ACIKLAMA

Compute Box

Sarim E10
Compute Box Stirim 4.0.0

Eylil 2018



icerik

1

Onsoz 4
1.1 HEAET KITIE ettt ettt sttt se et st s e a et st st s s nes 4
1.2 KUITRNIM AMACT 1ettttritrieeiritreeereeteteeteteeeesee st e eee e seeees e st s sesesseeseesseentessessssnteseessesnteeessasneens 4
1.3 TIPOGIAIK KUFAIIAE ceveeevveeereeeeireeireeeteeetreesteeeeereessresssnessssressssesssasessaressssesssasssssnessssesssanssssnessnnes 4

Arabirimler ve Gostergeler 5
2.1 GUG KONNEKLONU ...uieeeeeeeeieeeteeeteeectteeeteee st eesteeeetesessese s st eeestesessesesseessssasessasassaassssesassensnseesassanan 5
2.2 F/T SENSOrU KONNEKEOTT «..ueveeeereeerrneetretiesteetsieteseteseessestesestesesesesesssessssessssessesessesesseseneens 6
2.3 DIP ANGNTAIT .ttt tee ettt et st e et s e et e e e s se et st eeae st et e me et s e e aeeneene 6
2.4 Ethernet Ara BirimMi...ce e ee ettt ceetet et sae st ettt see st et st e e sae st st s e s e senes 7

2.4.1 Ethernet Ara Birimini YapilandirMa ....cccceeeeeeiieeiecieeeicceeececseeeeesssneesesssnesssssssesssssssssssnes 7

2.4.2 WED ISEEMCISE weveverererrerreressesssersssessssssssssssssssssssssssssssssssesssssssssssssssssssssssesssssssssesssssasesns 8

2.4.3 UDP BABIaNTISI ceeeeuieeeeeeeeeeeeeeeeeieeeeseeeeteeesseeessseeessesesssessssesessesessesesssesessesesssessssesssssssssassnn 14

2.4.4 TCP BABIANTISI cerueieeeieieieeeieteecieeeteeecteeeesteeeeesesaeeesseeseseesessasesseassssesessessnseessssesasesssseesnnen 16
25 USB KONNEKEOIT .uuernereriiiiiiricietetitncctetet st ettt ssesse st st ssesas st st s e eseasnnans 19
2.6 SENSOr DUIUM GOSTEIZEST veveerereeerrrereeeeeeeerersrsnreeeeessessssssseesesssssssssnssssssssssssssssssssssssssssnnssssssssss 19
2.7 DONUSLUrTUCT DUIUM GOSEEIZESI «uveeervreerrreeerreeerereersvesssseeessressssesssasessssesssssssssssssssesssassssssssssseses 19

Compute Box’in Ebatlar 20

Compute Box Yazilimini Giincelleme 22
4.1 2.6.0°dan 4.0.0°a YAzIlim GUNCEIEME ...cuivuerterieireneneeeeteeeeneeseeteeeseeessessessessssessessessessenees 22
4.2 3.0.0 veya daha yiksek sirimden 4.0.0’a Yazilim GUNCEIIEME ...oecueeeeeereceeieceeeceeeceee e, 25

Terimler SozlGgu 27

Kisaltmalar Listesi 28

Ek 29
7.1 SOTUN GIORIMIE «eeeeereeeeeeeeeeeeeeeteeteeteeseesaeesseesseesssesssesssessseessesssesssesssesssesssesssesssesssessssesssesseens 29

7.11 Web Sayfalarina IP Adresi ile Erigil@miyOr.... e eceeeeeeeeerreereeeeereeereressnesessesesseesssnesenns 29

7.1.2 STATUS SOZCUBU “07@ ESIt DEBIl..eeereeereereereeereeereeereeereeerseesseesseesseesseesseeeseesssesssssssssssessees 30
7.2 BaSKIIAT ettt ettt sttt st e ettt a e e e et e naae e enene 31

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Onsoz 3

Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Her hakki saklidir. Bu yayinin hicbir bolimd,
OnRobot A/S'nin 6nceden yazili izni olmaksizin hicbir bicimde veya yolla
¢ogaltilamaz.

Bu belgede saglanan bilgiler, yayinlandigi tarihte sahip oldugumuz en iyi bilgiler
cercevesinde dogrudur. Baski tarihinden sonra Griinde degisiklik yapilmasi halinde
bu belge ile Griin arasinda farkliliklar olabilir.

OnRobot A/S. bu belgedeki hatalar veya eksiklikler icin herhangi bir sorumluluk
kabul etmez. Hicbir durumda, OnRobot A/S. bu belgenin kullanimindan kaynakli
olarak kisi veya esyalarin ugradigi kayip veya zararlardan sorumlu tutulamaz.

Bu belgedeki bilgiler dnceden bildirilmeksizin degistirilebilir. En son stirimi web
sitemizden bulabilirsiniz: https://onrobot.com/.

Bu yayinin orijinal dili ingilizcedir. Sunulan diger diller ingilizceden cevrilmistir.

