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Prefata 5

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
prealabild scrisd a OnRobot A/S.

Informatiile furnizate in acest document sunt precise 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 niciun fel de erori sau omisiuni din
acest document. Tn niciun caz OnRobot A/S. nu poate fi ficutd rdspunzitoare pentru pierderi
sau daune produse persoanelor sau proprietatilor, rezultate din folosirea acestui document.

Informatiile din acest document pot fi modificate fara notificare prealabild. Cea mai recenta
versiune este disponibild pe pagina noastra de Internet: 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.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Prefata

1.1 Publicul tinta

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

1. Cunostinte de baza in domeniul sistemelor mecanice
2. Cunostinte de baza in domeniul sistemelor electronice si electrice

3. Cunostinte de baza in domeniul sistemelor cu roboti
1.2 Domeniul de utilizare

Senzorul este proiectat pentru masurarea fortelor si cuplurilor, fiind instalat pe actuatorul
final al unui robot. Senzorul poate fi utilizat in cadrul domeniului de masura specificat.
Utilizarea senzorului in afara acestui domeniu este considerata o utilizare incorecta. OnRobot
nu raspunde pentru niciun fel de deteriorare sau accident produse din cauza utilizarii
incorecte.

1.3 Observatie importanta privind siguranta

Senzorul este o parte a unui ansamblu si evaluarea riscurilor este necesara pentru fiecare
aplicatie in care este implicat acest senzor. Este important sa se respecte toate instructiunile de
siguranta din acest manual. Instructiunile de siguranta sunt limitate numai la senzor si nu
acopera precautiile de siguranta ale unei aplicatii complete.

Aplicatia completa trebuie conceputa si instalata in conformitate cu cerintele de siguranta
specificate in standardele si reglementarile din tara in care se instaleaza aplicatia respectiva.

1.4 Simboluri de avertizare

PERICOL:

Acest simbol indica o situatie foarte periculoasa care, daca nu este evitatj,
poate produce ranire sau deces.

AVERTIZARE:

Acest simbol indica o situatie potential periculoasa referitoare la electricitate
care, daca nu este evitata, poate produce ranire sau deteriorari ale
echipamentului.

AVERTIZARE:

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Prefata 7

Acest simbol indica o situatie potential periculoasa care, daca nu este
evitata, poate produce ranire sau deteriorari majore ale echipamentului.

ATENTIE:

Acest simbol indica o situatie care, daca nu este evitata, poate produce
deteriorari ale echipamentului.

OBSERVATIE:

Acest simbol semnaleaza informatii suplimentare, cum ar fi sfaturi sau
recomandari.

1.5 Conventii tipografice
n acest document se folosesc urmatoarele conventii tipografice.

Tabelul 1: Conventii

Text Courier Céi si denumiri de fisiere, coduri, date introduse de utilizator si
date comunicate de calculator.

Text italic Citari si indicatii din figuri prezentate in text.

Text bold Elemente specifice interfetei utilizatorului, inclusiv texte care
apar pe butoane si optiuni de meniu.

Text bold albastru Linkuri externe sau referln'ge interne.

<paranteze unghiulare> Nume de variabile care trebuie inlocuite cu valori reale sau
siruri.
1. Liste numerotate Operatii ale unei proceduri.
A. Liste alfabetice Descrieri ale indicatiilor din figuri.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2 Introducere

2.1 Echipamentul livrat

Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit contine tot ceea ce este necesar pentru a conecta
senzorul OnRobot de fortd/cuplu la robotul dvs. UR.

Exista doua variante de OnRobot Universal Robots (UR) Kit, Tn functie de varianta HW a
senzorului.

2.1.1 OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)
OnRobot (OptoForce) UR Kit v1 contine urmatoarele:
e Senzorul forta/cuplu OnRobot (OptoForce) pe 6 axe (varianta HEX-E v1 sau HEX-
Hvl)
e OnRobot (OptoForce) Compute Box
e Unitate USB OnRobot (OptoForce)
e Adaptor A
e Mufa suprasarcina
e Cablu senzor (4 pini M8 - 4 pini M8, 5 m)
e Cablu de alimentare Compute Box (3 pini M8 — capat liber)
e Alimentator caseta de calcul
e Cablu UTP (RJ45 - RJ45)
e Cablu USB (Mini-B —tip A)
e Manson de cablu PG16
e Punga de plastic cu:
Suport cablu
Suruburi M6x30 (2 buc.)
Suruburi M6x8 (10 buc.)
Suruburi M5x8 (9 buc.)
Suruburi M4x8 (7 buc.)
Suruburi M4x12 (2 buc.)
Saibe M4 (8 buc.)

N o v ok w N e

2.1.2 OnRobot UR Kit (v2)

OnRobot UR Kit v2 contine urmatoarele:

1. Senzorul fortd/cuplu OnRobot pe 6 axe (varianta HEX-E v2 sau HEX-H v2)
2. OnRobot Compute Box
3. Unitate USB OnRobot

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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12.
13.
14.
15.
16.

Adaptor A2

Cablu senzor (4 pini M8 - 4 pini M8, 5 m)

Cablu de alimentare Compute Box (3 pini M8 — capat liber)
Alimentator Compute Box

Cablu UTP (RJ45 - RI45)

Manson de cablu PG16

. Punga de plastic cu:

11.

Suport cablu, cu surub integrat
Suruburi Torx M6x8 (6 buc.)
Suruburi Torx M5x8 (9 buc.)
Suruburi Torx M4x6 (7 buc.)
Saibe M6 (6 buc.)

Saibe M5 (9 buc.)

OBSERVATIE:

Introducere 9

De la mijlocul lunii septembrie 2018, cablul USB (Mini-B — tip A) nu se mai
livreaza Tn OnRobot UR Kit v2, dar, daca este necesar, poate fi achizitionat

separat.

2.2 Descrierea senzorului

2.2.1 HEX-E v1 si HEX-H v1

Senzorul este format dintr-un corp, un adaptor si o mufa de suprasarcina. Conectorul

cablului senzorului, suportul de cablu si marcajele pentru cadrul de referinta se afla pe

corpul senzorului. Scula se fixeaza direct pe corpul senzorului, pe interfata pentru scula.

Senzorul se fixeaza pe flansa pentru scula a robotului prin intermediul unui adaptor.

OnRobot © 2018
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Mufa suprasarcina

Marcaje pentru cadrul
de referina

Conector pentru
cablu senzor

Adaptor, interfata robot

2.2.2 HEX-E v2 si HEX-H v2

Senzorul este format dintr-un corp, un adaptor si o mufa de suprasarcina. Conectorul cablului
senzorului, suportul de cablu, garnitura contra prafului, numarul de serie si marcajele pentru
cadrul de referinta se afla pe corpul senzorului. Scula se fixeaza direct pe corpul senzorului, pe
interfata pentru sculd. Senzorul se fixeaza pe flansa pentru scula a robotului prin intermediul

unui adaptor.

Muf3 suprasarcina

Interfata scula

Garnitura contra prafului

Numar de serie

Conector pentru /'
cablu senzor

Adaptor, interfata robot

Marcaje pentru cadrul
de referinta

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.3 Montarea

Folositi numai suruburile livrate impreuna cu senzorul. Suruburile mai lungi pot deteriora

senzorul sau robotul.

2.3.1 HEX-E v1 si HEX-H v1

Pentru a monta senzorul, procedati in felul urmator:

1.
2.

5.

Fixati adaptorul A pe robot cu patru suruburi M6x8. Strangeti cu un cuplu de 6 Nm.

Fixati senzorul pe adaptor cu cinci suruburi M4x8 si saibe M4. Strangeti cu un cuplu
de 1,5 Nm.

Fixati cablul la senzor cu suportul de cablu folosind un surub M4x12 si o saiba M4.
Strangeti cu un cuplu de 1,5 Nm.

Fixati mufa de senzor cu un surub M6x30. Strangeti cu un cuplu de 6 Nm.

Legenda: 1 — flansa pentru scula robot, 2 — adaptor A, 3 — suruburi M6x8,
4 — suruburi M4x8, 5 — mufa de suprasarcina, 6 — surub M6x30, 7 — senzor,
8 —saiba M4, 9 — surub M4x12, 10 — suport de cablu

Fixati scula pe senzor conform instructiunilor producatorului de scule.

A Protectia la suprasarcina nu este functionald complet daca scula nu
este cuplata la senzor pe o suprafata plata.

2.3.2 HEX-E v2 si HEX-H v2

Pentru a monta senzorul, procedati in felul urmator:

1.

Fixati adaptorul A2 pe robot cu patru suruburi Torx M6x8 si saibe M6. Strangeti cu
un cuplu de 6 Nm.

Fixati senzorul pe adaptor cu cinci suruburi M4x6. Strangeti cu un cuplu de 1,5 Nm.

Fixati cablul la senzor cu suportul de cablu folosind un surub M4x12. Strangeti cu un
cuplude 1,5 Nm.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Legenda: 1 — flansa scula robot, 2 — adaptor A2, 3 — saiba M6, 4 — suruburi Torx
M®6x8, 5 — senzor, 6 — suruburi Torx M4x6, 7 — suport de cablu

4. Fixati scula pe senzor conform instructiunilor producatorului de scule.

OBSERVATIE:

Protectia la suprasarcina nu este functionald complet daca scula nu este
cuplata la senzor cu o interfata descrisa in 1ISO 9409-1-50-4-M6.

2.4 Conexiuni pentru cablu
Pentru a conecta senzorul, procedati in felul urmator:

1. Conectati la senzor cablul M8 cu 4 pini (lungime 5 m). Asigurati-va ca gaurile din
cablu sunt aliniate cu pinii conectorului de pe senzor.

OBSERVATIE:
Nu rotiti cablul; rotiti numai siguranta conectorului.

2. Asigurati cablul de robot cu bride de cablu.

OBSERVATIE:
Asigurati-va ca, in jurul articulatiilor, exista o lungime suplimentara de
cablu suficienta pentru indoire.

3. Plasati Compute Box undeva aproape de dulapul de comanda al robotului UR sau in
interiorul acestuia si conectati cablul M8 cu 4 pini al senzorului. Mansonul de cablu
poate fi utilizat pentru a introduce cablul in dulapul de comanda UR.

4. Conectatiinterfata Ethernet a unitatii Compute Box cu interfata Ethernet a
controlerului UR folosind cablul UTP livrat.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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5. Utilizati cablul M8 cu 3 pini (lungime de 1 m) pentru a alimenta Compute Box de la
blocul de comanda UR. Conectati cablul maro la 24 V si cablul negrula 0 V.

Intrari configurabile

lesiri configurabile

24V | W ([ 24V | 1}

ov | m oV

(6[0] HC4 H

COO | m CO4

24V | W ([ 24V | W

ov | m oV

Alimentare
PWR |
GND |
24V |
oV |

Cl1 m(CS5 =&

COl  m CO5

24V | W |24V | W

ov | m oV

CI2 m Cl6 =N

CO2 nm CO6

24V | W |24V | W

ov | m oV

ClI3 mCl7 |n

COo3 | nm Co7

Pentru mai multe informatii, consultati documentatia UR.

6. Folositi setarile de retea corecte pentru Compute Box si robotul UR. Adresa IP
implicita pentru Compute Box este 192.168.1.1; pentru modificarea ei, a se vedea

2.5 Compatibilitatea UR

Asigurati-va ca pe controlerul robotului este instalata cel putin versiunea PolyScope 3.5

(lucreaza pana la 3.7).

La aplicatia PolyScope versiunea 3.7 exista o eroare cunoscuta, conform cdreia cateodata

optiunea Salvare nu apare corect. in acest caz, vd rugdm s3 utilizati optiunea Salvare ca ca o

modalitate alternativa de rezolvare.

2.6 Instalarea plugin-ului URCap

Pentru a incarca exemple OnRobot si a instala plugin-ul URCap, procedati in felul urmator:

1. Introduceti unitatea USB OnRobot in slotul USB din partea dreapta a cutiei
suspendate pentru invatare.

r

UNIVERSAL
ROBOTS I
—
— —

§ UNIVERSAL ROBOTS

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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2. Se deschide o fereastra de dialog pentru mesaje care va cere permisiunea de a
continua copierea exemplelor OnRobot si a fisierului URCap in folderul
programs/OnRobot_UR_Programs.

ould you like to copy OnBobot files onto the rohut?l

Atingeti Install pentru a continua.

3. Selectati apoi optiunea Configurare Robot din meniul principal, dupa care selectati
optiunea Configurare URCaps.

4. Atingeti semnul + pentru a cauta fisierul OnRobot URCap copiat de curand. Acesta
poate fi gdsit in folderul programs/OnRobot UR Programs. Atingeti
Deschidere.

5. Dupa aceasta, sistemul trebuie repornit pentru ca modificarile sa aiba efect. Atingeti
butonul Repornire si asteptati apoi repornirea sistemului.

Configurare Robot @

Initializare robot ‘ URcaPS

URCaps active

e @ FT- OnRebot

Actualizare

Setare Parola
Informatii URCap

Retea

Ecran Calibrare ‘

URCaps

‘ inapoi ‘ ‘ s | |

6. Initializati robotul.

OBSERVATIE:

Pentru mai multe informatii privind instalarea URCap consultati
documentatia UR.

Continuati cu Configurarea plugin-ului URCap.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



2.7 Configurarea plugin-ului URCap

Introducere 15

Selectati sectiunea Instalare si apoi selectati Configurare OnRobot FT. Se afiseaza urmatorul
ecran:

S |
T

Asteptati cateva secunde pana cand softul descopera automat senzorul OnRobot disponibil.

Pictograma clepsidra g indica faptul ca operatia de descoperire este inca in curs.

Dupa ce operatia se termina, primul aparat gasit este selectat si testat automat, dupa care

se afiseaza urmatorul ecran:

Adresa IP selectata
192.168.1.1

Numar de serie
HEXEALQS

Senzor de stare a sistemului
QK

Versiune Compute Box
401

UR IP Robot
192,168.1.102

UR masca retea secundara robot
255,255.255.0

arcare/Salvare

[v] Activare toate functiile

Aparate descoperite
192168.1.1 - HEXEA1OS

= Buton de activare mentinere ghid

intrerupere ghid manual: El ]

OnRobot © 2018
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Pictograma ok % arata ca aparatul a fost gasit si ca testul automat s-a desfasurat cu succes,
astfel ca aparatul este pregatit pentru utilizare.

Daca nu se gaseste niciun aparat sau daca s-a produs o eroare in timpul testului automat, se

afiseaza pictograma de eroare e Pentru depanare a se vedea Eroare configurare plugin
URCap.

OBSERVATIE:

Operatia de descoperire poate fi repornita manual atingand pictograma de
~
reimprospatare /.

