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niniejszego dokumentu a produktem, jesli produkt ten zostat zmodyfikowany po
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ponosi zadnej odpowiedzialnosci za straty lub uszkodzenia wobec oséb lub mienia
w wyniku zastosowania niniejszego dokumentu.

Informacje zawarte w niniejszym dokumencie podlegajg zmianie bez
powiadomienia. Najnowsza wersja dokumentu dostepna jest na naszej stronie
internetowej pod adresem:

Oryginalng wersja jezykowa tej publikacji jest wersja angielska. Wszystkie pozostate
dostepne wersje jezykowe stanowia ttumaczenie wersji angielskiej.

Wszystkie znaki towarowe sg wtasnoscia ich odpowiednich wtascicieli. Wskazania (R) i
TM zostaty pominiete.
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Wstep 4

1 Wstep

1.1 Docelowi odbiorcy

Niniejszy dokument jest przeznaczony dla integratoréw projektujacych i
montujacych kompletne zastosowania robotéw. Od personelu obstugujgcego
Compute Box oczekuje sie doswiadczenia w zakresie:

e Podstawowej wiedzy z zakresu uktadéw elektronicznych i elektrycznych
1.2 Przeznaczenie

Compute Box jest przeznaczone do wspoétpracy z 6-osiowym czujnikiem OnRobot
do pomiaru siti momentéw. Zadaniem Compute Box jest odczytywanie i
konfigurowanie czujnika za posrednictwem interfejsu Ethernet.

1.3 Elementy typograficzne dokumentu

W niniejszym dokumencie zastosowano ponizsze elementy typograficzne.

Tekst pisany Stosowany do zapisu sciezek plikow, nazw plikéw,
czcionka Courier kodéw, danych wprowadzanych przez uzytkownika,
danych wprowadzanych przez komputer.

Tekst pisany kursywq Stosowany do zapisu cytatéw i objasnien do
ilustracji przywotywanych w tekscie.

Stosowany do zapisu elementéw interfejsu
uzytkownika, wtgczajac tekst wyswietlany na
przyciskach i opcjach menu.

Tekst pisany
wyttuszczonym drukiem

<nawiasy ostre> Wskazuje nazwy zmiennych, ktére wymagaja
podmienienia rzeczywistymi wartosciami lub
ciggami znakow.

1. Listy numerowane Elementy listy numerowanej wskazuja na kroki
procedury.

A. Listy alfabetyczne Elementy list alfabetycznej wskazujg opisy
objasnien do ilustracji.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Interfejsy i kontrolki 5

2 Interfejsy i kontrolki

Ponizszy rysunek wskazuje interfejsy i kontrolki przedniego panelu Compute Box.

G.

@\

(@®

mmoNnwP>

A B ¢ |

24V FITS( )
(nsor ‘\*8 . @: Ethernet

o 12 4 - 2

USB HABE : S E_j

o il
1; Fix IP addiless: 192.168.1.1
E— o

Ztacze zasilania

Ztacze czujnika F/T
Przetacznik DIP

Interfejs Ethernet

Ztacze USB

Kontrolka statusu czujnika
Kontrolka statusu konwertera

2.1 Ztacze zasilania

Compute Box musi zostac podtaczone od zasilania za posrednictwem ztgcza
zasilania. Compute Box nie oferuje obstugi technologii Power-over-Ethernet (PoE).
Uzy¢ dotaczonego do zestawy zasilania lub podobnego urzadzenia, jesli dtugos¢
przewodu dotaczonego zasilacza jest niewystarczajaca.

Zasilacz musi by¢ zgodny z nastepujacymi parametrami:

Napiecie 12V-24V

Pobér mocy 6 W

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Ztacze zasilania to standardowe ztacze meskie 3-pinowe M8 z nastepujacym
rozktadem pinéw:

B

B

AN ¢

A. Nieuzywane
B. Uziemienie
C. Zasilanie

-

F/T Sensor

‘ “\5 Ethernet @
\ p 1234
' UsB =<

©Sensor LED
©Converter LED

Fix IP address: 192.168.1.1 @

Y] 1

Po podtaczeniu urzadzenia nalezy odczekac okoto 60 sekund na uruchomienie
systemu.

2.2 Ztacze czujnika F/T

Compute Box otrzymuje wartosci sity i momentu za posrednictwem ztacza czujnika
sity/momentu (F/T) z 6-osiowego czujnika OnRobot. Do podtaczenia uzy¢
dotaczonego do zestawu przewodu.

2.3 Przetacznik DIP

Przetacznik DIP ma za zadanie ponownej konfiguracji ustawien sieci urzadzenia.