Tim ticari markalar kendi sahiplerine aittir. (R) ve TM gostergeleri dahil
edilmemistir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Onsoz

1.1 Hedef Kitle

Bu belge, komple robot uygulamalari tasarlayan ve monte eden entegratorlericin
hazirlanmistir. Compute Box ile ¢alisan personelin asagida belirtilen uzmanliklara
sahip olmasi beklenmektedir:

e Elektronik ve elektrik sistemlerinde temel bilgi
1.2 Kullanim Amaci

Compute Box, kuvvet ve tork 6lciimi icin OnRobot 6 eksenli sensor ile calisacak
sekilde tasarlanmistir. Compute Box, sensoriin Ethernet ara birimi tGizerinden
okunmasi ve yapilandirilmasi icin kullanilir.

1.3 Tipografik Kurallar
Bu belgede asagidaki tipografik kurallar kullanilmistir.

Courier Metin Dosya yollari ve dosya adlari, kod, kullanici girisi ve
bilgisayar cikisticin kullanilir.

italik metin Metin icindeki alintilar ve gorinti belirtme
acitklamalariicin kullanilir.

Digmelerde ve meni seceneklerinde gériinen metin

Kalin metin dahil Ul (kullanici arayiizd) 6geleri icin kullanilir.

<acil ayraclar> Gercek degerler veya dizeler ile degistirilmesi
gereken degisken isimlerine isaret eder.

1. Numaralandirilmis Numaralandirilmis listeler bir prosediiriin adimlarina
listeler isaret eder.

A. Alfabetik listeler Alfabetik liste elemanlari gorinta belirtme
acitklamalarinaisaret eder.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2 Arabirimler ve Gostergeler

Asagidaki sekilde Compute Box'in 6n panelindeki arabirimler ve gostergeler
gosterilmektedir.

mmoNnw >

G.

®,

E— F—

Gii¢ Konnektorii

F/T Sensorii Konnektorii

DIP Anahtari

Ethernet Ara Birimi

USB Konnektorii

Sensor Durum Gostergesi
Doniistiiriici Durum Gostergesi

2.1 Gii¢ Konnektorii

A B C b
( 12-24V F/T S¢nsor Q A
{\'\ A 4 Ethe¢rnet
oy 12 )4 L_'I: g
USB g g
) e ]
ND Fix IP addijess|: 192.168.1.1
L\l [ —

I —

—G

®

Compute Box'a Gli¢ Konnektori tizerinden enerji verilmelidir. Power-over-Ethernet
(PoE) desteklenmemektedir. Saglanan gii¢ kaynagini ya da saglanan gii¢ kaynaginin
kablo uzunlugu yeterli gelmezse benzer bir birim kullanin.

Glc kaynadi asagida belirtilen 6zelliklerde olmalidir:

Voltaj

12V-24V

Glc Tiketimi 6W

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Gl¢c Konnektoriu asagidaki kablo islev semasina sahip olan standart M8 3 pimli
erkek konnektorddr:

A. Kullanimda degil
B. Toprak
C. Gicg

<

=]

12-24V F/T Sensor

Ethernet @

Fix IP address: 192.168.1.1 @

N
(=
w
-]
O
A )
N
wg,
2,
©Sensor LED
©OConverter LED

Yl -

Aygita glc verildiginde, sistemin 6n yiikleme islemi yaklasik 60 saniye sirer.
2.2 F/T Sensorii Konnektorii

Compute Box, bir OnRobot 6 eksenli sensérden Kuvvet/Tork (F/T) Sensori
araciligiyla kuvvet ve tork degerlerini alir. Baglanti icin 6zel bir kablo saglanmistir.

2.3 DIP Anahtari

DIP anahtari aygitin ag ayarlarini yeniden yapilandirmak icin kullanilir.

Rezerve

Rezerve

3 | ON-Aygqit IP adresi =192.168.1.1
(Fabrika varsayilan OFF - Statik IP/DHCP istemcisi etkinlestirilmis

ayarlarinda 4 | ON-DHCP Sunucusu devre disi
gOsterilmistir)

OFF — DHCP Sunucusu etkinlestirilmis

I Ayarlarda yapilan degisiklikler ancak giic sifirlama isleminden sonra etkili olur.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4 Ethernet Ara Birimi

2.4.1

Compute Box, sensérden alinan verileri Ethernet ara birimi Gizerinden herhangi bir
aygita saglayabilir. Compute Box'I masalisti bilgisayara ya da dizlst( bilgisayara
baglamak icin bir kablo saglanmistir.

Ethernet ara birimi ic calisma modunu destekler:

Web istemcisi:
Kolay, gercek zamanli sensor verileri okuma, veri transferinin yapilandirilmasi ve
Compute Box'in ag yapilandirmasi icin.

UDP Baglantisi:
Yiiksek hizli sensér verileri okuma icin (500 Hz'e kadar)

TCP Baglantis::
Tekil veya yinelemeli veri okuma icin.

Performansi etkileyebileceginden iki modun ayni anda kullanilmasi
onerilmez.