Daca sunt disponibile mai multe aparate, aparatul preselectat poate fi
schimbat folosind meniul derulant Aparate descoperite.
Starea si informatii de baza ale aparatului conectat sunt afisate in stanga:

Adresa IP selectata: aceasta indicd adresa IP a aparatului selectat. Dac3 se foloseste

setarea implicita din fabrica de pe Compute Box, valoarea va fi 192.168.1.1.
Stare: aceasta indica OK sau un mesaj de eroare in cazul unei functiondri anormale.
Numar de serie: numarul de serie al aparatului OnRobot.

Starea sistemului senzorului: aceasta indica OK sau un mesaj de eroare in cazul

unei functionari anormale.

Versiune Compute Box: versiunea software de pe Compute Box. Aceasta trebuie sa

corespunda cu versiunea URCap. Tn caz de neconcordant3, actualizati Compute Box.

Setarile de retea actuale ale robotului UR sunt afisate pentru a ajuta la depanare in caz de
eroare:

IP Robot UR: aceasta aratd adresa IP curenta a robotului. Daca se foloseste setarea

implicita din fabrica de pe Compute Box, valoarea trebuie sa fie 192.168.1.x.

Masca retea secundara robot UR: masca de retea secundard actuald a robotului.

Daca se foloseste setarea implicita din fabrica de pe Compute Box, valoarea trebuie
sa fie 255.255.255.0.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Introducere 17
Setarile din ghidajul manual sunt Tn stanga jos:

Casuta de validare Activare mentinere ghidaj manual: dacd aceasta este bifata

(valoare implicita), butonul de activare ghidaj manual trebuie apasat continuu in
timpul ghidajului manual. Daca nu este bifata, ghidajul manual poate fi pornit
atingand butonul de activare si poate fi oprit atingand din nou acest buton.

intrerupere ghidaj manual: dupa valoarea de intrerupere setatd (in secunde)
ghidajul manual va fi oprit automat. Valoarea implicitd este 0; aceasta seteaza durata

de intrerupere pe infinit.

OBSERVATIE:

Dupa ce s-a setat aparatul, modificarile trebuie salvate cu butonul

Tncarcare/Salvare H pentru a deveni parte a instalarii curente.

Pentru a consulta ajutorul incorporat, atingeti pictograma semn de intrebare .

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3 Utilizarea plugin-ului URCap

3.1 Variabilele de feedback OnRobot

Functiile simple sunt demonstrate in aceasta sectiune cu ajutorul unui program
exemplificativ. Programul arata cum se obtin date de la senzorul OnRobot si cum se aduc la

zero valorile de fortad/cuplu ale senzorului.

1. Faceti clic pe Programare Robot.

‘ Programare Robot

2. Faceti clic pe Program gol.

Program gol

3. Selectati sectiunea Structura.
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4. Apasati butonul Asteapta pentru a evita o bucla infinita in program.

Asteapta

Selectati comanda Asteapta din structura programului.
Selectati sectiunea Comanda.

Setati Asteapta pe 0,01 secunde.

O N o wu

Apasati butonul Rulare pentru a executa programul.

e Asteaptd secunde

9. Selectati sectiunea Variabile.
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& Fisier @ Hand M.u 11:30:11 CCCC 9
Program | Instalare | Mutare | 1/0 | Log
<nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | Variabile |
WV Program robot Golire
pda 5120 AT Variabild = ] Valoare
F3D 0.04911
Fx 0.03301
Fy -0.02812
Fz 0.02z04
T2D 0.00272
T 0.00201
Ty -0.00184
Tz 0.00012
bFT [-0.03239, -0.02756, -0.02456, -0.00200, -0.00183, -0.00022]
of_return 0
tFT [0.03301, -0.02812, 0.02304, 0,00201, -0.00184, 0.00012]
Riw] <> |
Simulare 5 =
e E“EIE"E vitezd =——=_J100% | 4 Anterior H urmatorul B |
° Robot real

Devin vizibile valorile pentru forta si cuplu. Puteti utiliza aceste variabile in orice program.
Aceste variabile sunt actualizate automat cu o frecventa de aproximativ 125 Hz.

e F3D: Lungimea vectorului 3D de fortd F3D = sqrt (Fx? +Fy? +Fz?) (N)
e Fx: Vectorul de forta pe directia X, in Newton (N)

e Fy: Vectorul de forta pe directia Y, in Newton (N)

e Fz: Vectorul de forta pe directia Z, in Newton (N)

e T3D: Lungimea vectorului 3D de cuplu = sqrt (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: Cuplul pe directia X in Newton-metri (Nm)

e Ty: Cuplul pe directia Y in Newton-metri (Nm)

e Tz: Cuplul pe directia Z in Newton-metri (Nm)

e bFT: Valorile fortei si cuplului calculate in sistemul de coordonate de baza, intr-o
matrice in Newton (N) si Newton-metri (Nm)

e of_return: variabila utilizata pentru a stoca rezultatul comenzilor OnRobot

e tFT: valorile fortei si cuplului calculate in sistemul de coordonate al sculei, intr-o
matrice Tn Newton (N) si Newton-metri (Nm)
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3.1.1 Efectele pozitiei TCP

Cuplurile sunt calculate pe baza punctului central al sculei [TCP], deci cuplul exercitat de
fortele masurate este calculat in punctul central al sculei si nu pe fata senzorului. A se vedea
in figura de mai jos efectele plasarii TCP asupra cuplului masurat.

.
TCP

i

"~
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3.2 Bara de instrumente pentru ghidaj manual OnRobot (Hand Guide)

Dupa ce se porneste robotul UR, devine vizibil ecranul de pornire al PolyScope. Dupa 20 de
secunde, daca este activata, in partea dreapta sus apare bara de instrumente Ghidaj manual
OnRobot (Hand Guide).

€ Hand G"M'ulnterfa‘l.:é utilizator robot PolyScope o

Va rugam selectati

‘ Rulare Program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS R

‘ Configurare Robot ‘

‘ Oprire Robot ‘

OBSERVATIE:
Este normal ca, in timpul bootarii, sa apara un semnal galben de avertizare

@H--‘ “""' timp de cateva secunde. Daca acesta nu dispare, verificati
setarile aparatului in Configurarea plugin-ului URCap.

Pentru a activa functiile barei de instrumente, atingeti orice punct de pe aceasta bara. Bara

de instrumente se extinde si apar axele disponibile, butonul de activare ‘O, butonul de

aducere la zero }”H si butonul de aliniere pe axe

Pentru a selecta o ax3, apdsati articolul adecvat. in exemplul urmétor sunt selectate
articolele X si Y pentru a restrictiona deplasarea de-a lungul axei X si Y (planar):

@ Hand Guideu @:ﬁvr@i

OBSERVATIE:

Sistemul de coordonate utilizat este Scula.
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Pentru a dezactiva o axa care a fost selectatd, apasati din nou articolul respectiv.

OBSERVATIE:

Este posibil sa se activeze sau sa se dezactiveze axe in timpul ghidajului
manual.

Pentru a incepe ghidajul manual al robotului UR, mai intai asigurati-va ca nu atingeti scula,

dupa care apasati si mentineti apasat butonul de activare ‘(D‘ Tn timp ce se initiazd ghidajul

manual, butonul se transforma intr-o pictograma tip clepsidra 8‘. Asteptati pana cand

butonul de activare ‘O‘ devine verde si apoi conduceti manual robotul cu ajutorul senzorului
pentru varf de prindere OnRobot.

OBSERVATIE:

Asigurati-va ca nu atingeti scula Tnhainte de a activa ghidajul manual (butonul

. I ‘ .
de activare ‘o este verde); in caz contrar, robotul se poate comporta anormal
(de exemplu, robotul se poate deplasa fird exercitare a unei forte externe). in

acest caz, apasati butonul de aducere la zero }”B“{ in timp ce nu atingeti scula.

Asigurati-va ca nu utilizati butonul de aducere la zero }”a“{ in timp ce atingeti
scula.

Pentru a opri ghidajul manual al robotului UR, eliberati butonul de activare ‘Q‘ Imediat
o . . C . . | . .
dupa ce ati dezactivat ghidajul manual, butonul de activare ‘Q‘ este dezactivat timp de 1

secunda si se transforma intr-o pictograma tip clepsidra ‘Z‘

OBSERVATIE:

n timpul utilizarii ghidajului manual, plasati intotdeauna cursorul de vitez3 al
robotului pe 100 % pentru a beneficia de o experienta optima de utilizator.

Butonul de readucere la zero }*BH{ este destinat a fi utilizat cand orientarea sculei se modifica
in timpul ghidajului manual, astfel incat sa poata fi neutralizate efectele greutatii sau ale
modificarilor sarcinii robotului.

Butonul de aliniere pe axe e roteste axele sistemului de coordonate ale sculei pentru a
face alinierea cu axele cele mai apropiate ale sistemului de coordonate de baza, indiferent
de directiile negative sau pozitive. Aceasta permite utilizatorului sa regleze precis scula pe

suprafata, pe directie orizontala sau verticala, dupa ghidajul manual.
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3.3 Comenzi URCap OnRobot

3.3.1 Centrare F/T

Aceasta deplaseaza robotul de-a lungul axei date pana cand intdlneste un obstacol. Dupa
coliziune, robotul se deplaseaza in directie opusa pana cand apare alta coliziune. Dupa
aceasta, robotul calculeaza centrul in raport cu cele doua puncte limita si se deplaseaza in
centru.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Control F/T siasigurati-va ca scula nu se afla
in contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii Control F/T;in
caz contrar, comanda ar putea lucra in mod incorect.

& Fisier 15:52:33 CCCC O
Program | Instalare | Mutare [ 1/0 [ Log
OnRobot_HEX Comand3 | Imagini | Structurd | variabile |

SHTPFUNCTIrd o

= F/T Introducere piesa|™ | F/T centra re

= F/T Fixare si rotire

= F/T Introducere caset Nume comanda
= Carras —— robot
W FIT Cautare
= F/T Punct traseu AXE Cautare distantd Sistemn de coordonate
= F/T Punct traseu : mm |Bazé ‘V|
= F/T Punct traseu | —
¥ F/T Deplasare [w] Absolut
=F/T Cale
Frt Ty 12
W FT Deplasare
T Cale N Nm Hm
W F/T Control
= Asteaptd: 1.0 Witezd de ciutare (A, B) Acceleratie
¥ F/T Control mm/s mm/s?

< Asteapta 1.0 Witezd de miscare (C) Deceleratie
W F/T Protectie
PV s st 1200]mm:

® Waypoint_1 N Y

= F/T Introducere piesé Generare avertizare cand a fost atinsa limita
= F/T Introducere piesa
= F/T Fixare si rotire
= F/T Fixare si rotire
= F/T Fixare i rotire
= F/T Introducere caset| |
=

] Il ¥

Q]

© robot rel IE li‘ Vitez§ =———=d No0% ‘ 48 Anterior H Urmatorul 5 |

Axa: defineste faptul daca miscarea de translatie se va efectua de-a lungul axei X, Y sau Z,
sau daca este vorba de o miscare rotationala (RX, RY sau RZ). Poate fi selectata o singura axa.

Cautare distanta: distanta, mdasurata de la punctul de start, arata cat de departe poate fi
deplasat robotul cu aceasta comanda (in ambele directii). Asigurati-va ca aceasta distanta
este suficient de mare; in caz contrar, robotul nu poate gasi punctul central corect.
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Limite fortd/cuplu (Fx, Ty, Tz): aceasta este limita de detectie. Axa setata defineste valorile
forta/cuplu disponibile care pot fi folosite ca limita.

Casuta de validare Absolut: daca este bifata, se verifica si semnul valorii fortei sau
cuplului, nu numai amplitudinea.

OBSERVATIE:

Tn orice moment, numai una din optiunile fortd/cuplu poate fi activa. Pentru
a dezactiva optiunea utilizata, stergeti-o (stergeti continutul campului) si apoi
setati optiunea noua.

Viteza de cautare A, B: viteza de deplasare cand se cauta coliziunea.

OBSERVATIE:

O viteza mai mica in timpul fazei de cautare este mai buna in cazul
contactelor dure (cum ar fi suprafetele metalice) pentru a se evita
supraoscilatiile produse din cauza impulsului mecanic al robotului si sculei.

Viteza de miscare C: viteza de deplasare dupa ce punctul central a fost calculat si robotul se
deplaseaza spre acest punct.

Acceleratie: parametru de acceleratie al miscarii (parametri distribuiti de-a lungul sectiunii
A, BsiC).

Deceleratie: parametru de deceleratie al miscarii (parametri distribuiti de-a lungul sectiunii
A, BsiC).

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazda sau pe Scula (conform cadrelor de
referinta ale UR).

Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) cand limitele
setate sunt atinse sau depasite (punctul central nu poate fi gasit). Daca punctul central este
gasit nu se afiseaza nicio avertizare.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibila pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de rdspuns a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Centrare F/TValori de
raspuns ale comenzii .
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3.3.2 Control F/T

Scopul principal al comenzii Control F/T este de a furniza functii usor de utilizat pentru
programatorii de aplicatii care doresc sa dezvolte aplicatii comandate prin forta, cum ar fi
polizare, sablare sau rectificare. Un subset important al acestor aplicatii necesita mentinerea
la un nivel constant a valorii fortei/cuplului pe o directie definita in timpul deplasarilor.

Comanda incearca sa mentina constante valorile setate pentru fortd/cuplu de-a lungul/in
jurul axelor setate in timp ce se executa comenzile din categoria Control F/T.Comanda
Control F/T nucontroleaza fortele pe directia pe care se deplaseaza scula cu ajutorul
comenzilor Deplasare F/T,Cdutare F/Tsi Cale F/T.

OBSERVATIE:

Comenzile de deplasare incorporate in UR nu pot fi utilizate impreuna cu
comanda Control F/T.Pentrua deplasarobotul cu controlul fortei,
utilizati in locul acesteia comanda Deplasare F/T sauCautare F/T.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Control F/T siasigurati-va ca scula nu se afla
in contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii Control F/T;in
caz contrar, comanda ar putea lucra in mod incorect.

& Fisier 15:52:19 CCCC O
Program rlnstalare |/Mutare /O | Log

OnRobot HEX Comand3 | Imagini | Structura | variabile |
BeforeStart o
= Asteapta: 1.0 F/T Control
= poseli=get_actual_tc N .
Program robot 2 T R B T T
= F/T Zero L ] ' robot
= F/T Setare sarcind
W F/T Cautare Axa conforma Sistem de coordonate

=FT Cale Bazd -

¥ F/T Protectie lul P ] T =]

¢V F/T Control —

¢ W KT Deplasare

= F/T Punct tr CIFy Oy

= F/T Introducere piesa
= /T Fixare si rotire
= F/T Introducere caset Fz

= F/T Centrare M

W F/T Cautare ljl

= F/TFunct traseu

= F/T Punct traseu

= FT Punct traseu CastigP F
W F/T Deplasare

LTz

[_] Prezentare optiuni avansate

—

=F/T Cale
¥ F/T Deplasare CastigP T
=F/T Cale i-l
W |F/T Control

= Asteaptd: 1.0 —

4 i

[]

Vitezd ==———{_1100% ‘ 4 Anterior H Urmatorul B |
o Robot real

Axa conforma Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ: selectarea axei care trebuie sa fie conforma. Daca o axa
este activata (conformad), deplasarea de-a lungul/in jurul acestei axe este comandata prin
forta/cuplu; in caz contrar (neconforma), este comandata prin pozitie. Axa activata este
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comandatd pentru a mentine constanta valoarea setata pentru fortd/cuplu. Trebuie
selectata cel putin o axa conforma.