Zarezerwowane

Zarezerwowane

ON -adres IP urzadzenia = 192.168.1.1

(wersja przedstawia OFF - statyczne IP / klient DHCP wtaczony
domyslne ustawienia 4 | ON-serwer DHCP wytgczony
fabryczne)

OFF - serwer DHCP wtgczony

Kazda zmiana wprowadzona w ustawieniach wymaga ponownego
uruchomienia zasilania.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Interfejs Ethernet

Compute Box przesyta dane otrzymane z czujnika do dowolnego urzadzenia za
posrednictwem interfejsu Ethernet. Do zestawu dotgczono przewdd umozliwiajacy
podtaczenie Compute Box do komputera stacjonarnego lub laptopa.

Interfejs Ethernet obstuguje trzy tryby pracy:

W celu tatwego odczytu w czasie rzeczywistym przez czujnik danych, konfiguracji
przesytanych danych i konfiguracji sieci Compute Box.

W celu odczytu z duzg predkoscia danych z czujnika (maks. do 500 Hz).

W celu odczytu przez czujnik pojedynczych lub cyklicznych danych.

Nie zaleca sie jednoczesnego stosowania dwdch trybéw, poniewaz
moze to wptywac na wydajnos¢ pracy.

Konfiguracja interfejsu Ethernet

Konieczne jest ustawienie prawidtowego adresu IP interfejsu Ethernet. W celu
skonfigurowania adresu IP nalezy skorzystac z nizej opisanych procedur:

e Uzy¢ domyslnych ustawien fabrycznych. W takim przypadku w Compute Box
wtaczone s obie opcje, zaréwno klient Dynamic Host Configuration
Protocol (DHCP), jak i serwer DHCP.

o W przypadku bezposredniego podtaczenia do urzadzenia (skrzynka
sterownicza robota lub komputer) serwer DHCP w Compute Box
przypisze adres IP do podtaczonego urzadzenia (w zakresie
192.168.1.100-105 z maska podsieci 255.255.255.0). Nastepnie
istnieje mozliwos¢ ustanowienia potaczenia pomiedzy urzadzeniem a
Compute Box.

Upewnic sie, ze komputer podtaczony do Compute Box zostat
ustawiony w sposob umozliwiajacy automatycznie uzyskanie adresu IP.

o Jesli urzadzenie zostanie podtaczone do sieci, ktéra ma serwer
DHCP, Compute Box zadziata jako klient DHCP i otrzyma adres IP z
serwera. Nastepnie istnieje mozliwo$¢ ustanowienia potaczenia
pomiedzy dowolnym urzadzeniem w sieci a Compute Box.

Jesli Compute Box zostato podtaczone do sieci firmowej, w ktoérej
serwer DHCP juz jest uzywany, zaleca sie wytaczenie serwera DHCP
Compute Box poprzez ustawienie przetacznika DIP 4 w potozeniu ON.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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e Ustawic adres IP urzadzenia na 192.168.1.1 i maske podsieci na
255.255.255.0 poprzez ustawienie przetacznika DIP 3 w potozeniu ON.
Nastepnie istnieje mozliwos¢ ustanowienia potaczenia pomiedzy dowolnym
urzadzeniem a Compute Box.

e Jesliwymagane jest uzycie specjalnego statycznego adresu IP lub maski
podsieci, ustawic przetacznik DIP 3 w potozeniu WYL, a nastepnie
korzystajac ze strony dostepu internetowego KonFiguracja sieci, wytaczy¢
klienta DHCP Compute Box i ustawi¢ adres IP na niestandardowa wartos¢
statycznego IP.

Jesli urzadzenie jest uzywane w sieci firmowej, skontaktowac sie z
dziatem IT w celu przypisania prawidtowego adresu IP i maski
podsieci. Jesliw Compute Box uzywany jest statyczny adres IP,
upewnic sie, ze ustawienia podtagczonego do niego komputera s3
zgodne, czyli ze adres IP miesci sie w zakresie tej samej podsieci z t3
sama maska podsieci.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2 Klient sieci Web:

Aby podtaczy¢ sie do Compute Box Web access z poziomu komputera
stacjonarnego, nalezy przeprowadzi¢ ponizszg procedure:

Podtaczy¢ Compute Box do czujnika za pomoca 4-pinowego przewodu M8.
Wtaczy¢ Compute Box poprzez jego podtaczenie do zrédta zasilania.

Podtaczy¢ bezposrednio Compute Box do komputera za pomocg przewodu
ethernet.

Odczekad jedna minute, otworzy¢ przegladarke i wpisa¢ 192.168.1.1 w pasku
adresu. W przypadku zmiany ustawien sieci, zgodnie z opisem w punkcie
Konfiguracja interfejsu Ethernet, uzy¢ prawidtowego adresu IP.

Zostanie otwarta nastepujaca strona wyboru urzadzenia:

() OnRobot Web Client

X |
@ robot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Please select the detected device/s on the network

A | ‘
&
£ -
e =
"-/ $
D, el
b «’ b /'/4" v
\ S —
HEX 6-Axis Force/Torque RG2-FT Gripper RG2 Gripper

sensor
Learn more Learn more

SELECT

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

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

System automatycznie wytgczy niedostepne urzadzenia i umozliwi
dokonania wyboru wytacznie z dostepnych urzadzen.