Ethernet Ara Birimini Yapilandirma

Ethernet ara birimini kullanmak icin Dogru IP adresleme ayarlanmalidir. IP adresini
yapilandirmak icin asagidaki yontemler kullanilabilir:

e Fabrika varsayilan ayarlarini kullanin. Bu durumda, Compute Box hem
Dinamik Bilgisayar Yapilandirma Protokolu (DHCP) istemcisini hem de DHCP
sunucusunu etkinlestirmistir.

o Aygita (robot kontrol kutusu veya bilgisayar) dogrudan bagliysa,
Compute Box icindeki DHCP sunucusu, bagli aygita IP adresi atar
(255.255.255.0 alt ag maskesiile 192.168.1.100-105 araliginda).
Bundan sonra, aygit ile Compute Box arasinda baglanti kurulabilir.

Kontrol Kutusuna bagli olan bilgisayarin bir IP adresini otomatik
olarak almaya ayarlandigindan emin olun.

o DHCP sunucusuna bagli olan bir aga bagli ise, Compute Box bir DHCP
istemcisi olarak davranir ve sunucudan bir IP adresi alir. Bundan
sonra, ag Gzerindeki herhangi bir aygit ile Compute Box arasinda
baglanti kurulabilir.

Compute Box, DHCP sunucusunun hali hazirda kullanimda olan
sirket aginda kullaniliyorsa, DIP anahtari 4'G ON konumda
ayarlayarak Compute Box'in DHCP sunucusunun devre disl
birakilmasi dnerilir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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e DIP anahtari 3'G ON konuma getirerek aygitin IP adresini 192.168.1.1 ve alt
ag maskesini 255.255.255.0 olarak ayarlayin. Bundan sonra, herhangi bir
aygit ile Compute Box arasinda baglanti kurulabilir.

e Belirli bir statik IP adresine veya alt ag maskesine ihtiyac varsa, DIP anahtari
3'li OFF konuma ayarlayin ve web erisimli Ag Yapilandirmasi sayfasini
kullanarak, Compute Box DHCP istemcisini devre disi birakin ve IP adresini
Ozel bir statik IP degerine ayarlayin.

Ayagit bir sirket agi icerisinde kullaniliyorsa, dogru IP’'nin ve alt ag
maskesinin atanmasi icin BT departmani ile iletisime gecin. Compute
Box lizerinde statik bir IP adresi kullaniliyorsa, ona bagli olan
bilgisayarin eslesen ayarlara sahip oldugundan, yani IP adresinin ayni
alt ag icerisinde oldugundan ve alt ag maskesinin ayni oldugundan
emin olun.

2.4.2 Web istemcisi

Compute Box Web erisimine kisisel bilgisayardan baglamak icin bu prosediiri
takip edin:

4 pimli M8 kabloyla Compute Box'i Sensore baglayin.
Glc kaynagina baglayarak Compute Box'i acin.
Compute Box'1 bir ethernet kablosuyla dogrudan bilgisayariniza baglayin.

Bir dakika bekleyin, bir tarayici acin ve adres cubuguna 192.168.1.1 yazin. Ag
ayarlarini degistirdiyseniz, Ethernet Ara Birimini Yapilandirma bolimindeki
kilavuz bilgilere gére, uygun IP adresini kullanin.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Asadidaki aygit secim sayfasi agilir:

(@ OnRobot Web Client x

@fobot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Please select the detected device/s on the network

P
&\ o
;_‘m (/ 7 B
(€ C_ =
HEX 6-Axis Force/Torque RG2-FT Gripper RG2 Gripper
sensor
Learn more Learn more

( SELECT )

. |
\ 2 =l

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

info@onrobot.com

Sistem mevcut olmayan aygitlari otomatik olarak devre disi birakir
ve sizin yalnizca mevcut aygit(lar)i se¢gmenize izin verir.

Secilen aygiti etkinlestirmek icin SELECT diigmesine tiklayin; sistem sizi dogrudan
DEVICES Sayfasi'na gotirecektir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.1 DEVICES SAYFASI

DEVICES sayfasi, en istteki menlden, bagli aygitlari izlemek ve kontrol etmek icin
kullanilir.

Web sayfasi, sayfa verilerini glincellemek igin JavaScript
kullanmaktadir, dolayisiyla etkinlestirilmesi gerekmektedir, aksi
halde diizglin calismaz.

DEVICES Sayfasinda ii¢ sekme bulunur:

1.) izleme ve kontroller

(@ 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

Kuvvet ve tork degerleri (Fx,Fy,Fz ve Tx,Ty,Tz) Newton/Nm cinsiden
gosterilmektedir.

ZERO anahtari kuvvet ve tork okumasini sifirlamak icin kullanilabilir (yalnizca Web
istemcisi Gizerinde).

Bu sayfada ayarlanmis olan ZERO dederi kalici olarak saklanmaz ve
glclin sifirlanmasindan sonra varsayilan dederlere doner.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.) Ayaqit Bilgisi
(© OnRobot Web Client x [l

@fobot Gy DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

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

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

Bagli aygitlarin seri numaralarini ve donanim yazilimi/yazilim sGrimlerini gosterir.