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Baza, Sculd, Personalizat

(Bazd), Personalizat (Sculd) (conform cadrelor de referinta ale UR). Sistemele
personalizate de coordonate sunt calculate pe din sistemul de coordonate de baza si valorile
stabilite pentru Rulare, Diviziune si Giratie. Pentru sistemul personalizat de coordonate
(baza), este posibil sa se utilizeze butonul Preluare orientare TCP pentru a specifica
orientarea sistemului de coordonate dupa orientarea TCP actual. Pentru a testa orientarea
stabilitd se poate utiliza butonul Rotire scula pe aceasta orientare [MENTINERE].

Castig P F: controlerul de forta poate fi reglat cu acest parametru de castig proportional.
Daca apar supraoscilatii sau vibratii, Tncercati sa reduceti valoarea castigului (de exemplu:
0,5).

Castig P T: controlerul de cuplu poate fi reglat cu acest parametru de castig proportional.
Daca apar supraoscilatii sau vibratii, incercati sa reduceti valoarea castigului (de exemplu:
0,5).

Casuta de validare Prezentare parametri avansati: daca este bifata, devin disponibile mai
multe optiuni:

& Fisier 15:52:21 CCCC O
Program | Instalare | Mutare | 1/0 [ Log
OnRobot_HEX Comand3 | Imagini | Structurd | variabile |
Beforestart -
= Asteapta: 1.0 a fT
= poseli=get_actual_tc F contrOI
Program robot Nume comandad .
- Firzero — - (e
= F/T Setare sarcind
v ﬂﬁag;ie 214 conform3 Sistem de coordonate
¥ BT Frotectie O 7 [Personalizat (baza) -]
¢ ¥ F/T Control 5 Rulare (X) Diviziune () Giratie (Z)
¢ W F/T Deplasare| | 0|° | 0|° | 0°
= F/T Punct tr: [IFy Ty
= F/T Introducere pies3 | Preluare orientare TCP |
= F/T Fixare si rotire
= F/T Introducere caset F T:
= F/T Centrare o o= | Rotire sculd pe aceastd orientare [MENTINERE] |
¥ FIT Cautare

= F/TFunct traseu

= F/T Punct traseu Prezentare optiuni avansate

= F/T Punct traseu = Bnn o~
¥ £/T Deplasare |Ca$t\g1P| [ ‘Ca$tlgt\J|F |Cast|g(§i F
=F/T Cale
W F(T Deplasare CastigP T Castig! T CastigD T
=F[T Cale | 1| ‘ 0| | 0|
W F/T Control
= Asteaptad: 1.0 |
v # > |
(] i D
|E| Ii‘ Vitezd m———_J100% ‘ 4 Anterior H Urmatorul B |
G Robot real

Castig | F: controlerul de forta poate fi reglat cu acest parametru de castig integral. Daca
apar supraoscilatii sau vibratii, incercati sa reduceti valoarea castigului.

Castig | T: controlerul de cuplu poate fi reglat cu acest parametru de castig integral. Daca
apar supraoscilatii sau vibratii, incercati sa reduceti valoarea castigului.
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Castig D F: controlerul de forta poate fi reglat cu acest parametru de castig diferential. Daca
apar supraoscilatii sau vibratii, incercati sa reduceti valoarea castigului.

Castig D T: controlerul de cuplu poate fi reglat cu acest parametru de castig diferential. Daca
apar supraoscilatii sau vibratii, incercati sa reduceti valoarea castigului.

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns.

Recomandari pentru setarile controlerului PID de fortd/cuplu:

Controlerul PID de forta/cuplu calculeaza continuu valoarea erorii pentru forta/cuplul
masurate de senzor, prin comparatie cu valorile setate prin comanda Control F/T,
dupa care aplica o corectie pe baza acestei erori.

Castig P: componenta proportionala produce o corectie care este proportionala cu
valoarea actuala a erorii. Marirea acestui parametru are urmatoarele efecte: reactie mai
rapida, suprareactie, erori mai mici, diminuarea stabilitatii.

Castig I: componenta integrala produce o corectie proportionala atat cu amplitudinea
cat si cu durata valorilor anterioare ale erorii. Marirea acestui parametru are
urmatoarele efecte: reactie mai rapida, suprareactie, erori mai mici, diminuarea
stabilitatii.

Castig D: componenta diferentiala produce o corectie proportionala cu panta sau cu
viteza de modificare a valorilor anterioare ale erorii. Marirea acestui parametru are
urmatoarele efecte: suprareactie mai mica, cresterea stabilitatii.

n cazul in care controlul fortei este prea lent, adica scula pdraseste ocazional suprafata
in loc de a o atinge continuu, incercati sa mariti valorile Castig P si Castig I.

n cazul in care controlul fortei suprareactioneaza la modificiri, adica scula face salturi
pe suprafatd, incercati sa reduceti Castig P (sau Castig D, daca este mai mare decat 1).

n cazul in care controlul fortei reactioneazé prea lent la modificéri, adica continud sa
apese puternic suprafata dupa ce a atins-o, incercati sa reduceti Castig I.
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Ca reguld empirica se recomanda sa folositi valorile:

CastigP <5
Castig1<0,25
Castigh<1

el S

Raportul Castig P/Castig | = 10

Valorile care pot fi folosite ca baza pentru reglaj sunt:
Castig P F =1, Castigl F=0,1, CastigDF=0,3

Castig P T=0,2, Castig | T=0, CastigD T=0
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Comanda Stivuire F/T are functii de stivuire si de destivuire.

Tip: selecteaza intre F/T Stack si F/T Destack.

3.3.3.1 Stiva F/T

Comanda Stivd F/T fincearca sa gaseasca varful stivei si apoi executd secventa de

plasare comandata de utilizator (de exemplu, deschiderea sistemului de prindere), dupa care

executad iesirea. Comanda urmareste cate articole sunt stivuite si permite astfel o manipulare

usoara cand stiva este plina. Comanda lucreaza si cu articole care au diverse grosimi.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Stiva F/T siasigurati-va ca scula nu se afla in
contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii Stiva F/T;n caz
contrar, comanda ar putea lucra in mod incorect.

& Fisier

Program | Instalare | Mutare | 1/0 [ Log

15:49:25 CCCC O

OnRobot_HEX_Stacking Comanda | Imagini | Structura | variabile |

¥ BeforeStart
= Asteapta: 1.0
= stack_pose=Point_1 .
= destack_pose=Point_g| Nume comands

F/T Stivuire

¥ Program robot |

Tip
[F/T stid [~ @robot

= destack_items:=0 :

% Timpi 1 bucla Distanta maxima (D)

=FT Zero

= stack_items=0 Sistem de coordonate

= destack_items:=0 [Baza

¢ W Timpi 1 bucld . i

7 W F[T Destivuire Pozitie de pornire (SP) r;?;l:fl:?e::smar articol 5]
= PopuP |Stack7puse .

¥ [isSive {de exemplu; pIL, 2, 0. 0. 0, 0] sau variabils)  tde exemplu: item 1, putitem 1 := 0'in
= Popup Inainte de pornire)

=F/T Zero B

= stack_items:=0 Ara

Grosime articol (i)

[1incepere la SP [ Terminare la SP

Numar maxim de articole

9 ¥ F/T Destivuire
= Fopup mm 1lpe
L ET Stiva \itezd Acceleratie Deceleratie
Popup [ 30/mmis 1200] mm/s? 1200] mmys?
Limitd fortd Limitd cuplu Multiplicator miscare

Generare avertizare cdnd se dep&sesc limitele

‘Ell i D

o Robot real

|E| Vitezd ===l _100%

‘ 4 Anterior H Urmatorul B |

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru

indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazda sau pe Sculd (conform cadrelor de

referinta ale UR).

Pozitie de pornire (SP): pozitia de pornire poate fi definitd printr-o constanta, cum ar fi

pll,2,3,4,5,6],sau printr-o variabila. Valoarea trebuie sa fie mai mare decat varful

stivei pline.
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Variabila numar articole: variabila care este utilizatd pentru a urmari cate articole au fost
stivuite cu succes. Introduceti aici numele variabilei pe care ati definit-o in prealabil si setati-l
pe 0. (De exemplu: utilizati comanda de atribuire incorporatdin UR item 1 := 0in
sectiunea Inainte de pornire a programului dvs.).

Axa: axa de-a lungul careia se efectueaza stivuirea (X, Y sau Z).

Tncepere la SP: daci este activats, aceastd comand3, la inceperea executdrii sale, va incepe
cu deplasarea in pozitia de start (SP).

Terminare la SP: daca este activata, aceasta comanda, la terminarea executarii sale, se va
termina cu deplasarea in pozitia de start (SP).

Distanta maxima (D): distanta de oprire de-a lungul axei definite. Aceasta este masurata de
la pozitia de start (SP) si trebuie sa fie mai mare decat marimea stivei complete. Semnul
defineste in ce directie se efectueaza stivuirea de-a lungul axei date.

Grosime articol (i): grosimea articolelor stivuite.

Numar maxim de articole: defineste cate articole pot fi stivuite, deci din cate articole este
formata o stiva completa.

Limita forta: limita fortei pentru detectarea coliziunii la cautarea varfului stivei.
Limita cuplu: limita cuplului pentru detectarea coliziunii la cautarea varfului stivei.
Viteza: viteza de deplasare cand se cauta varful stivei. (m/s, rad/s)

OBSERVATIE:

O viteza mai mica in timpul fazei de cautare este mai buna in cazul
contactelor dure (cum ar fi suprafetele metalice) pentru a se evita
supraoscilatiile produse din cauza impulsului mecanic al robotului si sculei.

Acceleratie: parametrul acceleratie al deplasarii.
Deceleratie: parametrul deceleratie al deplasarii.

Multiplicator miscare: defineste de cate ori se foloseste viteza data si limita fortei/cuplului
n timp ce robotul nu cauta varful stivei si se deplaseaza la/de la punctul de start.

Generare avertizare (...): daca este activatd, apare un mesaj derulant (blocare) cand
urmatorul articol nu este gasit sau stiva este plina.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibild pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de raspuns a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Stivuire F/T.
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Comanda Destivuire F/T Iincearca sa gaseasca varful stivei si apoi executa secventa de
extragere comandata de utilizator (de exemplu, inchiderea sistemului de prindere).
Comanda urmareste cate articole sunt destivuite si permite astfel o manipulare usoara cand

stiva este goald. Comanda lucreaza si cu articole care au diverse grosimi.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero

F/T lainceputul comenzii Stiva F/T siasigurati-va ca scula nu se afla in
contact cu niciun obiect inainte de activarea comenzii Stiva F/T;in caz
contrar, comanda ar putea lucra in mod incorect.

& Fisier

Program | Instalare | Mutare | 1/0 | Log

15:49:22 CCCC O

OnRobot_HEX_Stacking] Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe

W BeforeStart N .
= Asteapts: 1.0 F/T Stivuire

= stack_pose=Point_1

o Robot real

= destack_pose=Point_3| MNume comands Tip =
¥ Program robot | | |FfT Destivuire ‘v| ' rDbOt

=FT Zero

=stack_items=0 Sist%m de coordonate

= destack_tems=0 [Baza [~]
"3 v Erbesim b rumir an

= Wariabild numar articol
¢ W [T Destivuire Pozitie de pornire (SP) [destack items [~]
v = Fopup |destack_pose - R
§-¥ HIT Stiva (de exemplu; p[L, 2, 0, 0, 0, 0] sau variabild) {de exemplu: item_1, put item_1 .= 0'n
= Popup Inainte de pornire)
=FT Zero e
= stack_items:=0 = & i
— Incepere |a SP Terminare |a SP

= destack_items:=0 : o P o

W Timpi 1 bucla - - ’ : n - ;
v P IE!T Destivuire Distantd maxima (D) Grosime articol (i) Numar maxim de articole

Toen i m :
v FI‘;StNa \iterd Acceleratie Deceleratie
opHp mm/s 1200| mmys? 1200] mmys?
Limitd fortd Limita cuplu Multiplicator miscare
Generare avertizare cand se depdsesc limitele
] Il D
|E| Vitezd ==———{_100% ‘ 4 Anterior H Urmatorul = |

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazda sau pe Scula (conform cadrelor de

referinta ale UR).

Pozitie de pornire (SP): pozitia de pornire poate fi definita printr-o constantd, cum ar fi
p(0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.71, sau printr-o variabild. Valoarea trebuie sa fie mai

mare decat varful stivei pline.

Variabila numar articole: variabila care este utilizata pentru a urmari cate articole au fost

destivuite cu succes. Introduceti aici numele variabilei pe care ati definit-o in prealabil si
setati-I pe 0. (De exemplu: utilizati comanda de atribuire incorporatd in UR item 1 := 0

n sectiunea Tnainte de pornire a programului dvs.).

Axa: axa de-a lungul careia se efectueaza destivuirea (X, Y sau Z).

Tncepere la SP: daci este activatd, aceastd comand3, la inceperea executdrii sale, va incepe

cu deplasarea in pozitia de start (SP).
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Terminare la SP: daca este activata, aceasta comanda, la terminarea executarii sale, se va
termina cu deplasarea in pozitia de start (SP).

Distanta maxima (D): distanta de oprire de-a lungul axei definite. Aceasta este mdsuratd de
la pozitia de start (SP) si trebuie sa fie mai mare decat marimea stivei complete. Semnul
defineste Tn ce directie se efectueaza destivuirea de-a lungul axei date.

Grosime articol (i): grosimea articolelor stivuite.

Numar maxim de articole: defineste cate articole pot fi destivuite, deci cate articole trebuie
destivuite pentru ca stiva sa ramana goala.

Limita forta: limita fortei pentru detectarea coliziunii la cautarea varfului stivei.
Limita cuplu: limita cuplului pentru detectarea coliziunii la cautarea varfului stivei.
Viteza: viteza de deplasare cand se cauta varful stivei.

OBSERVATIE:

O viteza mai mica in timpul fazei de cautare este mai buna in cazul
contactelor dure (cum ar fi suprafetele metalice) pentru a se evita
supraoscilatiile produse din cauza impulsului mecanic al robotului si sculei.