Klikna¢ przycisk SELECT, aby aktywowa¢ wybrane urzadzenie, a system przekieruje
do Strona DEVICES.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.1 STRONA DEVICES

Strona DEVICES w menu gérnym umozliwia monitorowanie i sterowanie
podtaczonymi urzadzeniami.

Storna internetowa uzywa JavaScript do aktualizacji danych strony,
dlatego tez konieczne jest wtaczenie tej wtyczki, w przeciwnym razie
strona nie bedzie dziatata prawidtowo.

Na stronie DEVICES dostepne s3a trzy zaktadki:

1.) Monitorowanie i kontrola

(&) OnRobot Weh Client x
@robgt o 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
zero [l

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

E‘ info@onrabot.com

Wartosci sity i momentu (Fx,Fy,Fz i Tx,Ty,Tz) wyrazone sg w niutonach/Nm.

Przetacznik ZERO umozliwia wyzerowanie odczytu sity i momentu (tylko w
przypadku klienta Web).

Wartos¢ ZERO ustawiona na tej stronie nie jest zapisywana trwale i
jest odzyskiwana z wartosci domyslnych po ponownym
uruchomieniu.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.) Informacje o urzadzeniu

[ OnRobot Web Client x \ \

@ I Obot w00 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
P 4
) 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 l—l

Zaktadka ta zwiera numery seryjne i wersje oprogramowania firmowego /
oprogramowania podtgczonych urzadzen.

3.) Status urzadzenia

(@ OnRobot Web Client X \ |

@fabot 0 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
2 e Status Good
Sample counter 27148

Copyright © 2018 OnRabat A/S

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

Zaktadka ta zawiera informacje o statusie urzadzenia, ktéry zostanie odczytany jako
"Good", jesli urzadzenie to dziata prawidtowo.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.2 STRONA CONFIGURATION

Strona CONFIGURATION w gérnym, lewym menu umozliwia sprawdzenie lub
zmiane konfiguracji sieci urzadzenia.

) 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.

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

= )ma
oD (]
o)ma
o0 (]

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
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

[><] info@onrobot.com

Strona ConFiguration zawiera nastepujgce opcje:

e Opcja MAC Address okreéla unikalny identyfikator na skale $wiatowa przypisany na
state do urzadzenia.

e Menu rozwijane Network Mode umozliwia przypisanie statego lub dynamicznego
adresu IP Compute Box:

a. Jesliwybrana zostanie opcja Dynamic IP, Compute Box bedzie oczekiwat
adresu IP przypisanego przez serwer DHCP. Jesli sie¢, do ktérej zostato
podtaczone urzadzenie, nie ma serwera DHCP, wéwczas do urzadzenia
zostanie przypisany staty adres IP 192.168.1.1 (po 30 sekundach limitu
czasu).

b. Jesli wybrana zostanie opcja Static IP, wowczas konieczne jest ustawienie
statego adresu IP i maski podsieci.

c. Jesli zostanie wybrana opcja Default Static IP, zostanie przewrécone state
IP ustawien fFabrycznych i nie bedzie mozliwa jego zmiana.
Po ustawieniu wszystkich parametréw, klikng¢ przycisk Save, aby zapisac trwale
nowe wartosci. Odczeka¢ minute i ponownie podtaczy¢ sie do urzadzenia przy
uzyciu nowych ustawien.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.2.3 STRONA PATHS

Strona Paths z menu gérnego umozliwia importowanie, eksportowanie i usuwanie
wczesniej zarejestrowanych Sciezek. W ten sposéb jedna $ciezka moze zostac
skopiowana do innego Compute Box.

(@ OnRobot Web Client <[

@ robot DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Manage paths

This page allows uploading and importing path files.

ot )
( +ADDPATH /‘ You can add path file/s from your computer

-

8025 11,188 v u

Copyright © 2018 OnRabot A/S

. <] info@onrobot.com
Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark =

Aby zaimportowac¢ wczesniej wyeksportowang sciezke (plik .ofp), nalezy wybrac plik
i klikng¢ ADD PATH.

Dostepne Sciezki dostepne s w formie listy na koncu strony. Kazda $ciezke mozna
wyeksportowac i pobrac jako plik .ofp lub trwale usuna¢ w celu zwolnienia miejsca
na liscie, jesli Sciezka ta nie jest juz dtuzej potrzebna.

Zawsze nalezy upewnic sie, aby nie usunac sciezki aktualnie
uzywanej w dowolnym programie UR. W przeciwnym razie konieczne
bedzie ponowne zarejestrowanie tej Sciezki, poniewaz operacja
usuwania nie moze zostac cofnieta.