3.) Saglik durumu

© OnRobot Web Client x]

@r obot ,,, DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

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

Monitoring and controls Device info Health status

: F/T sensor

\f, o i Status Good
Sample counter 27148

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

Aygitin saglik durumunu gésterir, diizgiin ise "Good" ifadesi gérintilenir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.2 CONFIGURATION SAYFASI

CONFIGURATION sayfasi, sol Gst meniiden aygitin ag ayarlarini kontrol etmek ya
da degdistirmek icin kullanilabilir.

(@ OnRobot Web Client

y
@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 2

IP address 192.168.1.1

255.255.255.0

SAVE
)

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

Configuration sayfasinin 6geleri asagidaki gibidir:

e MAC Address aygit icin sabitlenen diinya genelindeki benzersiz tanimlayicidir.

e Network Mode acilir menisii Compute Box'in sabit bir IP adresine mi yoksa
dinamik bir IP adresine mi sahip olacagina karar vermek icin kullanilabilir:

a. Dynamic IP olarak ayarlanmissa, Compute Box, bir DHCP sunucusu
tarafindan bir IP adresinin verilmesini bekler. Aygitin bagli oldugu ag DHCP
sunucusuna sahip degilse, bu durumda aygiticin 192.168.1.1 IP'si kullanilir
(30 saniyelik zaman asimindan sonra).

b. Static IP olarak ayarlanmissa, sabit bir IP adresi ve alt ag maskesi
ayarlanmalidir.

c. Default Static IP olarak ayarlanmis ise, sabit IP fabrika varsayilan
degerlerine déner ve degistirilemez.
Tim parametreler ayarlandiktan sonra, yeni degerleri kalici olarak kaydetmek icin
Save diigmesine basin. 1 dakika bekleyin ve yeni ayarlari kullanarak aygita yeniden
baglanin.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.3 PATHS SAYFASI

En (st menldden Paths sayfasi, daha dnceden kaydedilen yollarin ice aktarilmasi,
disa aktarilmasi ve silinmesi icin kullanilabilir. Bu sekilde, Yollar farkli bir Compute

Box'a kopyalanabilir.

(@ OnRobot Web Client

@ robot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Manage paths

This page allows uploading and importing path files.

P .
[ +ADD PATH j} You can add path file/s from your computer

8025 11,188 v @

Copyright © 2018 OnRobot A/S .
: fo@ bot.
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark Info@onrobot.com

Onceden disa aktarilmis bir Yolu (.ofp dosyasi) ice aktarmak icin dosyayi tarayicida
bulun ve ADD PATH diigmesine tiklayin.
Mevcut Yollar sayfanin en sonunda listelenmistir. Herhangi bir yol bir .ofp dosyasi
olarak disa aktarilabilir ve indirilebilir ya da yola artik ihtiyac duyulmuyorsa listede
bos yer acmak icin kalici olarak silinebilir.

Herhangi bir UP programinda kullanilmakta olan herhangi bir yolu
silmediginizden her zaman emin olun. Aksi halde, silme islemi geri
alinamayacadindan yolun yeniden kaydedilmesi gerekli olacaktir.

Compute Box, en fazla 100 Mbyte yol dosyasi saklayabilir, bu deger kabaca 1000
saatlik kayda esittir.

2.4.2.4 YAZILIM GUNCELLEME
Software Update sayfasi, en (st sol meniden, Compute Box (izerindeki yazilimi
glincellemek icin kullanilabilir. Daha fazla bilgi icin bkz. Compute Box Yazilimini
Giincelleme.

| © OnRobot Web Client x

@robot . 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.

l— Browse...

Send |

Click here to see the result of the last update

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

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Arabirimler ve Gostergeler 14

2.4.3 UDP Baglantisi

Kullanici Veri Blogu iletisim Kurali (UDP) baglantisi, sensériin maksimum 500 Hz
hizda ¢iktisini okumak igin kullanilabilir. UDP ayrica okuma degerlerini, kesme
frekansini ayarlamak ve sensoérin giktisini saptirmak icin de kullanilabilir.

UDP protokoliinde bes komut bulunur. Aygitin UDP mesajlari ¢iktisi vermesini
baslatmak icin, aygitin IP adresine bir talep gonderin. Aygit UDP taleplerini 49152
portu Gzerinden dinler. Bu port, ¢ikti mesajlari icin de kullanilir.

2.4.3.1 KOMUTLAR
Asagidaki bes komut uygulanir:

. . Herhangi bir
0x0000 GCikti gondermeyi durdur deger yok

5 ; = UDP kaydi
0x0002 Cikti gondermeyi baslat | Ornek sayim (kayitlar)

0 veya 255

0x0042 Yazilim sapmasini ayarla ondalik yok
0x0081 Dahili filcrelemeyi ayarla | 0-6 ondalik yok
0x0082 Okuma hizini ayarla ms cinsinden siire | yok

Yanita sahip olan tek komut 0x0002'dir, ciktinin génderilmesini baslatir. Diger
komutlar kabul edilmemistir, bu nedenle yanitlari yoktur.