Acceleratie: parametrul acceleratie al deplasarii.
Deceleratie: parametrul deceleratie al deplasarii.

Multiplicator miscare: defineste de cate ori se foloseste viteza data si limita fortei/cuplului
n timp ce robotul nu cauta varful stivei si se deplaseaza la/de la punctul de start.

Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) cand
urmatorul articol nu este gasit sau stiva este goala.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibild pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de raspuns a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Stivuire F/T.
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3.3.4 Fixare si rotire F/T

Mai intai se pozitioneaza obiectul care trebuie introdus in locas, orientat in directia corecta
si in apropiere de intrarea locasului. Pozitia si orientarea finala vor fi corectate de comanda
Fixare si rotire F/T.Comandaincearca sa impinga obiectul cu limita de forta
predefinita pana cand se atinge adancimea de introducere definita, dupa care, daca este
necesar, corecteaza orientarea.

OBSERVATIE:

Este important sa se seteze TCP (punctul de centru al sculei) pe varful
obiectului.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Fixare si rotire F/T siasigurati-va ca
scula nu se afla in contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii
Fixare si rotire F/T;I1n caz contrar, comanda ar putea lucra in mod

incorect.
& Fisier 15:52:29 CCCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log
OnRobot HEX Comand3 | Imagini | Structurd | Variabile |
W F/T Protectie =

¢ W FT Control

¥ i1 Demlasare F/T Fixare si rotire

= F/T Punct tr. Nume comandd Tip 5
= F/T Introducere piess | ‘ |Per50na\izat |v‘ ‘ robot
= F(T Fixare si rotire
= F/T Introducere caset—| conformitatein [W]X  lY  [WIRX RY RZ axe
= F/T Centrare
W F/T Cautare Fortd de impingere Distantd (d)
= F/T Punct traseu N rnm
= F/T Punct traseu _— | —
= F/T Punct traseu Imita cuplu otire (a

W F/T Deplasare Nm °
=FT Cale

W F/T Deplasare
=FT Cale T

W FIT Control
= Asteaptd: 1.0

W FfT Control

= Asteaptd: 1.0
W F(T Protectie
¢ W Mutare)
o Waypoint_1
= F/T Introducere pies3
= F/T Introducere pies3
= F(T Fixare gi rotire | |

EH > -
] |‘rT M ¥ [_|Prezentare optiuni avansate
Generare avertizare daca limita nu a fost atinsa

IE Vitezd ————_100% | 4@ Anterior H Urmatorul 8 ‘

o Robot real

Casutele de validare Conformitate pe axele X, Y, RX, RY, RZ: introducerea se face de-a lungul
axei Z a sistemului de coordonate scula. Pentru a se adapta la orice eroare de pozitionare,
axele ramase (X si Y pentru translatie si X, Y si Z pentru rotatie) pot fi setate sa se deplaseze

liber.

Forta de impingere: valoarea tinta a fortei, utilizata pentru comanda fortei in scopul de a
impinge usor obiectul in locas.
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Distanta (d): distanta de la punctul de start de-a lungul axei Z (in sistemul de coordonate
scula).

Limita cuplu: in timpul fazei de rotatie, aceasta limita este utilizata pentru a termina
deplasarea. Cu cat limita este mai redusa, cu atat rotatia se efectueaza mai cu grija.

Rotatie (a): unghiul de rotatie al sistemului de coordonate scula in jurul axei Z.

Prezentare optiuni avansate: daca este activata, devin disponibile mai multe optiuni:

& Fisier 15:52:31 CCCC O
Program | Instalare | Mutare | VO | Log
OnRobot HEX Comand3 | Imagini | Structurd | Variabile |
W F/T Control -
¢ ¥ F/T Deplasare H H H
Uipeplacare. | F/T Fixare si rotire
= F/T Introducere pies3 Mume comandd Tip 5
= F(T Fixare si rotire [ | [Personalizat [~] k robot
= F/T Introducere caset
‘;Fﬂ' Centrare Conformitaten X WY  [WIRX [RY [F|RZ axe
F/T Cautare =
= F/T Punct traseu Forta de impingere Distantd (d)
= F/T Punct traseu N mm
=F/T Punct traseu B
¥ E/T Deplasare Limit3 cuplu Rotire (a)
=F/T Cale Nm :
W F/T Deplasare - - " o
/T Dep werificare modificare fortd dupd werificare cuplu impus dupa
=F[T Cale
W F/T Control _5 & %
v :';iteatpt? 1.0 Modificare impusa pentru fortad Cuplu impus
ontrol
= Asteaptd: 1.0 N im
W FT Protectie Viteza de rotatie i i
Utilizare valoare client pentru cuplul
¢ ¥ Mutare) 0,573 /s O
] impus
o Waypoint_1 P
= F/T Introducere pies3 Castig
= F(T Introducere piesd m
= F/T Fixare sirotire | -
= F/T Fixare si rotire
= F[T Fixare si rotire| _+_ -
‘. |‘rT |xa:r Lrofre I ’|_ Frezentare optiuni avansate
Generare avertizare dacé limita nu a fost atinsd

Vitezd =———_h00% | 4a Anterior H Urmatorul 5 ‘
o Robot real

Verificare modificare forta dupa: dupa ce obiectul ajunge aproape de fundul locasului, se
activeaza ,verificarea ciocnirii”. Limita de apropiere a obiectului trebuie setata in procente
din Distanta.

Verificare cuplu impus dupa: in timpul fazei de rotatie, dupa atingerea procentului setat din
unghiul Rotatie (a), se activeaza verificarea cuplului impus.

Modificare impusa pentru forta: in timpul introducerii, dupa ce se atinge procentul
Verificare modificare forta dupa din Distanta, se activeaza verificarea fortei. Verificarea
fortei este folosita pentru a supraveghea daca conectorul este impins pana la fund in locas.
Acest lucru poate fi setat printr-o limita suplimentara a fortei, care este valoarea Modificare
impusa pentru fortd. impingerea pana la fundul locasului se obtine cand valoarea fortei este
egala cu sau depdseste Forta de impingere + Modificare impusa pentru forta.
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Cuplu impus: valoarea setata pentru cuplu care este pe punctul de a opri faza rotationala.

Utilizare valoare personalizata pentru cuplul impus: bifati pentru a putea seta o
valoare personalizata impusa a cuplului.

Viteza de rotatie: viteza de rotatie in timpul fazei rotationale.

Castig: parametrul castig pentru controlul fortei si al cuplului. Valoarea implicita este 0,5. Cu
cat aceasta valoare este mai mica, cu atat este mai precis controlul fortei setate pentru
impingere.

Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) daca
introducerea nu a fost realizata cu succes.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibila pe baza valorii de raspuns a comendzii.

Pentru valorile de raspuns a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Fixare si rotire F/T.
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Protectie F/T

Fiecare comanda UR din categoria Protectie F/T va fi executatd, dar robotul se va opri
cand se atinge una din limitele setate. Limitarea fortei poate fi combinata cu un semnal
extern /0 (de exemplu: stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Protectie F/T siasigurati-va ca scula nu se
afla in contact cu niciun obiect inainte de activarea comenzii Protectie
F/T; 1n caz contrar, comanda s-ar putea sa nu se opreasca la limita
forta/cuplu data.

& Fisier 15:52:24 CCcC O
Program | Instalare | Mutare [ /0 [ Log
0OnRobot_HEX Comand3 | Imagini | Structurd | Variabile |
poOSel=get_actual 1c a

Program robot H
Program. | F/T Protectie
= F/T Setare sarcind Nume comanda
v o Cautare I robot

=FT Cale
¥ F/T Protectie Comanda Protectie poate fi utilizatd pentru a opri robotul cand apare o coliziune. Ea
& W F/T Control detecteaza daca se atinge o limita setatd pentru fortd sau cuplu cénd robotul executa

¢ W FIT Deplasare comenzile plasate sub comanda Protectie,

= F/T Punct tr: =
Specificati limita de fort&/cuplu pentru oprire (valorile de zero vor fi neglijate)
= F/T Introducere pies3 B ¢ it AR B el
= [T Fixare si rotire == Sist%m de coordonate
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= F/T Centrare
W F/T Cautare [
Limita F. v

= F/T Punct traseu 2 A

=F/T Punct traseu Fx F Fz F3D

= F/T Punct traseu N blm N -50 N
W F/T Deplasare ljl ljl

=FT Cale ™= T Tz T3D
v FnDspcars || [ Onm —l [ gm m

=F[T Cale
W FT Control [[]Prezentare optiuni avansate

= Asteaptd: 1.0
W F/T Control

= Asteaptd: 1.0
WV [F/T Protectie hd
[ 1] [ ]

@ Vitezd =———I hoo% | 4 Anterior H Urmatorul 5 ‘

° Robot real

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazda sau pe Sculd (conform cadrelor de
referinta ale UR).

Limita fortd/cuplu: aceasta este limita de detectie. Din optiunile Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D,
T3D disponibile poate fi setatd mai mult decat una. in acest caz, dacd oricare din aceste
valori a atins pragul setat, se declanseaza o oprire. Valorile egale cu zero sunt neglijate.

Daca este activata optiunea Absolut, nu este important daca valoarea introdusa este
pozitiva sau negativa (de exemplu: stop if |Fz| > = 3); in caz contrar, semnul defineste
cum se calculeaza pragul (de exemplu: stop if Fz > = 3 or stop if Fz <= -3)
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Prezentare optiuni avansate: daca este activatd, devin disponibile mai multe optiuni:

& Fisier 15:51:56 CCCC O
Program | Instalare | Mutare [ /0 [ Log
OnRobot_HEX Comanda r Imagini r Structura r/VariabiIe
¥V BeforeStart - .
= Asteapt: 1.0 F/T Protectie

=FT Zero
= F/T Setare sarcind

= posel:i=get_actual " s
¥ Program robot ume comanda
i — @)robot

Comanda Protectie poate fi utilizatd pentru a opri robotul cand apare o coliziune, Ea

§ W FIT Cautare detecteaza daci se atinge o limitd setatd pentru fortd sau cuplu cénd robotul executd
S F/T Cale comenzile plasate sub comanda Protectie.
¢ ¥ [T Protectie|
¢ W KT Control ==| Specificati limita de forta/cuplu pentru oprire (valorile de zero vor fi neglijate)
¢ W F/TDeplass

Sistem de coordonate
Bazd [~]

= F/T Punch
=FT Introducere pie
= F/T Fixare si rotire
= F/T Introducere ca Limit3 F/T [v] Absolut
=FT Centrare

¢ ¥ BT Cautare Fx 5 Fz F3D
= F/T Punct trase - = - _—
= F/T Punct trase

IS B -l - (2w
=F[T Cale

¢ W F/T Deplasare Frezentare optiuni avansate

=F/T Cale .
¢ W F/T Control [[1in afara de limitele fortd/cuplu, oprire dac digital_in[ ] =

= Asteapta: 1.0

sl 7|
Q| a>] <-——» ]

Simulare
5 ﬁ Anterior Urmatorul
@ Robot real D@DE Viresa 100% K | > |

Dac3 este activata optiunea in plus fata de limitele fortd/cuplu..., 1/0 digitale setate vor fi,
de asemenea, supravegheate si, dupa ce conditia este indeplinita (ilmpreuna cu limita
fortei/cuplului), robotul va fi oprit. (de exemplu: oprire daca Fz>5 S| digital_in[7] ==
Adevarat).

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns si opreste programul cand limitele sunt atinse.
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3.3.6 Introducere casetd F/T

Mai intai pozitioneaza obiectul aproape de intrarea gaurii si incepe de la o orientare inclinata
(a). Comanda va deplasa obiectul in faza A de-a lungul axei predefinite (de exemplu, Z) daca
marginea gaurii nu este gasita. Optional, in faza B poate fi gasita o altd margine (de exemplu,
partea laterald a giurii). In faza a, orientarea este modificat3 in asa fel incat obiectul s3 fie
aliniat cu gaura (utilizatorul trebuie s& seteze unghiul corect). in final, obiectul se introduce
(de-a lungul axei definite in faza A) pana la adancimea de introducere ramasa. Daca limitele
de forta si cuplu sunt depasite, se genereaza o avertizare.

OBSERVATIE:

Este important sa se seteze TCP (punctul de centru al sculei) pe varful piesei.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Introducere casetd F/T siasigurati-va ca
scula nu se afla in contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii
Introducere caseta F/T;in cazcontrar, comanda s-ar putea sa nu se
opreasca la limita fortd/cuplu data.

& Fisier 15:52:32 CCCC O
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o Robot real

Adancime de introducere: distanta de la punctul de start de-a lungul axei definite in faza A.

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazda sau pe Sculd (conform cadrelor de
referinta ale UR).

Limita forta: limita fortei pentru detectarea marginii.
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Limita cuplu: limita cuplului pentru reglarea orientarii.

Multiplicator forta: limita for{ei pentru detectarea marginii este multiplicata cu aceasta
valoare Tn scopul de a calcula limita fortei pentru introducerea finala.

Viteza: viteza de deplasare in timpul introducerii.

Acceleratie: parametrul acceleratie al deplasarii.
Deceleratie: parametrul deceleratie al deplasarii.
A: Coordonatele relative ale deplasarii A.

B: Coordonatele relative ale deplasarii B.

a: Unghiurile relative ale rotatiei a.

Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) daca
introducerea nu a fost realizata cu succes.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibild pe baza valorii de raspuns a comendzii.

Pentru valorile de raspuns a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Introducere caseta
F/T.
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Introducere piesa F/C

Mai intai se pozitioneaza pinul sau stiftul care trebuie introdus Tn gaura, orientat in directia
corecta si apropiat de intrarea in gaura. Pozitia si orientarea finala vor fi corectate de
comanda Introducere piesad F/C.Comandaincearca sa impinga pinul cu limita de
forta predefinita si, daca este necesar, corecteaza orientarea. Comanda se opreste cand se
atinge adancimea de introducere definita.

OBSERVATIE:

Este important sa se seteze TCP (punctul de centru al sculei) pe varful piesei.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Introducere piesa F/T siasigurati-vaca
scula nu se afla in contact cu niciun obiect Thainte de activarea comenzii
Introducere piesd F/T;in cazcontrar, comanda s-ar putea sa nu se
opreasca la limita forta/cuplu data.
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= F/T Fixare si rotire

= F/T Introducere caset Adancime minima
= FIT Centrare [ omm
W F/T Cautare ooF o
= F/T Punct traseu IS Gl=ETl=)
= KT Punct traseu |[=— (o)
v :;EEZT;:;:GE%U Fortd de suprareglare
=F/T Cale bl
v :‘Il':geé:;la:are || Prezentare optiuni avansate
¥ FIT Control Generare avertizare cand introducerea este nereusita
= Asteaptd: 1.0
W F(T Control

= Asteaptd: 1.0
W F(T Protectie
¢ W Mutare|

° Waypoint_1
=[F/T Introducere piesa| -
] i [¥]

vitezs = J100% | 4@ Anterior || Urmatorul B |
o Robot real

Forta de impingere: forta tinta utilizata pentru comanda fortei in scopul de a impinge usor
piesa in gaura.

