroare si
contactati-va distribuitorul.
12 Rezervat
. Colectati informatii privind situatia in
Eroare alimentare < . .
13 care a aparut aceasta eroare si
senzor sau EEPROM AV
contactati-va distribuitorul.
Deconectati Compute Box de la
alimentator, asigurati-va ca senzorul
este conectat la Compute Box printr-un
Eroare de comunicatie | cablu nedeteriorat si apoi alimentati
14 intre senzor si Compute Box. Asteptati 30 de secunde
Compute Box si, daca eroarea persista, colectati
informatii privind situatia in care a
aparut aceasta eroare si contactati-va
distribuitorul.
15 Rezervat
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7.2 Editii

Editie Observatie
Editia 1 Aceasta este prima editie a acestui document.
Editia 2 A fost adaugata sectiunea ,Actualizarea softului din

Compute Box".
Au fost corectate dimensiunile Compute Box.
Comportarea indicatoarelor a fost corectata.

Editia 3 Au fost corectate instructiunile din sectiunea ,Actualizarea
softului de la 2.6.0 la 3.0.0".

Editia 4 Au fost adaugate instructiuni de actualizare software
pentru cdile de actualizare 2.6.0 la 3.0.1 5i 3.0.0 la 3.0.1.

Editia 5 A fost adaugata sectiunea Actualizarea softului.

Au fost adaugate instructiuni de actualizare software de la
3.0.1 la 3.1.0.

Au fost actualizate toate screenshoturile din sectiunea
Acces web.

Sectiunea Dimensiuni Compute Box a fost actualizata cu
vedere din spate prezentand locul numarului de serie.

Durata de bootare a aparatului a fost corectata de la 30 la
60 de secunde.

Editia 6 Au fost adaugate instructiuni de actualizare software de la
3.1.0la 3.1.1.

Editia 7 Au fost actualizate instructiunile de actualizare software
pentru 3.1.2.
Modificari editoriale.

Editia 8 Aspect nou.
Au fost actualizate instructiunile de actualizare software
pentru 3.1.3.

Editia 9 Au fost actualizate instructiunile de actualizare software
pentru 3.2.0.

Editia 10 Au fost actualizate ecranele cu pagini de web

Au fost actualizate instructiunile de actualizare software
pentru 4.0.0.
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