2.4.3.2 TALEP

Komutlar, aygita asagidaki yapiya sahip olan talep olarak génderilmelidir:

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

Talebin byte sayimi 8 byte olmali ve coklu byte dederleri ilk 6nce yiiksek byte
seklinde gonderilmelidir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Arabirimler ve Gostergeler 15

2.4.3.3 YANIT
Ayagit, ciktiyi asagidaki yapiya sahip bir UDP kaydi olarak gonderir:

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)

Ciktinin byte sayaci her zaman 36 byte’dir. 36 byte’dan daha az bir deger alinirsa,
bunlar ihmal edilir. Cok byte’li dederler icin, byte siralamasi ilk olarak yiksek byte
ile baslar.

HS_ sequence siralamasi ¢iktinin gegerli sayisini gosterir. Baslatma talebi veri ile
gonderildiyse (6rnek sayim) = 1000, HS sequence 1 ile baslayacak ve 1000 ile sona
erecektir. Veri (6rnek sayim) 0 ise, bir durdurma talebi gonderilene kadar cikti Gretilir.

Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz degerleri, kuvvet degerleri 10000 ve tork degerleri
100000’e bolinerek Newton/Newton-metre'ye dondstirilebilir.

2.4.3.4 SAPTIRMA

Kuvvet ve tork okumasini sifirlamak icin saptirma kullanilabilir. Sistem
saptirilmadiginda, kuvvet ve tork okumasi sifira yakin olmalidir (-300 ila +300 Sayim
araliginda). Veri (sapma) 255'e ayarlanmis ise (ondalik) gecerli degerler kuvvet ve
tork degerlerini 0 yapacak sekilde ofset olarak saklanir.

Veri (bias) 0'a ayarlanmis ise saklanmis olan ofset sifirlanir ve aygit biasi yapilmamis
olan durumuna doner.

Bias kalici olarak saklanmaz ve giiciin sifirlanmasi Gzerine varsayilan sapmasiz
duruma dondaralir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3.5 FILTRELEME

Dahili filtreleme 6zel bir kesme frekansina sahip olacak sekilde programlanabilir. 7
secenek bulunmaktadir:

Veri/Filtre (ondalik) Kesme frekansi
0 Filtre yok

1 500 Hz

2 150 Hz

3 50 Hz

4 15 Hz

5 S5Hz

6 1,5Hz

Yeni deger kalici olarak saklanmaz ve giiciin sifirlanmasi Gizerine varsayilan 15 Hz'e
dondiralar.

2.4.3.6 OKUMA HIZI

2.4.4

Okuma hizi yeni 6rneklerin mevcut oldugu hizdir. Bu deger, 254ms ila 2ms
araliginda ayarlanabilir, ki bu da sirasiyla 4Hz ila 500HZ'dir.

Deder 0-255 arasindaki herhangi bir sayi olabilir. Tek sayilar daha diisiik olan cift
sayiya yuvarlanir. 0, okumayi durdurur. 0'dan haric degerler, asagidaki formiille
okuma frekansina donistirulebilir:

1000 Hz / yeni deder = yeni frekans.
Ornekler:

2 degeri, su anlama gelir: 1000 Hz / 2 = 500 Hz
51 degeri, su anlama gelir: 1000 Hz / 50 = 20 Hz

Yeni deger kalici olarak saklanmaz ve giiciin sifirlanmasi izerine varsayilan 100 Hz'e
dondiraliar.

TCP Baglantisi

iletim Kontrol Protokolii (TCP) modu sensériin ¢ikti ve durum bilgilerini okumak icin
kullanilir.

TCP baglantilari, UDP baglantilarina kiyasla genellikle daha yavastir ve birkac
yazilim ve donanim fakt6rd yanitin hizini etkileyebilir (yaziim giivenlik duvari vb.).
Daha hizli okuma hizlari icin, UDP modunun kullanilmasi énerilir.
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TCP protokoliinde, aygit sunucudur ve istemciler ona baglanabilir. Baglanti
asagidaki sekilde kurulur:

e Aygit 49151 TCP portundaki baglantiyi dinler.

e [stemci aygit ile baglantiyi basarili bir sekilde kurdugunda, istemci aygittan
veri talep edebilir.

e Talebi aldiktan sonra, aygit uygun yanitla cevap verir.

e Yanit kullanici tarafindan alindiktan sonra, TCP baglantisi yeniden
kurulmadan yeni bir talep génderilebilir. Aygit 1 saniyeden uzun siire bir
talep almazsa, baglanti aygit tarafindan kapatilir (zaman asimi). Bu durumda,
kullanicinin daha fazla veri talep etmek icin TCP baglantisini yeniden
kurmasi gereklidir.