Pamie¢ Compute Box ma pojemnosci do 100 Mbajtow $ciezek, co w przyblizeniu
jest réwne okoto 1000 godzinom nagran.

2.4.2.4 AKTUALIZACJA OPROGRAMOWANIA

Strona Software Update (Aktualizacja oprogramowania) w gérnym, lewym menu
umozliwia zaktualizowanie oprogramowania Compute Box. W celu uzyskania
dodatkowych informacji patrz Aktualizacja oprogramowania 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

[ info@onrobot.com

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.4.3 Potaczenie UDP

Potaczenie User Datagram Protocol (UDP) mozna stosowac w celu odczytu danych
wyjéciowych czujnika przy maksymalnej szybkosci 500 Hz. Protokotu UDP mozna
rowniez uzywac w celu ustawienia odczytu, czestotliwosci granicznej i do zerowania
danych wyjsciowych czujnika.

Protokét UDP obstuguje piec polecen. Aby uruchomi¢ wysytanie danych przez
urzadzenie za pomoca komunikatéw UDP, nalezy przesta¢ zadanie na adres IP
urzadzenia. Urzadzenie oczekuje zagdan UDP w porcie 49152. Port ten uzywany jest
réwniez do komunikatéw danych wyjsciowych.

2.4.3.1 POLECENIA

Obstugiwanych pie¢ ponizszych polecen:

Zakoncz wysytanie y
e k
00000 danych wyjéciowych Dowolna wartos¢ | bra
Rozpocznij wysytanie . , .
00002 danych wyjéciowych Liczba prébek Rejestr(y) UDP
Ustaw zerowanie 0 lub 255 wartos¢ brak
0x0042 oprogramowania dziesietna
Ustaw filtrowanie 0-6 wartos¢ brak
0x0081 wewnetrzne dziesietna
0x0082 Ustaw predkos¢ odczytu | Okres w ms brak

Jedynym poleceniem z odpowiedzig jest polecenie 0x0002, ktére rozpoczyna
wysytanie danych wyjsciowych. Pozostate polecenia nie wymagajg potwierdzenia i
dlatego tez nie sq poleceniami z odpowiedzia.

2.4.3.2 ZADANIE

Polecenie musi zosta¢ wystane do urzadzenia jako zgdanie o nastepujacej

strukturze:

UINT16 Header; // Must be 0x1234

UINT16 Command; // Value according to the command table
UINT32 Data; // data according to the actual command

Licznik bajtéw zadania musi wynosi¢ 8 bajtéw, a wartosci wielobajtowe musza by¢
wysytane w pierwszej kolejnosci jako wyzszy bajt.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Urzadzenie wysyta dane wyjsciowe jako rejestr UDP, ktéry ma nastepujaca

strukture:

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)

Liczba bajtéw danych wyjsciowych wynosi zawsze 36 bajtéw. Jesli otrzymano mniej
niz 36 bajtoéw, sg one ignorowane. W przypadku wartosci wielobajtowych kolejnos¢
jest wg wyzszego bajtu.

Parametr HS sequence wskazuje biezacg liczbe danych wyjsciowych. Jesli zgdanie
rozpoczecia zostanie wystane z danymi (liczba préobek) = 1000, wéwczas parametr
HS sequence bedzie rozpoczynat sie od 1i konczyt na 1000. Jesli dane (liczba
probek) wynosity 0, wowczas dane wyjsciowe sg wysytane do czasu wystania
zadania zakonczenia.

Wartosci Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz mozna skonwertowac¢ na
niutony/niutonometry poprzez podzielenie wartosci sity przez 10 000 i
wartosci momentu przez 100 000.

2.4.3.4 ZEROWANIE

Zerowanie umozliwia wyzerowanie odczytow sity i momentu. Jesli system nie
zostanie wyzerowany, odczyt sity i momentu powinien by¢ zblizony do zera (w
zakresie liczb -300 do +300). Jesli dane (zerowanie) sg ustawiona na 255 (wartos¢
dziesietna), biezace wartosci sg zapisywane jako przesuniecie, aby ustawi¢ wartosci
sity i momentu na 0.

Jesli dane (zerowanie) zostang ustawione na 0, zapisane przesuniecie zostanie
zresetowane, a urzadzenie przywréci stan sprzed zerowania.

Zerowanie nie jest zapisywane trwale i jest ono przywracane po ponownym
uruchomieniu zasilania do domyslnego stanu sprzed zerowania.
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2.4.3.5 FILTROWANIE

Filtrowanie wewnetrzne mozna zaprogramowac w celu zastosowania
niestandardowej czestotliwosci granicznej. Dostepnych jest 7 opgji:

Dane/filtr (wartos¢ Czestotliwosé
dziesietna) graniczna
0 Bez filtra
1 500 Hz
2 150 Hz
3 50 Hz
4 15 Hz
5 5Hz
6 1,5Hz

Nowa wartos¢ nie jest zapisywana trwale i jest ona przywracana po ponownym
uruchomieniu zasilania do domyslnej wartosci 15 Hz.