Adancime minima: distanta minima necesara pentru a considera introducerea corectd, de la
punctul de start de-a lungul axei Z (in sistemul de coordonate scula).

Adancime maxima: distanta maxima pe care o atinge introducerea, de la punctul de start
de-a lungul axei Z (in sistemul de coordonate scula).

Forta de suprareglare: daca acest parametru este setat, dupa ce a fost atinsa Adancimea
minima, este de asteptat o ,,ciocnire”, o crestere a fortei de impingere (asa cum se intampla
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la inchiderea unui racord rapid). Acest parametru este forta suplimentara peste Forta de
impingere pe care o permite introducerea, intre adancimile minima si maxima.

Casuta de validare Prezentare parametri avansati: daca este bifata, devin disponibile mai
multe optiuni:

Q Fisier 15:52:26 Ccccc O
Program | Instalare | Mutare | O | Log
OnRobot HEX Comanda | Imagini | Structur3 | Variabile |

WV FIT Cautare ~

=FT Cale | H =
¥ 1 Protaciie F/T Introducere piesa
¢ W F/T Control Nume comanda =

¢ ¥ F/T Deplasare : robot

= F/T Punct tr

= F/T Introducere piesa Fortd de impingere Castigul pentru fort3 Conformitate sau limit
= F/T Fixare si rotire N ﬂ
= F/T Introducere caset Fx ] T
= F/T Centrare Adancime minima Castigul pentru cuplu
W F/T Ciutare E mm j

= F/T Punct traseu Ada . Pauzs Fy Ty

= [T Punct traseu ancime maxima auzd

= F/T Punct traseu |___ mm s
v Z"I'FEeCp;la:are Forta de suprareglare Vitezd asteptatd 72 ¥ Tz
W F/T Deplasare il [ ofmms

= F(T Cale -
¥ ET Control Prezentare optiuni avansate

= Asteapts: 1.0 Generare avertizare cand introducerea este nereusita
W F/T Control

= Asteaptd: 1.0
W F/T Protectie L
¢ ¥ Mutare|

@ Waypoint_1
= F/T Introducere piesa
=[F/T Introducere piesa| -
A Il D
Vitezd ==———L N 00% | 4a Anterior || Urmatorul B |

o Robot real

Castigul pentru forta: parametrul de castig proportional al controlului fortei pentru forta de
impingere si fortele laterale pe axele conforme.

Castigul pentru cuplu: parametrul de castig proportional al controlului cuplului pentru axele
conforme.

Intrerupere: durata de timp maxima permisa pentru intreaga functie de introducere. Daca
este setat pe zero, acest criteriu de iesire este neglijat.

Viteza asteptata: viteza minima cu care se asteaptd sa avanseze introducerea. Daca acest
parametru este setat si daca introducerea avanseaza intr-un ritm mai lent, aceasta operatie
se intrerupe si este considerata nereusitd. Daca este setat pe zero, acest criteriu de iesire
este neglijat.

Conformitate sau limita (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): selectarea axei care trebuie sa fie conforma.
Daca o axa este activata (conforma), deplasarea de-a lungul/in jurul acestei axe este
comandata prin fortd/cuplu; in caz contrar (neconforma), este comandata prin pozitie. Axa
activatd este comandata pentru a mentine constanta valoarea setata pentru forta/cuplu.
Trebuie selectata cel putin o axa conforma.
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Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) daca
introducerea nu a fost realizata cu succes.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibila pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de raspuns, a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Introducere piesa F/T.

Deplasare F/T

Comanda Deplasare F/T poate fi utilizata impreuna cu comanda Punct de traseu
F/T pentru a deplasa robotul de-a lungul unui traseu, sau impreuna cu comanda Cale

F/T pentru a deplasa robotul de-a lungul unei cai si de a-l opri cand se ating limitele definite
pentru fortd/cuplu (deplasare intrerupta). in acest caz se poate genera o avertizare. Dacd
deplasarea atinge ultimul punct de traseu, deplasarea este reusita.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de forta/cuplu, executati o comanda Zero
F/T lainceputul comenzii Deplasare F/T siasigurati-va ca scula nu se
afla in contact cu niciun obiect Tnainte de activarea comenzii Deplasare
F/T; 1n caz contrar, comanda s-ar putea sa nu se opreasca la limita
forta/cuplu data.

& Fisier 15:52:112 CCCC O
Program | Instalare | Mutare [ 10 | Log

OnRobot_HEX (‘Comanda | Imagini | Structurad | Variabile |
Beforestart o
= Asteapts: 1.0 F/T Deplasare
= poseli=get_actual_tc E
Program robot Mume comanda
= FIT Zero L ] ' robot
= F/T Setare sarcing
W F/T C3utare Sistem de coordonate

=F/T Cale | Ad. Punct traseu | [Baza [~]

W F/T Protectie
¢ W F/T Control = \itez3

7 ¥ F/T Deplasare mm/s

= FT Punct tri
= F(T Introducere piesa Acceleratie
= F(T Fixare si rotire mmy/s?
= F/T Introducere caset;
= F/T Centrare
W F[T Cautare
=F/T Punct traseu [] Prezentare optiuni avansate
= F/T Punct traseu
= F/T Punct traseu
v
= F/T Cale
W F/T Deplasare
= F/T Cale
W F(T Control
= Asteapt& 1.0 —

-

4] Il v

Q4] <>
°R‘clilt;lllj‘t1:’<;al I:”E":HE Vitezd lﬁloo% ‘ 4 Anterior || Urmatorul B ‘
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Pentru a folosi comanda Deplasare F/T atingeti butonul Adaugare punct de traseu si
addugati un Punct de traseu F/T canod auxiliar. Tn acest mod pot fi addugate mai

multe puncte de traseu. Pentru a elimina un punct de traseu utilizati butonul Stergere din

sectiunea Structura.

intr-o altd variantd, Punct de traseu F/TsauCale F/T pot fi addugate ca nod

auxiliar al comenzii Deplasare F/T folosind sectiunea Structura.

Viteza: limita vitezei de deplasare in timpul miscarii. Deplasarea este efectuata la o viteza de
translatie constanta. Daca traseul sau calea are modificari bruste de directie sau de
orientare, viteza actuala a robotului poate fi mai mica decat cea specificata, dar ramane
constanta pe traseul sau calea respectiva.

Acceleratie: parametrul de acceleratie si deceleratie al deplasarii.

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Baza, Sculd, Personalizat

(Bazd), Personalizat (Sculd) (conform cadrelor de referinta ale UR). Sistemele
personalizate de coordonate sunt calculate pe din sistemul de coordonate de baza si valorile
stabilite pentru Rulare, Diviziune si Giratie. Pentru sistemul personalizat de coordonate
(baza), este posibil sa se utilizeze butonul Preluare orientare TCP pentru a specifica
orientarea sistemului de coordonate dupa orientarea TCP actual. Pentru a testa orientarea
stabilitd se poate utiliza butonul Rotire scula pe aceasta orientare [MENTINERE].

Casuta de validare Prezentare optiuni avansate: daca este bifata, devin disponibile mai
multe optiuni:

& Fisier 15:52:15 CCCC O
Program | Instalare | Mutare [ 1/0 | Log
OnRobot_HEX anmand.‘a r Imagini r/ Structura r\lariabile
BeforeStart o
= Asteapts: 1.0 F/T Deplasare
= posel:=get_actual_tc N e
Program robot W= (e Uz i
A — - robot
= F/T Setare sarcing
W F/T C3utare Sistem de coordonate
=F/T Cale | Ad. Punct traseu | [Personalizat (baza) [~]
W F/T Protectie o —
o ¥ FIT control o Rulareo(|)(o) |D|U|Z|ur:)e o(Y) ‘Glratleo(ﬁ)
? ¥ F[T Deplasare 50/ mm/s
= F/T Punct tr:
= [T Introducere piesd Acceleratie | Preluare orientare TCP ‘
= F/T Fixare si rotire mm/s?
= F/T Introducere caset | Rotire sculd pe aceastd orientare [MENTINERE] ‘

= F/T Centrare
W F/T Cautare
= F/T Punct traseu Prezentare optiuni avansate
=F/T Punct traseu ||
= F/T Punct traseu
W F/T Deplasare

Generare avertizare cand se depdsesc limitele

=F[T Cale Limita F/T Utilizati valori absolute
¥ [F/T Deplasare

=F/T Cale Fx F Fz F3D
¥ FIT Control [ on ol (o [ on

= Asteapta: 1.0 — T T Tz 10
R s e L — - -l

vitezd =———=_ho00% ‘ 4 Anterior || Urmatorul 5 ‘

o Robot real

Limita F/T Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: aceasta este limita de detectie. Din optiunile Fx, Fy, Fz,
Tx, Ty, Tz, F3D, T3D disponibile poate fi setatd mai mult decat una. in acest caz, daci oricare
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din aceste valori atinge pragul setat, se declanseaza o oprire. Valorile egale cu zero sunt
neglijate.

Daca optiunea Utilizare valori absolute este activatd, nu este important daca
valoarea introdusa este pozitiva sau negativa (de exemplu: |Fz| > = 3); in caz contrar,
semnul defineste cum se calculeaza pragul (de exemplu: Fz > =3 sau Fz <=-3)

Generare avertizare (...): daca este activata, apare un mesaj derulant (blocare) cand
pozitia tintd nu este gasita (deplasarea nu este reusita). Daca deplasarea este
reusita, nu se afiseaza nicio avertizare.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul
poate trata orice eroare posibila pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de raspuns, a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Deplasare F/T.
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3.3.9 Cale F/T

Comanda Cale F/T poate fi utilizatd impreuna cu comenzile Deplasare F/T sau
Cdutare F/T pentru ainregistra sau a repeta o cale.

& Fisier 15:49:52 CCCcC O
Program | Instalare | Mutare | 1/0 [ Log
OnRobot_Path Comand3 | Imagini | Structurd | variabile |
W Program robot
¢V AT Deplasare F/ I Cale
= F/T Cale 4
Nume comandad Tip
[ | [Relativ (] @robot
ID cale:
inregistreazé acum... ‘v

Stergere cale selectatd

Start inregistrare cale

Start repetare cale

Salvare cale

‘ Deplasare la punctul de Tncepere al cdii [MENTINERE] ‘

Q6] <> ]
Qimire [ Bp[A] e Com | Same s |

Tip: daca se selecteaza , relativ”, calea este repetata incepand din pozitia actuala a sculei in
locul pozitiei absolute unde s-a facut inregistrarea. Daca se selecteaza ,,absolut”, scula se
deplaseaza in punctul original de start si repeta calea de acolo.

Lista derulanta ID cale: listeaza identificatoarele tuturor cailor salvate in Compute Box. Un ID
de cale este alocat unei cai cand aceasta este salvata. Daca nu exista nicio cale Tnregistrata
nesalvata, in lista existd articolul Tnregistrare noua...; selectati-l pentru a inregistra o nou3
cale. Daca exista o cale inregistrata care nu este salvata, in lista exista articolul Nesalvata.

OBSERVATIE:

Poate exista numai o singura cale nesalvata, care va fi suprascrisa prin
inceperea inregistrarii unei cai in timp ce este selectata calea Nesalvata.
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Butonul Stergere cale selectata: sterge permanent calea selectata in momentul respectiv din
lista derulanta ID cale din Compute Box.

OBSERVATIE:

Nu stergeti o cale care este in curs de utilizare de orice alta comanda Cale
F/T.

Butonul Start inregistrare cale: incepe inregistrarea unei cai activand automat functia de
ghidaj manual.

Butonul Stop inregistrare cale: opreste functia de ghidaj manual si stocheaza inregistrarea in
memorie. Comanda nu salveaza permanent calea.

Butonul Deplasare la punctul de start al caii [MENTINERE]: deplaseaza scula la punctul de
start al cdii; comanda poate fi folosita numai daca respectiva cale nu este relativa.

Butonul Start repetare cale: repeta calea chiar daca nu este salvata, dar este numai stocata
in memorie.

Butonul Stop repetare cale: opreste repetarea caii.

Butonul Salvare cale: salveaza calea nesalvata in Compute Box.

OBSERVATIE:

Miscarile de rotatie legate de miscari de translatie in inregistrarea caii sunt
limitate le 2,8 grade/mm sau mai putin, deoarece un raport mai mare ar face
robotul s3 repete calea la o vitezd de translatie foarte micd. in consecints, o
miscare de rotatie fara o miscare de translatie nu poate fi inregistrata drept
cale.

OBSERVATIE:

Eroarea maxima a cdii repetate in comparatie cu deplasarea originala
inregistrata poate fi de panadla 1 mm.

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns.
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3.3.10 Ciutare F/T

Comanda Cautare F/T se utilizeaza impreund cu comanda Punct de traseu F/T
pentru a deplasa robotul de-a lungul unui traseu, sau impreuna cu comanda Cale F/T
pentru a deplasa robotul de-a lungul unei cai si de a-l opri cand se ating limitele definite
pentru forta/cuplu (obiect gasit). Daca deplasarea atinge ultimul punct de traseu sau ultimul
punct al caii, cdutarea este nereusita (obiectul nu este gasit) si se genereaza o avertizare.

OBSERVATIE:

Pentru a anula orice compensatie de fortd/cuplu, executati o comanda Zero

F/T lainceputul comenzii Cdutare F/T siasigurati-va ca scula nu se afld in
contact cu niciun obiect Tnhainte de activarea comenzii Cdutare F/T;1n caz

contrar, comanda s-ar putea sa nu se opreasca la limita forta/cuplu data.