Herhangi bir anda yalnizca bir TCP baglantisi aktif olabilir.
2.4.4.1 EN SON F/T OKUMASINI ELDE EDIN

2.4.4.1.1 TALEP

Basit bir komut, aygita asagidaki yapiya sahip olan talep olarak génderilmelidir:

UINTS Command ; // Must be decimal 0 (0x00)

UINTS Reserved[19] ; // All the 19 value should be 0s.

Talebin byte sayimi her zaman 20 byte olmalidir.

2.4.4.1.2 YANIT
Ayagit, ciktiyi asagidaki yapiya sahip bir kayit olarak génderir:

UINT1l6 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 16bit Counts* (0 if not available)
INT16 Ty ; // Y-axis torque in 16bit Counts* (0 if not available)
INT16 Tz; // Z-axis torque in 1l6bit Counts* (0 if not available)

Talebin byte sayaci her zaman 16 byte olmali ve ¢oklu byte dederleriilk 6nce
ylksek byte seklinde gonderilmelidir.

Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz degerleri, donlstirme parametrelerinin
yardimiyla Newton/Newton-metre'ye dondstirilebilir. Bkz.
Newton/Newton-metre Donlistiirme Parametrelerini Alin.
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Fx (Newton cinsinden) = Fx * Olcek Katsayisi [0] / CPF
Fy (Newton cinsinden) = Fy * Olcek Katsayisi [1] / CPF
Fz (Newton cinsinden) = Fz * Olcek Katsayisi [2] / CPF
Tx (Newton-metre cinsinden) = Tx * Olcek Katsayisi [3] / CPT
Ty (Newton-metre cinsinden) = Ty * Olcek Katsayisi [4] / CPT
Tz (Newton-metre cinsinden) = Tz * Olcek Katsayisi [5] / CPT
2.4.4.2 NEWTON/NEWTON-METRE DONUSTURME PARAMETRELERINi ALIN

2.4.4.2.1 TALEP

Basit bir komut, aygita asagidaki yapiya sahip olan talep olarak gonderilmelidir:

UINTS Command ; // Must be decimal 1 (0x01)

UINTS Reserved[19] ; // All the 19 value should be 0s.

Talebin byte sayimi her zaman 20 byte olmalidir.

2.4.4.2.2 YANIT
Ayagit, ciktiyi asagidaki yapiya sahip bir kayit olarak gonderir:

UINT16 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)

Talebin byte sayimi her zaman 24 byte olmali ve coklu byte dederleri ilk 6nce
ylksek byte seklinde gonderilmelidir.

Unit_Force su olabilir (ondalik):
0 - Newton donistiirme mevcut degildir

2 - Newton hesaplanan deger olacaktir (bu, giic acildiginda varsayilandir)

Unit_ Torque su olabilir (ondalik):
0 - Newton-metre donistiirme mevcut degildir

3 - Newton-metre hesaplanan deder olacaktir (bu, glic acildiginda varsayilandir)
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2.5 USB Konnektori

USB Mini B Konnektori, sensérin OnRobot Data Visualization (ODV) yazilimi ile
birlikte kullanilmasi icin Compute Box'i bir bilgisayarla baglamak icin kullanilir.

2.6 Sensor Durum Gostergesi

Sens6r durum gostergesi, sensoriin durumu hakkinda bilgi saglar.

Sensor Durum Gostergesi Durum

Davranisi

Kapali Sensor bagli degil ya da Compute Box 6n
ylkleme isleminde bulunuyor.

Yesilisik yanip sénlyor Sensor normal calisiyor

Sarekli kirmizi isik Sens6r normal calismiyor DURUM s6zcligini

kontrol edin. Daha fazla bilgi icin, bkz.

2.7 Doniistiiriicii Durum Gostergesi

Donustiridcid durum gostergesi, Ethernet Dondstiricisinin durumu hakkinda bilgi

saglar.

Doniistiiriici Durum Gostergesi Durum

Davranisi

Mavi isik yanip soniiyor Compute Box 6n yikleme isleminde
bulunuyor.

Sabit mavi isik Ethernet baglantisi kuruluyor.

Sabit yesil isik Sensor normal calisiyor

Sarekli kirmizi isik Compute Box normal calismiyor. OnRobot
ile iletisime gecin.
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3 Compute Box'in Ebatlari

Tdm ebatlar mm cinsindendir.

Ustten gériiniim.
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izometrik gérinim.

7 O SensorlFD

P
2 © Converter LED

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Compute Box Yazilimini Giincelleme 22

4 Compute Box Yazilimini Giincelleme

4.1 2.6.0'dan 4.0.0'a Yazilim Giincelleme

Compute Box yazilimini 2.6.0'dan 4.0.0'a giincellemek icin su prosediird takip edin:
Bilgisayarinizda su dosyalarin bulundugundan emin olun:

o 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

Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip dosyasini bilgisayariniza
genisletin.

Compute Box kullanimda degilse, bir sonraki adimla devam edin. Compute Box
kullanimdaysa, ag ayarlarini not edin ve ardindan robotu durdurup kapatin ve
Compute Box'l, sensori ve robot kontrol birimini glic kaynagindan ayirin.