2.4.3.6 PREDKOSC ODCZYTU

2.4.4

Predkos¢ odczytu jest predkoscia, z ktérg nowe préobki sg dostepne. Wartosé te
mozna ustawi¢ w zakresie od 254 ms do 2 ms, co odpowiednio wynosi od 4 Hz do
500 Hz.

Wartoscia tg moze by¢ dowolna liczba od 0 do 255. Liczby nieparzyste sa
zaokraglane do nizszej liczby parzystej. 0 koficzy odczyt. Wartosci inne niz 0 mozna
skonwertowac do czestotliwosci odczytu o nastepujacych wzorze:

1000 Hz / new value = new frequency.
Przyktady:

Wartos¢ 2 oznacza: 1000 Hz / 2 = 500 Hz
Wartos$¢ 51 oznacza: 1000 Hz / 50 = 20 Hz

Nowa wartos¢ nie jest zapisywana trwale i jest ona przywracana po ponownym
uruchomieniu zasilania do domyslnej wartosci 100 Hz.

Pot3aczenie TCP

Tryb Transmission Control Protocol (TCP) umozliwia odczyt danych wyjsciowych
czujnika i informacje o statusie.

Potaczenia TCP sg generalnie wolniejsze w poréwnaniu do potaczen UDP, a wiele
wspétczynnikéw oprogramowania lub sprzetu moze wptywac na predkosé
odpowiedzi (zapora sieciowa oprogramowania, router itp.). W celu uzyskania
wiekszej predkosci odczytu zaleca sie uzywanie trybu UDP.
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W protokole TCP urzadzenie petni funkcje serwera a klienci moga sie z nim taczy¢.
Potaczenie jest ustanawiane w nastepujacy sposob:

e Urzadzenie oczekuje na potaczenie w porcie TCP 49151.

e Po pomyslnym potaczeniu sie klienta z urzadzeniem, klient moze zgdac
danych z urzadzenia.

e Po otrzymaniu zadania urzadzenie odpowiada za pomocg wtasciwej
odpowiedzi.

e Po otrzymaniu odpowiedzi przez uzytkownika istnieje mozliwos¢ wystania
nowego zadania bez konieczno$ci ponownego ustanawiania potaczenia TCP.
Jesli urzadzenie nie otrzyma zadania w ciagu 1 sekundy, potaczenie zostanie
zamkniete (uptynat limit czasu) przez urzadzenie. W takim przypadku
uzytkownik jest zmuszony do ponownego ustanowienia potaczenia TCP w
celu przestania zadania i uzyskania wiecej danych.

W danym momencie moze by¢ aktywne tylko jedno potaczenie TCP.
2.4.4.1 UZYSKAJ NAJNOWSZY ODCZYT F/T

2.4.4.1.1 ZADANIE
Polecenie dotyczace préobki musi zosta¢ wystane do urzadzenia jako zadanie o
nastepujacej strukturze:

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

Liczba bajtéw zgdania musi wynosic¢ 20 bajtow.

2.4.4.1.2 ODPOWIEDZ

Urzadzenie wysyta dane wyjsciowe jako rejestr, ktéry ma nastepujaca strukture:

UINT16 Header; // Fixed 0x1234

UINT16 Status; // Status word of the sensor and Compute Box
INT16 Fx; // X-axis force in 1l6bit 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)

Licznik bajtéw zadania musi wynosic¢ 16 bajtéw, a wartosci wielobajtowe muszg by¢
wysytane w pierwszej kolejnosci jako wyzszy baijt.

Wartosci Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz mozna przekonwertowac na
niutony/niutonometry za pomocg parametréw konwersji. Patrz
Uzyskaj parametry konwersji niuton/niutonometr.
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Fx (w niutonach) = Fx * ScaleFactor[0] / CPF

Fy (w niutonach) = Fy * ScaleFactor[1] / CPF

Fz (w niutonach) = Fz * ScaleFactor[2] / CPF

Tx (w niutonometrach) = Tx * ScaleFactor[3] / CPT

Ty (w niutonometrach) = Ty * ScaleFactor[4] / CPT

Tz (w niutonometrach) = Tz * ScaleFactor[5] / CPT

2.4.4.2 UZYSKAJ PARAMETRY KONWERSJI NIUTON/NIUTONOMETR

2.4.4.2.1 ZADANIE

Polecenie dotyczace probki musi zosta¢ wystane do urzadzenia jako zadanie o

nastepujacej strukturze:

UINTS8

UINTS8

Command;

Reserved[19];

// Must be decimal 1 (0x01)

// All the 19 value should be O0Os.

Liczba bajtéw zadania musi wynosic¢ 20 bajtow.