& Fisier 15:52:06 CCCC O
Program | Instalare | Mutare [ 1/0 | Log

OnRobot_HEX anmand.'a r Imagini r/ Structura rVariahiIe
BeforeStart o -
= Asteapt: 1.0 F/T Cautare
= posel:=get_actual_tc N .
Program robot W= (e Uz i
= FT Zero L ] ' robot
= F/T Setare sarcing
W F/T C3utare Sistem de coordonate

= F[T Cale | Ad. Punct traseu | [Baza [~]

W F[T Protectie
¢ W KT Control = vitez3

? ¥ F[T Deplasare mm/s

= F/T Punct tr:
= F/T Introducere piesd Acceleratie
= F/T Fixare si rotire mmis?
= F(T Introducere caset|
= F(T Centrare
v
= F/T Punct traseu Generare avertizare dacd limita nu a fost atinsd
= F/T Punct traseu
= F/T Punct traseu
W F/T Deplasare
= F[T Cale Fx

o Fz F3D
W F/T Deplasare lj| -
=F/T Cale [ ow N : LoN
¥ FIT control T* T Tz el
= Asteaptd: 1.0 — EINm bll\lm llem Nm
| i [»]

) lﬁ i A
© Robot real @ Ii‘ Vitezd h00% ‘ 4= Anterior || Urmatorul B ‘

Limit& F/T Utilizati valori absolute

Pentru a folosi comanda Cautare F/T atingeti butonul Adaugare punct de traseu si
ad3ugati un Punct de traseu F/T canod auxiliar. Tn acest mod pot fi addugate mai

multe puncte de traseu. Pentru a elimina un punct de traseu utilizati butonul Stergere din

sectiunea Structura.

ntr-o altd variantd, Punct de traseu F/TsauCale F/T pot fiad3ugate ca nod

auxiliar al comenzii Cdutare F/T folosind sectiunea Structura.
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Viteza: viteza de deplasare cand se cauta coliziunea. Deplasarea este efectuata la o viteza de
translatie constanta. Daca traseul sau calea are modificari bruste de directie sau de
orientare, viteza actuala a robotului poate fi mai mica decat cea specificata, dar ramane
constanta pe traseul sau calea respectiva.

OBSERVATIE:

O viteza mai mica in timpul fazei de cautare este mai buna in cazul
contactelor dure (cum ar fi suprafetele metalice) pentru a se evita
supraoscilatiile produse din cauza impulsului mecanic al robotului si sculei.

Acceleratie: parametrul de acceleratie si deceleratie al deplasarii.

Limita F/T Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: aceasta este limita de detectie. Din optiunile Fx, Fy, Fz,
Tx, Ty, Tz, F3D, T3D disponibile poate fi setatd mai mult decat una. In acest caz, daca oricare
din aceste valori atinge pragul setat, se declanseaza o oprire. Valorile egale cu zero sunt
neglijate.

Daca optiunea Utilizare valori absolute este activata, nu este important daca valoarea
introdusa este pozitiva sau negativa (de exemplu: |Fz| > = 3); in caz contrar, semnul
defineste cum se calculeaza pragul (de exemplu: Fz>=3sau Fz <=-3)

Sistem de coordonate: sistemul de coordonate folosit atat pentru deplasare cat si pentru
indicatia senzorului. Acesta poate fi setat pe Bazd, Sculd, Personalizat

(Bazd), Personalizat (Sculd) (conform cadrelor de referinta ale UR). Sistemele
personalizate de coordonate sunt calculate pe din sistemul de coordonate de baza si valorile
stabilite pentru Rulare, Diviziune si Giratie. Pentru sistemul personalizat de coordonate
(baza), este posibil sa se utilizeze butonul Preluare orientare TCP pentru a specifica
orientarea sistemului de coordonate dupa orientarea TCP actual. Pentru a testa orientarea
stabilita se poate utiliza butonul Rotire scula pe aceasta orientare [MENTINERE].

Generare avertizare (...): daca este activatd, apare un mesaj derulant (blocare) cand pozitia
tintd este atinsa sau s-a produs deja o coliziune (deci cdutarea nu este reusita). Cand
cautarea este reusita, nu se afiseaza nicio avertizare.

Cand comanda este dezactivata nu apare niciun mesaj derulant, dar utilizatorul poate trata
orice eroare posibila pe baza valorii de raspuns a comenzii.

Pentru valorile de rdspuns, a se vedea Valori de raspuns ale comenzii Cautare F/T.
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3.3.11 Punct de traseu F/T

Comanda Punct de traseu F/T poate fi utilizatda impreuna cu comenzile Deplasare
F/Tsau Cdutare F/T pentrua deplasa robotul de-a lungul unui traseu. Exista trei tipuri
de puncte de traseu (fixe, relative si variabile), care pot fi utilizate in orice combinatie.

OBSERVATIE:

Nu utilizati in aceeasi comanda Deplasare F/T puncte consecutive
Puncte de traseu F/T care contin numai rotatii. Utilizati mai multe
comenzi Deplasare F/T pentru a obtine rotatii fara deplasari de
translatie.

Tip de punct de traseu: tipul punctului de traseu. Acesta poate fi setat pe Fix, Relativ

sau Variabil.

& Fisier 15:52:07 CCCC O
Program rlnstalare |/Mutare /O | Log

OnRobot HEX Comand3 | Imagini | Structura | variabile |
BeforeStart =
= Asteaptd: 1.0 F/T Punct traseu

= poseli=get_actual_tc

Program robot Nume comandd Tip -
= F/T Zero [ | [Fix [~] “ robot

= F/T Setare sarcind
W F/T Cautare
=F[T Cale Pozitie TCP tintd
W F/T Protectie
¢ ¥ F/T Control = Stergere
¢ W KT Deplasare
= F/T Punct tr:
= F/T Introducere piesa
= /T Fixare si rotire
= F/T Introducere caset
= F/T Centrare
W F/T Cautare
we[ET Punct traseu|
= F/T Punct traseu
=F/T Punct traseu
W F/T Deplasare
=F/T Cale
W FIT Deplasare
=F[T Cale
W F/T Control
= Asteaptd: 1.0 —

i o i L

|E| IE‘ Vitezd m———_J100% ‘ 4 Anterior H Urmatorul B |

Preluare pozitie TCP actuald H Depl. robot pe pozitie [MENTINERE] ‘

o Robot real

Pozitie TCP tinta: pozitia reprezentata de un punct de traseu pe traseul robotului. Acesta
este un camp read-only, care poate fi completat folosind butonul Preluare pozitie TCP
actuala.

Butonul Stergere: sterge continutul cAmpului Pozitie TCP tinta.

Butonul Preluare pozitie TCP actuala: introduce coordonatele TCP actuale in campul Pozitie
TCP tinta.

Butonul Deplasare robot pe pozitie [MENTINERE] deplaseaza robotul pe pozitia setata in
campul Pozitie TCP tinta cand se apasa butonul. Dupa ce butonul este eliberat, robotul se
opreste.
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& Fisier 15:52:09 CCCC o
Program | Instalare | Mutare | 1/0 [ Log

OnRobot_HEX Comanda | Imagini | Structura | variabile |
BeforeStart -
= Asteapts: 1.0 F/T Punct traseu

= posel:=get_actual_tc

Program robot Nume comanda Tip
= ng Zero [ | [variabils [~] @robot

= F/T Setare sarcini
W T Cautare

=F[T Cale Variabild
W F/T Protectie
¢ W KT Control = posel A

¢ W F/T Deplasare
= F/T Punct tr.
= F/T Introducere piesd
= F/T Fixare si rotire
= F(T Introducere caset
= F/T Centrare
W F/T Cautare
= F/T Punct traseu
w=[ET Punct traseu| |
= F/T Punct traseu
W F/T Deplasare

=FT Cale
W F/T Deplasare

=FT Cale
W F/T Control

= Asteapta: 1.0 —
< Ii Dl |
S|l - |

Simulare " "
- Vitezd =———o1 1 00% ‘ 4 Anterior H Urmatorul = |
° Robot real

Variabila: pozitia reprezentatd de un punct de traseu pe traseul robotului. O variabila poate
defini o pozitie tintd. Trebuie creata mai intai variabila.

& Fisier 15:52:10 CCCcC 0
Program | Instalare | Mutare [ 1/0 [ Log

OnRobot_HEX Comand3 | Imagini | Structurd | variabile |
BeforeStart =
= Asteapts: 1.0 F/T Punct traseu

= poseli=get_actual_tc

Program robot MNume comanda Tip
angT; Zero [ | [Relativ [~] @robot

= F/T Setare sarcind
W F/T Cautare
=F/T Cale X
W FIT Protectie
¢ W F/T Control = ljl
¢ ¥ F/T Deplasare RX
= F/T Punct tr:
= F/T Introducere piesa ljl
= F/T Fixare si rotire
= F/T Introducere caset
= F/T Centrare
W FfT Cautare
=F/T Punct traseu
= F/T Punct traseu
= [T Punct traseu]
W F/T Deplasare
=F[T Cale
W F/T Deplasare
=F[T Cale
W F/T Control
= Asteaptd: 1.0 —

-

¥ z
_ Jmm [ 10mm
RY RZ
e [ d°

mm

o

i i Dl |
Q)] > |

Simulare
§ ] Anterior Urmatorul
@ roborrear |14 [P ] vres o Lt aoteror | 2]

Relativ X, Y, Z, RX, RY, RZ: distantele si rotatiile pe care le reprezinta acest punct de traseu,

comparate cu pozitia anterioara a robotului.

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns.
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3.3.12 Zero F/T

Comanda Zero F/T poate fi folosita pentru a aduce la zero valorile de fortd/cuplu ale
senzorului pentru varf de prindere RG2-FT.

O Fisier 15:51:51 CCCC 9
Program | Instalare | Mutare | 1/0 | Log
OnRobot_HEX anmandé [ “imagini | Structura | Variabile
WV BeforeStart -~
= Asteaptd: 1.0 F/T Zero

= posel:=get_actua

¥ Program robot Mume comanda
Aa I — @ robot

= F/T Setare sarcing
¢ W F/T Cautare

=FT Cale Comanda Zero poate fi utilizatd pentru aducerea |a zero a valorilor de forta si cuplu ale
¢ W F/T Protectie senzorului OnRobot. De asemenea, comanda indicd adresa IP pentru Compute Box de pe
¢ W FTControl  [—| OnRobot.
¢ W F/T Deplas
= F/T Punc
= F/T Introducere pis IP actual: 192,168,100.129

= F[T Fixare si rotire
= F[T Introducere ca
= F/T Centrare o Adresa |P a senzorului OnRobot este setata,
¢ ¥ F/T Cautare
= F/T Punct trase
=FT Punct trase| |
= F/T Punct trase
¢ W F/T Deplasare
=FT Cale
¢ W F/T Deplasare
= FfT Cale
¢ W FT Control
= Asteapta 1.0 |—

E e e S
Qo] <--—»

Simulare
3 lﬁ Anterior Urmatorul
@ Robot real D@DE Vitezs 100% L. | * |

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns.
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3.3.13 Setare sarcina F/T

Comanda Setare sarcind F/T poate fi folosita pentru a seta o noud sarcina si pentru
a modifica setarile TCP din cadrul unei comenzi.

TCP sau sarcina trebuie verificate pentru a fi setate pentru a activa comanda ce urmeaza a fi
executata.

d Fisier 15:51:52 CCCC O
Program | Instalare | Mutare | 10 | Log

OnRobot_HEX Comanda | Imagini | Structurd | variabile |

'V BeforeStart - ..
= Asteaptd: 1.0 F/T Setare sarcina
= posel=get_actual " E
'¥ Program robot ume comanda

=F[T Zero ] robot

;;‘W Setare TCP Setare sarcina
= F/T Cale Compensatie Rotatie in RPY ljl kg

¢ W FT Protectie
¢ W F/T Control =

¢ W F/T Deplasg

= F/T Punct]

= F[T Introducere pig
= F/T Fixare si rotire mm 2 ljl mm

= F[T Introducere ca ¢z
= F/T Centrare mm
¢ W F/T Cautare
=F/T Punct trasel
= F/T Punct trasel
= F/T Punct trase!
¢ W F/T Deplasare
= F(T Cale
9 W KT Deplasare
=FT Cale
¢ W F/T Control
= Asteaptd: 1.0 ||

=
< Dl |

o Robot real

[]Setare centru de greutate la TCP
CX

mm 2

mm

1L
LS

IE vitezd =———rl J100% | 48 Anterior || Urmatorul |

Casuta de validare Setare compensatie TCP: daca este bifatd, setarile de instalare TCP vor fi
suprascrise cu valorile date.

Compensatie X, Y, Z: valorile de translatie ale TCP fata de flansa sculei (sau centrul
varfului de prindere).

Rotatie in RPY RX, RY, RZ: valorile de rotatie ale TCP fata de flansa sculei (sau centrul
varfului de prindere).

Casuta de validare Setare sarcina: daca este bifata, setdrile de instalare pentru sarcina si
centru de greutate vor fi suprascrise cu valorile date. Sarcina trebuie sa reprezinte greutatea
totala, inclusiv sistemul de prindere.

CX, CY, CZ: coordonatele centrului de greutate in raport cu flansa sculei

Casuta de validare Setare centru de greutate la TCP: daca este bifata, valorile CX,CY,CZ
sunt date de compensatia setata pentru TCP.

Aceasta comanda nu are valoare de raspuns.
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3.4 Exemple de aplicatii

3.4.1

3.4.2

3.4.3

Detectare coliziune

Detectarea coliziunii poate fi implementata cu comenzile urmatoare:

1. Cautare F/T:Poate fi utilizata pentru detectarea prezentei. Comanda cauta un obiect si

se opreste dupa ce acesta este gasit. Daca obiectul nu a putut fi gasit, se genereaza un
mesaj de avertizare. Daca pozitia unui obiect variaza, comanda poate fi utilizata pentru a
determina cu usurinta locul exact al acestuia.

2. Deplasare F/T: Poate fiutilizata pentru deplasari cu fortd/cuplu limitate. Este

similara cu comanda Deplasare a UR, dar cu limitare incorporata de forta/cuplu si accepta
parametri relativi de tip compensatie (de exemplu: deplasare 1 cm sau 1 inch de-a lungul
axei Z).

3. Protectie F/T:Poate fifolositd in combinatie cu orice comanda UR pentru a limita

forta/cuplul aplicate. Comanda supravegheaza limitele setate in paralel cu codul dvs. si,
cand se ating limitele setate, opreste robotul.

Folderul programs/OnRobot UR Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot_Collision_Detection_Example.urp.

Detectarea punctului de centru

Cu ajutorul unor contacte line, robotul poate fi pozitionat in punctul central al unei gauri. De
asemenea, el lucreaza cu obiecte metalice lucioase, ceea ce este imposibil, de obicei, cu
solutii bazate pe camere foto-video.

Folderul programs/OnRobot UR_ Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot_Centerpoint_Detection_Example.urp.

Lustruire si sablare

Pentru orice operatie de lustruire sau sablare este foarte important sa se mentina constanta
valoarea predefinita a fortei. Aceasta operatie poate fi realizata cu functiile noastre de
control forta/cuplu, care necesita utilizarea urmatoarelor doud comenzi:

1. Control F/T:aceasta comanda este similara cu comanda de forta incorporata in UR,
dar foloseste ca intrare senzorul OnRobot mai precis pentru fortd/cuplu pentru a obtine
un rezultat excelent, chiar cu forte mici. Controlul forta/cuplu incearca sa mentina
constanta valoarea fortei/cuplului pe axele setate ca fiind conforme. Axele neconforme
sunt controlate Tn pozitie (numai cu comanda Deplasare F/T).