Compute Box'1 bilgisayariniza veya dizlsti bilgisayariniza yakin bir yere koyun.

DIP anahtari 3'in ON konuma ve DIP anahtari 4'in OFF konuma ayarlandigindan
emin olun.

Compute Box'1 glic kaynagina baglayin, bir dakika bekleyin ve gii¢ kaynagindan ayirin.
Compute Box'1 bir USB kablosuyla bilgisayariniza baglayin.

e Bilgisayarinizda, Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip dosyasindan
genisletilmis RUN THIS CB update firmware.cmd dosyasini ¢alistirin.

Press any key to continue . . .

“Serial port not found” mesaji goriintileniyorsa, USB siiricisiind bilgisayariniza
yikleyin ve RUN THIS CB update firmware.cmd dosyasini tekrar calistirin.

error

serial port not found

The firmware update has Failed. Please try again.

If it fails again, contact you distributor.

Press any key to continue . . .

Donanim yazilimi giincelleme islemi bitene kadar bekleyin.
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Donanim yazilimi gincelleme basarili degilse, dagitimciniz ile iletisime gecin, aksi
halde bir sonraki adimla devam edin.

USB kablosunu Compute Box'dan ayirin.

Glc¢ kaynagdina baglayarak Compute Box'1 acin.

Compute Box'1 bir ethernet kablosuyla dogrudan bilgisayariniza baglayin.
Bir dakika bekleyin, bir tarayici acin ve adres cubuguna 192.168.1.1 yazin.

Sol taraftaki Software Update izerine tiklayin.

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... | No file selected.

Software Update

Send

- F5v2.6.0 -

Copyright © 2017 OptoForce, Ltd.

Browse diigmesine tiklayin ve Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su dosyasini secin.

Send (gonder) diigmesine tiklayin.

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.

5 dakika kadar yazilim giincellemesinin bitmesini bekleyin, bir tarayici acin ve adres
cubuguna 192.168.1.1 yazin.

Sol taraftaki Software Update zerine tiklayin.
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(®) orrororce

Overview

OptoForce Compute Box

Software Update

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

Configuration

Tallézas... | Mincs kijeldlve fajl.

Software Update

Send

Click here to see the result of the last update

=F5v3.0.1 -

Copyright ® 2018 OptoForce, Ltd.

En son gincellemenin sonucunu gérmek icin “here” sézciigine tiklayin.

(®) orrororce

OptoForce Compute Box

Q Update successfull!

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

Network
Configuration

Software Update

You can download the update log.

Copyright @ 2018 OptoForce, Ltd.

Compute Box' bilgisayarinizdan ve gi¢ kaynagindan ayirin.

DIP anahtari 3 ve 4'G ilk konumlarina getirin ve giincelleme 6ncesi orijinal Ag
Ayarlarina ayarlayin.
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4.2 3.0.0 veya daha yiiksek siirimden 4.0.0'a Yazilim Giincelleme

Compute Box yazilimini 3.0.0 veya daha yiiksek stirimden giincellemek icin su
prosediri takip edin:

Bilgisayarinizda su dosyalarin bulundugundan emin olun:
Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su

Compute Box kullanimda degilse, bir sonraki adimla devam edin. Compute Box
kullanimdaysa, ag ayarlarini not edin ve ardindan robotu durdurup kapatin ve
Compute Box'l, sensori ve robot kontrol birimini gli¢ kaynagindan ayirin.

Compute Box'1 bilgisayariniza veya dizlsti bilgisayariniza yakin bir yere koyun.

DIP anahtari 3'in ON konuma ve DIP anahtari 4'iin OFF konuma ayarlandigindan
emin olun.

Compute Box'1 glic kaynagina baglayin, bir dakika bekleyin ve gii¢ kaynagindan ayirin.
Glc kaynagdina baglayarak Compute Box'1 acin.

Compute Box'1 bir ethernet kablosuyla dogrudan bilgisayariniza baglayin.

Bir dakika bekleyin, bir tarayici acin ve adres cubuguna 192.168.1.1 yazin.

Sol taraftaki Software Update (zerine tiklayin.

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 result of the last update

-FSv3.00

Browse diigmesine tiklayin ve Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su dosyasini secin.
Send diigmesine tiklayin.
A Do not unplug the power until the update is
finished!

Estimated remaining time: 4:16

Yazilim giincelleme bitene kadar bekleyin.
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-

ﬁx?: Update successfull!

o

A7

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.

Yazilim giincelleme basarili degilse, dagitimciniz ile iletisime gecin, aksi halde bir
sonraki adimla devam edin.

e Update failed!

Download the update log file, and contact your distributor.

Compute Box' bilgisayarinizdan ve gi¢ kaynagindan ayirin.

DIP anahtari 3 ve 4’ ilk konumlarina getirin ve giincelleme 6ncesi orijinal Ag
Ayarlarina ayarlayin.
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5 Terimler Sozligi

Terim Aciklama

Compute Box Sensor ile birlikte OnRobot tarafindan saglanan bir birim.
OnRobot tarafindan uygulanan komutlari ve uygulamalari
kullanmak icin gerekli hesaplamalari yapar. Sensére ve
robot kontrol birimine bagli olmasi gerekir.