2.4.4.2.2 ODPOWIEDZ

Urzadzenie wysyta dane wyjsciowe jako rejestr, ktéry ma nastepujaca strukture:

UINT16
UINTS8
UINTS8
UINT32
UINT32
UINT16

Header;

Unit Force;
Unit Torque;
CPF;

CPT;

ScaleFactor([6];

//
//
//
//
//
//

Fixed 0x1234

The unit of the calculated Force values
The unit of the calculated Torque values
Counts per Force value

Counts per Torque value

Additional scaling factor (for the Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz)

Licznik bajtéw zadania musi wynosi¢ 24 bajtéw, a wartosci wielobajtowe musza by¢
wysytane w pierwszej kolejnosci jako wyzszy baijt.

Parametr Unit Force moze wynosi¢ (wartos¢ dziesietna):

0 - brak dostepnej konwersji niutonéw

2 - liczba niutonéw bedzie wartoscig obliczona (ustawienie domyslne po wtaczeniu

zasilania)

Parametr Unit Torgque moze wynosi¢ (wartos¢ dziesietna):

0 - brak dostepnej konwersji niuvtonometréw

3 - liczba niutonometréw bedzie wartoscig obliczong (ustawienie domyslne po
wtaczeniu zasilania)

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



Interfejsy i kontrolki 19
2.5 Ztacze USB

Za posrednictwem ztacza USB Mini B istnieje mozliwos$¢ podtaczenia Compute Box
do komputera stacjonarnego, umozliwiajac korzystanie z czujnika wraz z
oprogramowaniem OnRobot Data Visualization (ODV).

2.6 Kontrolka statusu czujnika

Kontrolka statusu czujnika informuje o statusie czujnika.

Stany kontrolki statusu Status

czujnika

Wiyt. Brak podtaczenia czujnika lub stan
uruchamiania Compute Box.

Miganie w kolorze zielonym Normalny tryb pracy czujnika.

Swiecenie éwiattem ciagtym w Nieprawidtowa praca czujnika. Sprawdzic¢

kolorze czerwonym stowo STATUS. W celu uzyskania

dodatkowych informacji patrz punkt

2.7 Kontrolka statusu konwertera

Kontrolka statusu konwertera informuje o statusie konwertera Ethernet.

Stany kontrolki statusu Status

konwertera

Miganie w kolorze niebieskim Stan uruchamiania Compute Box.
Swiecenie $wiattem ciaggtym w Ustanowienie potaczenia Ethernet.
kolorze niebieskim

Swiecenie éwiattem ciagtym w Normalny tryb pracy czujnika.
kolorze zielonym

Swiecenie éwiattem ciggtym w Nieprawidtowa praca Compute Box.
kolorze czerwonym Skontaktowac sie z OnRobot.
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3 Wymiary Compute Box

WSszystkie wymiary podane s3 w mm.
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4 Aktualizacja oprogramowania Compute Box

4.1 Aktualizacja oprogramowania z wersji 2.6.0 do wersji 4.0.0

Aby zaktualizowa¢ oprogramowanie Compute Box z wersji 2.6.0 do wersji 4.0.0,
nalezy wykona¢ ponizszg procedure:

Upewnic sie, ze na komputerze zapisane zostaty nastepujace pliki:

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

Rozpakowa¢ w komputerze plik Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip.

Jesli Compute Box nie jest uzywany, kontynuowac procedure w nastepnym kroku.
Jesli Compute Box jest uzywane, zapisa¢ ustawienia sieci, a nastepnie zatrzymac i
wytaczyc robota, odtaczy¢ Compute Box, czujnik i kontrolera robota od zrodta
zasilania.

Umiesci¢ Compute Box w poblizu komputera lub laptopa.

Upewnic sie, ze przetacznik DIP 3 ustawiony zostat w potozeniu ON, a przetacznik
DIP 4 w potozeniu WYt.

Podtaczy¢ Compute Box do zrddta zasilania, odczeka¢ jedng minute i odtaczy¢ go od
zrodta zasilania.

Podtaczy¢ Compute Box do komputera za pomocg przewodu USB.

e Uruchomi¢ na komputerze plik RUN THIS CB update firmware.cmd, rozpakowany
z pliku Compute_Box_FW_Updater_v2.6.0_to_v4.0.0.zip.

Press any key to continue . . .

Jesli na ekranie zostanie wyswietlony komunikat ,serial port not found” (nie
znaleziono portu szeregowego), zainstalowac¢ naped USB na komputerze, a
nastepnie ponownie uruchomi¢ plik RUN THIS CB update firmware.cmd.
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The firmware update has Failed. Please try again.

If it fails again, contact you distributor.

Odczekac do ukonczenia aktualizacji FW.

The firmware update was SUCCESFULL.

Return to the Sodftware update instruction.

Jesli aktualizacja FW nie zostanie ukonczona pomyslnie, skontaktowac sie z
dystrybutorem, w przeciwnym razie wykonac¢ kolejny krok.