2. Deplasare F/T:comanda poate fi utilizatd pentru a controla pozitia (a deplasa)
robotul de-a lungul/in jurul axei neconforme din Control F/T.

Folderul programs/OnRobot UR Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot _Plastic_Partingline_Removal Example.urp.
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3.4.4 Paletizare

Paletizarea obiectelor care trebuie manipulate cu grija poate fi o sarcina complicata.
Plasarea cutiilor din carton flexibil una langa alta necesita mai mult decat o simpla
pozitionare dupa un model fix. Aceste sarcini complicate pot fi rezolvate de oricine daca se
foloseste comanda de paletizare incorporata in UR in combinatie cu comanda noastra
Cautare F/T.

Mai intai configurati comanda Palet din UR pentru a obtine modelul necesar. Asigurati-va ca
pozitiile sunt putin mai indepartate fata de ceea ce se doreste a fi pozitia finald. Aceasta permite
comenzii Cdutare F/T sagdseasca articolul invecinat printr-o usoara atingere, in scopul de a
se adapta la orice posibile erori.

Q Fisier 15:50:27 CCcCC O
Program rlnstalare rMutare /0 | Log

OnRobot_Palletizing_Ex| Comanda |’Imagini r’structuré r’VariabiIe
BeforeStart

Program robot F/T Cautare
W Mutarel o i
@ PickWp ume comanda
= Insert your pick sequence l:l @ beOt
" Palet
¢ ¥ Sablon: Casetd Sistem de coordonate
o alst_Corner_2 ‘ Ad. Punct traseu ‘ Bazd
® a2nd_Corner_2
» a3rd_Corner_2 Vitezad
@ a4th_Corner_2
L] aSth:Corner:Z mmis
® a6th_Corner_2 Acceleratie

o a7th_Corner 2 mm/s?

@ aSth:Cumer}
¢V PalletSequence
@ Approach_2

@ PatternPoint_2 Generare avertizare dacé limita nu a fost atinsa
=FT Zero
¢ W FIT Cautare .
= F/T Punct trasey| LiMita F/T Utilizati valori absolute
= 'Insert your place se¢f Fx E Fz F3D
= Asteaptd: 1.0 bl
o Exit_2 [_dw b [ on EL
Tx T Tz T3D
4] il I [»
@ IE‘ Vitezd ==———=A _h00% ‘ 4 Anterior H Urmatorul 8 |
o Robot real

Daca este necesar, pot fi utilizate mai multe comenzi Cautare F/T pentru a alinia articolul pe
orizontala si verticala.

Asigurati-va ca utilizati numai tipul de compensatie relativa a parametrilor
de intrare ai comenzii Cautare F/T pentru a fi intotdeauna relativi fata de
model.

Pentru mai multe informatii, a se vedea Cautare F/T.

Folderul programs/OnRobot UR Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot Palletizing Example.urp.
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3.4.5 Introducerea pinilor
Introducerea pinilor sau stifturilor in gauri stramte nu poate fi obtinuta cu solutii traditionale

bazate pe pozitie. Chiar si cu camere foto-video nu se poate avea o solutie robusta.

Cu ajutorul senzorului precis F/T OnRobot si al comenzii Introducere pin F/T, oricine
poate rezolva usor si robust sarcini care necesita un montaj de precizie.

Folderul programs/OnRobot UR Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.

3.4.6 Introducerea casetelor

Introducerea unui obiect rectangular intr-o gaura rectangulara este o operatie obisnuita,
cum ar fi introducerea unui ansamblu radio auto in suport sau introducerea unei baterii in
telefon.

Cu ajutorul comenzii Introducere caseta F/T, oricine poate rezolva usor astfel de
sarcini.

Folderul programs/OnRobot UR Programs contine un exemplu de program UR de
detectare a coliziunilor, numit OnRobot_Box_Insertion_Example.urp.

3.4.7 Fixare si rotire

Cu ajutorul senzorului precis F/T OnRobot si al comenzii Fixare si rotire F/T,
oricine poate rezolva usor si robust sarcini care necesita un montaj de tip baioneta.
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4 Glosar de termeni

Compute Box O unitate furnizata 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 vizualiza
Visualization datele furnizate de senzor. Poate fi instalat pe sisteme de
operare Windows.
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Acronim Forma completa

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP Dual In-line Package

F/T Force/Torque

ID Identifier

IP Internet Protocol

IT Information technology
MAC Media Access Control

PC Personal Computer

RPY Roll-Pitch-Yaw

SP Starting Position

SW Software

TCP Tool Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
USB Universal Serial Bus

UTP Unshielded Twisted Pair
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6.1 Modificarea IP al Compute Box

Pentru

a modifica adresa IP a senzorului, conectati laptopul sau un calculator extern la

OnRobot Compute Box.

1. Asigurati-va ca aparatul nu este alimentat. Conectati aparatul si calculatorul cu
cablul Ethernet livrat cu echipamentul.

2. Dacé aparatul dvs. are setdrile implicite din fabrica, treceti la pasul 3. in caz contrar,
treceti comutatorul DIP 3 pe pozitia ON (sus) si comutatorul DIP 4 pe pozitia OFF
(jos).

3. Alimentati aparatul de la sursa de alimentare livrata si asteptati 30 de secunde
pentru bootarea aparatului.

4. Deschideti un browser web (se recomanda Internet Explorer) si accesati
http://192.168.1.1. Se afiseaza ecranul initial.

5. Faceti clic pe Configuration in meniul din partea de sus. Se afiseaza urmatorul ecran:

| © OnRobot Web Client [

@robot o DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE
Configuration

Copyright © 2018 OnRobot A/S

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

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

CAUTION
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 bB:27:eb:84:54:78
Network mode Static IP +
IP address 192.168.1.1 Vd
Subnet mask 255.255.255.0 7
T eavr )
SAVE )
. S

[<] info@onrobot.com

6. Selectati optiunea Static IP din meniul derulant Network mode.
7. Editati adresa IP.
8. Plasati comutatorul DIP 3 pe pozitia OFF.
9. Faceti clic pe butonul Save.
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10. Deschideti un browser web (se recomanda Internet Explorer) si accesati adresa IP

setata in pasul 7.

6.2 Actualizarea softului din Compute Box

Consultati documentul de descriere Compute Box.

6.3 Dezinstalarea softului

1. Pentru a dezinstala (a sterge) fisierele de program UR OnRobot copiate anterior, alegeti una
din urmatoarele variante:

a.

Indepértati fisierele si folderul folosind optiunea Stergere din cutia suspendatd de
tnvétare in timpul functiondrii fisierului (de exemplu, cand se utilizeaza incdrcare
program, Salvare program)

Copiati fisierul uninstall. sh din unitatea USB pe o noua unitate USB,
redenumiti-l cu urmagic OnRobot uninstall.sh si conectati-l la cutia
suspendata de invatare. Fisierul creeaza o copie de siguranta pe unitatea USB si apoi
sterge permanent folderul OnRobot UR Programs de pe UR.

2. Dezinstalati plugin-ul URCap.

Treceti in ecranul initial PolyScope.
Faceti clic pe Configurare robot.

Faceti clic pe Configurare URCaps si cautati FT - OnRobot in lista cu URCap
active.

Faceti clic pe semnul - de jos pentru a-l dezinstala.

Reporniti robotul.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Anexa 61

6.4 Valori de raspuns

Comenzile OnRobot care au valori de raspuns sunt actualizate de variabila of return

dupa ce comanda este finalizatd. Aceasta variabila globala poate fi utilizata cu expresii

conditionale T£ fincorporate in UR (de exemplu: 1f of return == 1, atuncise executd

o operatie).

6.4.1 Valori de raspuns ale comenzii Centrare F/T

0

1

99

S-a ajuns cu succes in punctul central.

Prima cautare de contur nu a reusit. Deplasarea a atins limita distantei.

A doua cautare de contur nu a reusit. Deplasarea a atins limita distantei.

Nu se poate ajunge la punctul central. Scula a avut o coliziune n timpul deplasarii.
Cautarea nu a inceput din cauza conditiilor.

A doua cautare nu a inceput din cauza conditiilor.

Nu definiti mai mult de un parametru directional.

6.4.2 Valori de raspuns ale comenzii Fixare si rotire F/T

0

11

12

21

22

99

Comanda Fixare si rotire s-a finalizat fara erori.
Cdutarea orientdrii punctului central al Ry nu a reusit.
Cdutarea orientdrii punctului central al Ry nu a reusit.
Rotatia nu a reusit; a aparut o coliziune.

Rotatia s-a terminat fara contact.

Eroare parametru.

6.4.3 Valori de raspuns ale comenzii Introducere casetd F/T

0

1

Comanda Introducere caseta s-a finalizat fara erori.

Prima cautare de directie nu a reusit. Deplasarea a atins limita distantei.
A doua cautare de directie nu a reusit. Deplasarea a atins limita distantei.
Miscarea de inclinare napoi nu a reusit. A aparut o coliziune.

Miscarea de inclinare nu a reusit. A aparut o coliziune.

Caseta s-a intepenit in timpul starii de introducere in timpul orientarii centrului axei
X! Va rugam sa verificati pozitia si orientarea.

Caseta s-a intepenit in timpul starii de introducere in timpul orientarii centrului axei
Y!Va rugam sa verificati pozitia si orientarea.
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Caseta s-a intepenit in timpul starii de introducere Tn timpul orientarii centrului axei
Z! Va rugam sa verificati pozitia si orientarea.

Caseta nu poate fi introdusa pe pozitie; au aparut prea multe coliziuni. Va rugam sa
verificati pozitia si orientarea.

6.4.4 Valori de raspuns ale comenzii Introducere piesda F/T

0

1

Comanda Introducere piesa a atins distanta maxima.

Comanda Introducere piesa s-a intrerupt la o ciocnire dupa adancimea de
introducere minima.

Comanda Introducere piesa s-a blocat dupa adancimea de introducere minima.
Introducerea este mai lenta decéat este necesar.

Comanda Introducere piesa s-a blocat Thainte de adancimea de introducere minima.
Introducerea este mai lenta decéat este necesar.

Comanda Introducere piesa s-a intrerupt cu un timeout dupa adancimea de
introducere minima.

Comanda Introducere piesa s-a intrerupt cu un timeout inainte de adancimea de
introducere minima.

Comanda Introducere piesa s-a intrerupt din cauza unor forte/cupluri laterale prea
mari la axele neconforme dupa adancimea minima de introducere.

Comanda Introducere piesa s-a intrerupt din cauza unor forte/cupluri laterale prea
mari la axele neconforme inainte de adancimea minima de introducere.

Comanda Introducere piesa are o eroare de parametru.

6.4.5 Valori de raspuns ale comenzii Deplasare F/T

0

11

12

13

14

Deplasarea s-a terminat fara detectarea unei forte sau a unui cuplu mai mari decat
limita setata.

Deplasarea s-a terminat deoarece s-a detectat o forta sau un cuplu mai mari decat
limita setata.

Deplasarea nu poate incepe din cauza unei forte sau a unui cuplu mai mari decat
limita setata.

Deplasarea nu poate incepe deoarece nu exista o cale inregistrata in Compute Box
cu identificatorul ID selectat.

Deplasarea nu poate incepe deoarece nu exista puncte inregistrate pe aceasta cale.

Deplasarea nu poate incepe deoarece fisierul de cale gasit la acest ID de cale este
gol.

Deplasarea nu poate incepe deoarece fisierul de cale este defect.
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6.4.6 Valori de raspuns ale comenzii Cidutare F/T

0

11

12

13

14

Cdutarea s-a terminat cu succes deoarece s-a detectat o forta sau un cuplu mai mari
decat limita setata.

Cautarea s-a terminat fara detectarea unei forte sau a unui cuplu mai mari decat
limita setata.

Cdutarea nu poate incepe din cauza unei forte sau a unui cuplu mai mari decat limita
setata.

Cautarea nu poate incepe deoarece nu exista o cale inregistrata in Compute Box cu
selectat.

Cautarea nu poate incepe deoarece nu exista puncte inregistrate pe aceasta cale.
Cautarea nu poate incepe deoarece fisierul de cale gasit la acest ID de cale este gol.

Cautarea nu poate incepe deoarece fisierul de cale este defect.

6.4.7 Valori de raspuns ale comenzii Stivuire F/T

Valori de raspuns la stivuire:

0

1

4

5

O iteratie a stivuirii este completa.
Contorul de iteratii a depasit valoarea maxima: stiva este plina.
Stivuirea nu a reusit. Urmatorul articol nu a fost gasit.

Stivuirea nu poate incepe din cauza unei forte sau a unui cuplu mai mari decat limita
setata.

Deplasarea la elementul urmator nu a reusit; a aparut o coliziune.

Deplasarea la punctul de start nu a reusit; a aparut o coliziune.

Valori de raspuns la destivuire:

0

1

O iteratie a destivuirii este completa.
Contorul de iteratii a depasit valoarea maxima: stiva este goala.
Destivuirea nu a reusit. Urmatorul articol nu a fost gasit.

Destivuirea nu poate incepe din cauza unei forte sau a unui cuplu mai mari decat
limita setata.

Deplasarea la elementul urmator nu a reusit; a aparut o coliziune.

Deplasarea la punctul de start nu a reusit; a aparut o coliziune.
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6.5 Depanarea

6.5.1 Eroare configurare plugin URCap

Exista trei motive posibile pentru care se poate afisa pictograma de eroare 0
1. Daca meniul derulant Aparate descoperite indica la depanare mesajul de eroare ,,NU S-
A GASIT NICIUN APARAT!”, a se vedea ,,Nu s-a gasit nicuin aparat”.

2. Daca aparatul sau aparatele OnRobot au fost gasite cu succes, dar UR Robot IP
indica ,N/A”, pentru depanare a se vedea IP robot UR este ,N/A”.

3. Daca atat aparatul sau aparatele OnRobot gasite cu succes cat si UR Robot IP indica
0 adresa IP valabild, pentru depanare a se vedea Aparat gasit si UR are IP.

6.5.1.1 , Nu s-a gasit nicuin aparat”
Dacd meniul derulant Aparate descoperite indic3 eroarea ,,NU S-A GASIT NICIUN APARAT!”,

verificati conexiunile la Compute Box si senzor, apoi incercati sa reporniti Compute Box.

Dupa 60 de secunde (dupa ce ambele LED-uri de stare de pe Compute Box lumineaza in
culoare verde), incercati sa repetati manual operatia de descoperire atingand pictograma de

) . ~
reimprospatare ~/.
6.5.1.2 IP robot UR este , N/A”
Aceasta eroare poate aparea cand configuratia de retea a robotului UR nu a fost setata.
Pentru a rezolva problema, verificati configuratia de retea a robotului UR in felul urmator:
1. Apasati butonul Configurare robot.