OnRobot Data Sensor tarafindan saglanan verileri gorsellestirmek icin
Visualization OnRobot tarafindan olusturulan veri gorsellestirme
yazilimi. Windows isletim sistemine yiklenebilir.
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Kisaltma Acilimi

CPF counts per force

CPT counts per torque

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP dualin-line package

F/T Force/Torque

IP Internet Protocol

BT 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 Ek

7.1 Sorun giderme

7.1.1 Web Sayfalarina IP Adresi ile Erisilemiyor
Sorunu ¢6zmek icin su prosesi izleyin:

Tarayiciyl kapatin ve yeniden acin (6nceki bir web sayfasini belleginde tutuyor
olabilir).

Hicbir donanim/yazilim givenlik duvarinin (ya da yonlendiricinin) bilgisayar ile
Compute Box arasindaki baglantiyi engellemediginden emin olun.

Compute Box Gizerinde DIP anahtari 3'G ON konuma getirerek ag ayarlarini
varsayilan ayarlara déndirin. Varsayilan degerler, IP: 192.168.1.1 ve alt ag maskesi
255.255.255.0, DHCP istemcisi (router) kapali durumda.
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7.1.2 STATUS Sézciigii “0”a Esit Degil

Sorunu ¢6zmek icin su yordami izleyin:

STATUS s6zcgin ikili saylya donistirdn, hatanin kaynagini asagidaki tabloda
bulun ve C6zim situnundaki talimatlari izleyin. Asagidaki tabloda, 0 en az 6neme
sahip olan 15 ise en fazla 6neme sahip olan bit'tir.

Bit Fonksiyon Coziim
Compute Box't glicten ayirin, sensorin
Tim bit'ler Compute Box'a bagli hasarsiz bir kabloyla
(Status Badl sensér vok oldugundan emin olun ve Compute Box'1 agin.
s6zclgu g y 30 saniye bekleyin, hata devam ederse, bu
65535) hatanin meydana geldigi durumla ilgili bilgi
toplayin ve dagitimciniz ile iletisime gecin.
0-3 Rezerve
4 ASIRI YUK - Fx'de | Sensériin asiri yiiklenmesine neden olan
5 ASIRI YUK - Fy'de kgsgllqu ortadan kaldirin, yani sensérin
- yukina bosaltin.
6 ASIRI YUK - FZ'de
7 ASIRI YUK - Tx'de
8 ASIRI YUK - Ty'de
9 ASIRI YUK - TZz'de
10-11 Sensér Arizas Bu hatanin meydana ge@gg dqrgmla |lg[l| bilgi
toplayin ve dagitimciniz ile iletisime gecin.
12 Rezerve
13 Senso6r glicyada | Bu hatanin meydana geldigi durumla ilgili bilgi
EEPROM hatasi toplayin ve dagitimciniz ile iletisime gecin.
Compute Box't glicten ayirin, sensorin
Sensor ile Compute Box'a bagli hasarsiz bir kabloyla
14 Compute Box oldugundan emin olun ve Compute Box'1 agin.
arasindailetisim | 30 saniye bekleyin, hata devam ederse, bu
hatasi hatanin meydana geldigi durumla ilgili bilgi
toplayin ve dagitimciniz ile iletisime gecin.
15 Rezerve
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7.2 Baskilar

Baski Yorum
1. Baski Bu belgenin ilk baskisidir.
2. Baski “Compute Box Yazilimini Gincelleme” bolimi eklendi.

Compute Box ebatlari diizeltildi.
Gosterge davranisi diizeltildi.

3. Baski “2.6.0'dan 3.0.0’a Yazilim GiUncelleme” bélimindeki
talimatlar dizeltildi.
4. Baski 2.6.0ila 3.0.1 ve 3.0.0ila 3.0.1 giincelleme yollariicin yaziim

glincelleme talimatlan eklendi.

5. Baski Yazilim Giincelleme Bolimi eklendi.
3.0.1ila 3.1.0 icin yazilim glincelleme talimatlari eklendi.
Web Erisimi Bolimiindeki tiim ekran gorintileri giincellendi.

Compute Box'in Ebatlari b6limd, seri numarasi yerlesimli
arkadan gorinim ile glincellendi.

Aygit 6n yiikleme siresi 30 saniye yerine 60 saniye olarak

dizeltildi.
6. Baski 3.1.0ila 3.1.1 icin yazilim glincelleme talimatlari eklendi.
7. Baski 3.1.2 icin yazilim glincelleme talimatlari giincellendi.
Editoryal degisiklikler.
8. Baski Yeni goriinim ve his.

3.1.3icin yazilim glincelleme talimatlari glincellendi.

9. Baski 3.2.0icin yazilim glincelleme talimatlari glincellendi.

10. Baski Web sayfasi ekranlari glincellendi

4.0.0 icin yazilim glincelleme talimatlari giincellendi.
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