Odtaczy¢ przewdd USB z Compute Box.

Witaczy¢ Compute Box poprzez jego podtaczenie do zrédta zasilania.

Podtaczy¢ bezposrednio Compute Box do komputera za pomocga przewodu ethernet.
Odczeka¢ jedng minute, otworzy¢ przegladarke i wpisa¢ 192.168.1.1 w pasku adresu.

Klikna¢ opcje Software Update (Aktualizacja oprogramowania) w menu po lewej
stronie.

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

Klikna¢ przycisk Browse (Przegladaj) i wybrac plik
Compute Box_SW_Updater_v4.0.0.0su.

Klikng¢ przycisk Send (Wyslij).
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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.

Odczekad 5 minut do ukonczenia aktualizacji SW, otworzy¢ przegladarke i wpisac
192.168.1.1 w pasku adresu.

Klikna¢ opcje Software Update (Aktualizacja oprogramowania) w menu po lewej
stronie.

(®) 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.

Klikna¢ stowo ,here” (tutaj), aby zapoznac sie z wynikiem ostatniej aktualizagji.

(®) orrororce

OptoForce Compute Box

Real-time ("4 update successfull!
\H_; __//

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.

Odtaczy¢ Compute Box od komputera oraz od zrddta zasilania.

Ustawi¢ przetacznik DIP 3 i 4 z powrotem do oryginalnych potozen, a nastepnie
wprowadzi¢ oryginalne ustawienia sieci sprzed aktualizagji.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Aktualizacja oprogramowania Compute Box 25

4.2 Aktualizacja oprogramowania z wersji 3.0.0 lub wyzszej do wersji 4.0.0

Aby zaktualizowa¢ oprogramowanie Compute Box z wersji 3.0.0 lub wyzszej, nalezy
wykona¢ ponizsza procedure:

Upewnic sie, ze na komputerze zapisane zostaty nastepujace pliki:
Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su

Jesli Compute Box nie jest uzywany, kontynuowac procedure w nastepnym kroku.
Jesli Compute Box jest uzywane, zapisa¢ ustawienia sieci, a nastepnie zatrzymac i
wytaczyc¢ robota, odtaczy¢é Compute Box, czujnik i kontrolera robota od zrédta
zasilania.

Umiesci¢ Compute Box w poblizu komputera lub laptopa.

Upewnic sie, ze przetacznik DIP 3 ustawiony zostat w potozeniu ON, a przetacznik
DIP 4 w potozeniu WYt.

Podtaczy¢ Compute Box do zrddta zasilania, odczekaé jedng minute i odtaczyé¢ go od
zrodta zasilania.

Witaczy¢ Compute Box poprzez jego podtaczenie do zrédta zasilania.
Podtaczy¢ bezposrednio Compute Box do komputera za pomocg przewodu ethernet.
Odczekac jedng minute, otworzy¢ przegladarke i wpisa¢ 192.168.1.1 w pasku adresu.

Klikna¢ opcje Software Update (Aktualizacja oprogramowania) w menu po lewej
stronie.

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

Klikna¢ przycisk Browse (Przegladaj) i wybrac plik
Compute_Box_SW_Updater_v4.0.0.0su.
Klikng¢ przycisk Send (Wyslij).

A Do not unplug the power until the update is

finished!

Estimated remaining time: 4:16

Odczeka¢ do ukonczenia aktualizacji 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.

Jesli aktualizacja oprogramowania nie zostanie ukonczona pomyslnie,
skontaktowac sie z dystrybutorem, w przeciwnym razie wykonac¢ kolejny krok.

e Update failed!

Download the update log file, and contact your distributor.

Odtaczy¢ Compute Box od komputera oraz od zrédta zasilania.

Ustawi¢ przetacznik DIP 3 i 4 z powrotem do oryginalnych potozen, a nastepnie
wprowadzi¢ oryginalne ustawienia sieci sprzed aktualizacji.
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Pojecie

Opis

Compute Box

Jednostka dostarczana przez OnRobot wraz z czujnikiem.
Przeprowadza ona obliczenia wymagane w celu uzycia
polecen i zastosowan wdrozonych przez OnRobot. Modut
ten wymaga podtaczenia do czujnika i kontrolera robota.

OnRobot Data
Visualization

Oprogramowanie Data Visualization opracowane przez
OnRobot umozliwia zwizualizowanie danych
dostarczanych przez czujnik. Oprogramowanie to
wspotpracuje z system operacyjnym Windows.

OnRobot © 2018
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Wykaz skrotow 28

Skroét Wyjasnienie
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 www.onrobot.com
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7 Zatacznik

7.1 Wykrywanie i usuwanie usterek

7.1.1 Web Pages Not Accessible by IP Address (Strony internetowe
niedostepne przez adres IP)

Aby usuna¢ btad, przeprowadzi¢ ponizsza procedure:

Zamkna¢ przegladarke i otworzy¢ j3 ponownie (moze wyswietli¢ poprzednia strone
internetowy).