DAY G“"'ulnterfagé utilizator robot PolyScope o

Va rugam selectati

‘ Rulare Program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS ]

‘ Configurare Robot ‘

‘ Oprire Robot ‘

2. Apasati butonul Configurare retea.

3. Daca reteaua UR este dezactivata:
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4. Daca aparatul OnRobot este conectat direct la robotul UR, selectati DHCP si apasati
butonul Aplicare. Serviciul OnRobot aloca un IP.

5. Daca aparatul OnRobot nu este conectat direct la robotul UR, verificati daca aparatul
OnRobot este conectat la aceeasi retea (ruter, switch si asa mai departe) ca si
robotul UR, sau consultati administratorul de retea.

6. Daca este selectat DHCP sau Adresa statica si problema persista, consultati
administratorul de retea.

(ZA\tand Guide [ Configurare Robot o

Initializare robot

‘ Retea

Selectati metoda de retea

@ pHcP

a‘ Adresd staticd

Limba

Actualizare o Retea dezactivatd

3¢ nicio conexiune |a retea!
Setare Parola

Setari detaliate retea:

Adresa IP

Subnet mask:

Gateway implicit:
Retea

Server DNS preferat:

Server DNS alternativ:

Ecran Calibrare ‘

URCaps

inapoi ‘

n cazul unui DHCP, dacd adresa IP corecta este alocatd robotului UR, treceti in modul Static
address (adresa IP a robotului UR trebuie sa ramana aceeasi) si apasati butonul Aplicare.
Adresa IP este acum stabilita si nu se mai schimba ulterior.

in final refncepeti cu Configurarea plugin-ului URCap.

6.5.1.3 Aparat gasit si UR are IP

Aceasta eroare poate aparea cand robotul si aparatul nu se afla in aceiasi retea secundara.
Pentru a rezolva problema, procedati in felul urmator:

1. Daca aparatul OnRobot nu este conectat direct la robotul UR, verificati daca
comutatorul DIP 3 este in starea OFF pe Compute Box, asa cum se arata in figura
urmatoare:
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2. Tncazul in care comutatorul DIP este in starea ON, treceti-| pe OFF, reporniti
aparatul OnRobot (prin deconectarea alimentarii) si repetati secventele din
sectiunea Configurarea plugin-ului URCap.

Daca problema persista, folositi procedura de mai jos:
1. Deschideti pagina Configurare retea a robotului UR, asa cum se arata in IP robot UR
este ,N/A”.
2. Modificati masca de retea secundara in ,,255.0.0.0”.

3. Apasati butonul Aplicare.
(Z\tand Goide [ Configurare Robot Q

Retea

‘ Initializare robot
Selectati metoda de retea

‘ Limba ‘ @ once
’ Adresd staticd

‘ Actualizare ‘ o Retea dezactivatd

o Reteaua este conectatd

‘ Setare Parola ‘ Setari detaliate retea:

Adres3 IP 192.168.1.102
‘ Ecran Calibrare ‘
Subnet mask: 255,255.255.0
Gateway implicit: 192.168.1.1
Retea
Server DNS preferat: 192.168.1.1
‘ Eoa ‘ Server DNS alternativ: 0.0.0.0]
T e |

‘ inapoi ‘

Tn final reincepeti cu Configurarea plugin-ului URCap.

6.5.2 Prea aproape de singularitate

n timpul ghidajului manual, dacd scula este ghidata prea aproape de volumul cilindric aflat
direct deasupra bazei robotului sau sub aceasta, se afiseaza un mesaj de avertizare.

OnRobot - Ghidaj manual

Flansa sculei este prea aproape de singularitatea fxei Z a
Bazei. Ghidajul manual este Tn modul Sigur,

| Stop program || Continuare

Prin apasarea butonului Oprire program, functia de ghidaj manual se dezactiveaza. Prin
apasarea butonului Continuare se va comuta pe Mod sigur, ceea ce previne deplasarea flansei
sculei cu functia de ghidaj manual in volumul cilindric plasat direct deasupra bazei robotului
sau sub aceasta. Prin deplasarea cu 10 mm in afara acestui volum, Modul sigur se
dezactiveaza, permitand din nou deplasarea in toate directiile.
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OBSERVATIE:

Pentru siguranta si precizie, ghidajul manual mentine flansa sculei la o
distanta mai mare de volumul cilindric fata de posibilitatile fizice ale
robotului UR. Deplasarea flansei sculei mai aproape este posibila prin
utilizarea sectiunii PolyScope Move sau a comenzilor de deplasare.

6.5.3 Semn de avertizare pe bara ghidajului manual
(/A\pand Guide [§

Daca aparatul OnRobot nu functioneaza corect, apare un semn de avertizare. Repetati
secventele din Configurarea plugin-ului URCap.

6.5.4 ,socket_read_binary_integer: timeout”
Daca o comanda functioneaza mai mult de 2 secunde, apare un articol

socket_read_binary_integer: timeout in Jurnal.

Acesta nu are nicio influenta asupra executiei programului de catre robot.

6.5.5 ,,Mufa vectorStream nu a putut fi deschisa.”

Cand controlerul robotului nu se poate conecta la Compute Box, se afiseaza mesajul de
eroare ,Mufa vectorStream nu a putut fi deschisa.”

OnRobot - Eroare comunicare

Mufa vectorStream nu a putut fi deschisa. Asigurativa de
functionarea casetei Compute Box si verificati starea pe
pagina Configurare OnRobaot in fila Instalare.

| Stop program H Continuare

n acest caz verificati dacd la controlerul robotului este conectat Compute Box si dacd acesta
din urma este alimentat.

6.5.6 Repetarea cdii este mai lenta decat se asteapta

Cand se foloseste comanda Cale F/T, este posibil ca o cale inregistrata sa nu fie asa de
omogend din cauza limitei dexterittii umane. Tn aceste cazuri, robotul poate numai si repete
calea cu o viteza foarte mica. Pentru a evita o astfel de problema, incercati sa inregistrati din
nou calea cu miscari omogene si stabile si cu variatii cat mai mici posibil ale vitezelor de
translatie si rotatie. De asemenea, incercati sa evitati inregistrarea cailor care contin rotatii fara
elemente de translatie.
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6.5.7 ,Numar eroare -2” la salvare cale
Daca se inregistreaza o cale goald, cand se incearca salvarea cdii, se afiseaza mesajul de

eroare ,Numar eroare-2”.

e

@ Error number: -2

n acest caz, asigurati-va ca robotul este deplasat intre pornire si oprire cu functia de

inregistrare cale.

6.5.8 ,Numar eroare -3” la salvare cale

Daca o cale nu poate fi salvata pentru ca nu exista suficient spatiu de memorie pe caseta
Compute Box, se afiseaza mesajul de eroare ,Numar eroare-3”.

B

@ Error number: -3

n acest caz stergeti cdile inregistrate anterior si care nu mai sunt folosite.

6.5.9 ,Tip de senzor necunoscut”
n cazul in care Compute Box nu poate recunoaste aparatul OnRobot conectat, se afiseazd

acest mesaj de eroare.

OnRobot - Eroare senzor

Tip senzor necunoscut,
Consultati Descrierea Compute Box de pe unitatea USB

OnRobot,

| Stop program H Continuare

n acest caz, asigurati-va ca legdtura intre Compute Box si aparatul OnRobot (senzor) este

buna.
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6.5.10 ,Senzorul nu raspunde.”

n cazul in care Compute Box a recunoscut aparatul OnRobot conectat si, ulterior, legitura s-
a pierdut, se afiseaza acest mesaj de eroare.

OnRobot - Eroare senzor

Senzorul nu réspunde.

fnchideti caseta Compute Box, conectati senzorul la Compute
Box folosind un cablu nedeteriorat si porniti caseta Compute
Box, Dacad eroarea persistd, contactati distribuitorul,

| Stop program || Continuare

Verificati daca legatura intre Compute Box si aparatul OnRobot (senzor) este buna si daca
este conectat aparatul corect.
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6.6 Declaratii s i certificate

CE/EU Declaration of Incorporation (original)

According to the European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.
The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglvaerskvej 47H
DK-5220, Odense 5@
Denmark

+45 53535737

declares that this product:

Type: Industrial 6-axis Force/Torque sensor
Model: HEX-E and HEX-H
Serial number from: HEXEB0O1 and HEXHBOO1

is partly completed machinery according to 2006/42/EC. The product must not be put into
service before the complete machine is in full compliance with all essential requirements of
2006/42/EC. A comprehensive risk assessment must be carried out for each application as
part of ensuring that all essential requirements are fulfilled. All essential requirements must

be assessed. Instructions and guidance provided in the HEX user manual must be followed.

Technical documentation compiled according to 2006/42/EC annex VIl part B is available to

national authorities upon request.

The product is in conformity with, and CE marked according to, the following directives:

2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)
2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)

Nicolae Gheorghe Tuns
RD Director
Odense, October 17, 2018
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.
¢ LN

Declaration of EMC test result

Y,

T-Network client

OnRobot Hungary Kft.
Aradiu. 16.

1043 Budapest
Hungary

Product identification

OnRobot HEX Force/Torque Sensor
S/N: HEXEX005 with CB1807B018
Manufacturer

OnRobot A/S

Technical report

T-Network Project EMC-180926/1, OnRobot HEX Force/Torque Sensor and Compute Box EMC Test Report,
dated 17 July 2018

Standards/Normative documents

EN 61000-6-2:2005
EN 61000-6-4:2007+A1:201 1

T-Network has evaluated the products in various measurements, and the results verify the product’s
EMC compliance.

T-Network Kft.
Ungvar u. 64-66.
1142 Budapest
Budapest, 05 October 2018 T ¢N Hungary
( . g ek Tel. +36 1460 9000
\ /’L/\I 7 Ungvar u, 64-66 1142 Budar st Hungary Fax +36 1 460 9001
) l\( Registration num.: 12005222-2-42 E-mail; tnetwork@tnetwork.hu
Sandor Tatar Web: http://www.tnetwaork.hu
Laboratory Leader
T-Network Kft.
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_ = . pa— Report Mo.: SHES 180600601401
Date of issue: 2018-09-25

TEST REPORT
Product name................... . 6-axis Force/Torque Sensor
Product model. ................. : HEX-Ew2
Product description..............  Sensor
Electrical Rating ..................: -
Applicant............................ OptoForce Ltd.
Address ..............................  Aradi utca 16 1043 Budapest Hungary
Manufacturer .....................:  OptoForce Ltd.
Address .............................  Aradiutca 16 1043 Budapest Hungary
Testing Laboratory .............: SGS-CSTC Standards Technical Services (Shanghai) Co., Lid.
Address ... MNo. 588 West Jindu Rd, Xingiao Town, Songjiang District, Shanghai,
CHINA
Number of Samples received: 1
2018-08-31

2018-09-08 to 2018-09-09
IP67 (as client’s requirement)
IEC 60529 Clause 13.6 & Clause 14.2.7

Pass

The submitted sample complies with the clauses examined.

Prepared and checked by: Reviewed by:
,Z_sz.} Hum
Lewis Hua Lucy Wang
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Editie Observatie
Editia 2 Document restructurat.
S-a adaugat glosarul de termeni.
S-a adaugat lista acronimelor.
S-a adaugat anexa.
S-a adaugat publicul tinta.
S-a adaugat domeniul de utilizare.
S-au adaugat informatii privind dreptul de autor, marca comerciala,
informatii de contact, limba originala.
S-a modificat comportarea comenzilor Deplasare F/T, Cautare F/T,
Introducere pin F/T si Control F/T.
S-a addugat comanda Punct de traseu F/T.
S-a sters comanda Deplasare F/T (Ctrl).
S-au adaugat referinte cu exemple de aplicatii, cu exemple de
programe UR.
Editia 3 Sistemul de coordonate ,Bara de instrumente” pentru ghidaj
manual s-a corectat in ,,Scula”.
S-a adaugat o observatie privind limitarea orientarii TCP.
S-a sters limita de activare axa la ghidajul manual.
S-a adaugat o clarificare privind utilizarea tipului de punct de traseu.
Editia 4 S-a sters limitarea de orientare TCP.
Editia 5 Au fost actualizate valorile de raspuns pentru comenzile Cautare F/T
si Deplasare F/T.
S-a sters sectiunea privind inregistrarea caii.
S-a addugat comanda Cale F/T.
S-a sters sectiunea Introducere conector F/T.
S-a sters sectiunea Valori de raspuns Introducere conector F/T.
Sectiunile privind comenzile Deplasare F/T si Cautare F/T au fost
actualizate cu informatii privind repetarea la viteza constanta si cu
noi capturi de ecran ale comenzilor.
Sectiunea comenzii Control F/T a fost actualizata cu limitarea
controlului fortei directionale.
Modificari editoriale.
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Editia 6

S-a adaugat precizia repetarii caii.

Sectiunea ,A aparut o eroare in derularea programului” la
continuarea programului modificata in ,,A aparut o eroare in
derularea programului” la oprirea programului; pauza si
continuarea programului nu mai produc alarme.

A fost adaugata sectiunea Efectele pozitiei TCP.

socket_read_byte_list(): articolul de jurnal timeout a fost schimbat
in socket_read_binary_integer: timeout, s-a schimbat comportarea.

Sectiunea ,Mufa vectorStream nu a putut fi deschisa.” a fost
adaugata la Depanare.

Sectiunea Introducere conector a fost stearsa.

A fost adaugata sectiunea Repetarea caii este mai lenta decat se
asteapta.

Au fost adaugate limitari pentru puncte de traseu numai la rotatie.

Editia 7

Modificari editoriale.

Editia 8

A fost adaugata limita maxima de rotatie pe translatie la
inregistrarea caii in sectiunea Comanda Cale F/T.

S-au adaugat sectiunile ,Numar eroare -2” la salvarea caii si ,Numar
eroare -3” la salvarea caii.

Modificari editoriale.

Editia 9

S-a adaugat o observatie importanta privind siguranta.
S-au adaugat simboluri de avertizare.
S-au actualizat capturile de ecran.

n sectiunea Conexiuni prin cablu s-a ad3ugat o observatie de
avertizare contra rotirii cablului senzorului.

Editia 10

S-au adaugat informatii privind Hex v2.

Editia 11

Sectiunile Comanda Stiva F/T si Comanda Destivuire F/T combinate
in sectiunea Comanda Stivuire F/T.

Sectiunile Valori de raspuns comanda Stiva F/T si Valori de raspuns
comanda Destivuire F/T combinate in sectiunea Valori de raspuns
comanda Stivuire Forta/Cuplu.

S-au actualizat capturile de ecran.

Editia 12

S-au actualizat informatiile despre cablul USB.
S-a actualizat configurarea plugin-ului URCap.
S-au actualizat pictogramele ghidajului manual.

S-a actualizat sectiunea Depanare.

S-au actualizat mesajele de eroare.
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