Upewnic¢ sie, ze zaden sprzet / zapora sieciowa oprogramowania (lub router) nie
blokuja potaczenia pomiedzy komputerem a Compute Box.

Przywréci¢ ustawienia sieci do wartosci domyslnych poprzez ustawienie
przetacznika DIP 3 w potozeniu ON na Compute Box. Domyslnymi wartosciami sa:
adres IP 192.168.1.1, a maska podsieci 255.255.255.0 z klientem DHCP wytgczonym.
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7.1.2 Stowo STATUS nie jest rowne ,0”

Aby usuna¢ btad, przeprowadzi¢ ponizsza procedure:

Przekonwertowac stowo STATUS na liczbe binarna, odszuka¢ zrédto btedu w tabeli
ponizej, a nastepnie postepowac zgodnie z instrukcjami podanymi w kolumnie
Rozwiazanie. W tabeli ponizej 0 oznacza najmniej znaczacy bit, a 15 najbardziej

znaczacy bit.

Bit Funkcja Rozwi3jzanie
Odtaczy¢ Compute box od zrodta zasilania,
Wszystkie sprawdzi¢, czy czujnik zostat podtaczony do
bity Compute box za pomoca nieuszkodzonego
(stowo Nie podtaczono przewodu, a nastepnie wtaczy¢ Compute
status czujnika box. Odczekac¢ 30 sekund i jesli btad nadal
WYynosi bedzie wystepowat, zebra¢ informacje o
65535) sytuacji, w ktérej wystapit ten btad i
skontaktowac sie ze swoim dystrybutorem.
0-3 Zarezerwowane
4 PRZECIAZENIE -w Fx | Wyeliminowa¢ warunki, ktére powoduja
5 PRZECIAZENIE - w Fy przeciazenie czujnika, tj. odcigzy¢ czujnik.
6 PRZECIAZENIE -w Fz
7 PRZECIAZENIE - w Tx
8 PRZECIAZENIE-w Ty
9 PRZECIAZENIE -w Tz
Zebrac informacje o sytuacji, w ktoérej
10-11 Btad czujnika wystapit ten btad, i skontaktowac sie ze
swoim dystrybutorem.
12 Zarezerwowane
Btad zasilania czujnika Zebrac.lnFormaCJe.o sytuacji, w kForeJ
13 L wystgapit ten btad, i skontaktowac sie ze
lub pamieci EEPROM .
swoim dystrybutorem.
Odtaczy¢ Compute box od zrédta zasilania,
sprawdzi¢, czy czujnik zostat podtaczony do
Btad komunikadiji Compulije box za pom.oca{meus,zléodzonego
14 pomiedzy czujnikiem i przewoduy, a n'astepnle wiaczyc ompute
box. Odczekac 30 sekund i jesli btad nadal
Compute Box . ;. .
bedzie wystepowat, zebrac informacje o
sytuacji, w ktérej wystapit ten btad i
skontaktowac sie ze swoim dystrybutorem.
15 Zarezerwowane

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



7.2 Edycje

Zatacznik 31

Edycja

Uwaga

Edycja 1

Pierwsza edycja niniejszego dokumentu.

Edycja 2

Dodano punkt ,Aktualizacja oprogramowania Compute Box".
Wprowadzono zmiany w wymiarach Compute Box.
Wprowadzono zmiany w opisie stanéw kontrolki.

Edycja 3

Wprowadzono zmiany w instrukcji w punkcie ,Aktualizacja
oprogramowania z wersji 2.6.0 do wersji 3.0.0".

Edycja 4

Dodano instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania
dla aktualizacji Sciezek z 2.6.0 do 3.0.1i3.0.0 do 3.0.1.

Edycja 5

Dodano punkt Aktualizacja oprogramowania.

Dodano instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania z
wersji 3.0.1 do wers;ji 3.1.0.

Zaktualizowano wszystkie zrzuty z ekranéw w punkcie
Dostep internetowy.

Zaktualizowano punkt Wymiary Compute Box, dodajac widok
z tytu z umieszczeniem tabliczki znamionowe;j.

Wprowadzono zmiane w czasie uruchamiania urzadzenia z
60 sekund na 30.

Edycja 6

Dodano instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania z
wersji 3.1.0 do wers;ji 3.1.1.

Edycja 7

Zmieniono instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania
do wersji 3.1.2.

Zmiany edytorskie.

Edycja 8

Nowy wyglad i wrazenie dotykowe.

Zmieniono instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania
do wersji 3.1.3.

Edycja 9

Zmieniono instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania
do wersji 3.2.0.

Edycja 10

Zaktualizowano ekrany strony internetowe;.

Zmieniono instrukcje dotyczace aktualizacji oprogramowania
do wersji 4.0.0.
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