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Predgovor 5

Avtorske pravice © 2017-2018 OnRobot A/S. Vse pravice pridrZzane. Reprodukcija kateregakoli
dela te publikacije v katerikoli obliki ali s kakrsnimi koli sredstvi brez vnaprejSnjega pisnega
dovoljenja podjetja OnRobot A/S. ni dovoljena.

Informacije, navedene v tem dokumentu, so kolikor nam je znano, toéne v &asu tiska. Ce je bil
izdelek spremenjen po datumu izdaje, lahko obstajajo razlike med tem dokumentom in
izdelkom.

Podjetje OnRobot A/S. ne prevzame nobene odgovornosti za kakrsnekoli napake ali izpustitve
v tem dokumentu. Podjetje OnRobot A/S. v nobenem primeru ne odgovarja za izgubo ali
Skodo, povzroceno osebam ali lastnini zaradi uporabe tega dokumenta.

Informacije v tem dokumentu se lahko spremenijo brez obvestila. Najnovejsa razliCica je na
voljo na nasem spletnem mestu: https://onrobot.com/.

Izvirni jezik te publikacije je anglescina. Vse druge zagotovljene jezikovne razli¢ice so prevodi
iz anglescine.

Vse blagovne znamke pripadajo njihovim lastnikom. Navedbi (R) in TM sta izpuscéeni.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Predgovor

1.1 Ciljno ob¢instvo

Ta dokument je namenjen integratorjem, ki nacrtujejo in montirajo celovite robotske
aplikacije. Od oseb, ki delajo s senzorjem, se pricakuje naslednje strokovno znanje:

1. osnovno poznavanje mehanskih sistemov,
2. osnhovno poznavanje elektronskih in elektri¢nih sistemov,

3. osnovno poznavanje robotskega sistema.
1.2 Predvidena uporaba

Senzor je zasnovan za merjenje sil in navorov ter se namesti na kon¢ni efektor robota. Senzor
se lahko uporablja znotraj opredeljenega razpona merjenja. Uporaba senzorja zunaj
navedenega razpona se Steje za zlorabo. Podjetje OnRobot ne odgovarja za nobeno $kodo ali
telesne poskodbe, ki nastanejo zaradi zlorabe.

1.3 Pomembno varnostno obvestilo

Senzor spada med delno dokoncane stroje, zato je za vsako aplikacijo, katere del je senzor,
potrebna ocena tveganja. Pomembno je upostevati vsa varnostna navodila, navedena v tem
dokumentu. Varnostna navodila so omejena le na senzor in ne zajemajo varnostnih
previdnostnih ukrepov za celotno aplikacijo.

Celotna aplikacija mora biti zasnovana in montirana v skladu z varnostnimi zahtevami,
navedenimi v standardih in predpisih drzave, v kateri je nameséena aplikacija.

1.4 Opozorilni simboli

NEVARNOST:

Oznacuje zelo nevarno situacijo, ki lahko v primeru, da se je ne prepredi,
privede do telesne poskodbe ali smrti.

OPOZORILO:

Oznacuje potencialno nevarno elektri¢no situacijo, ki lahko v primeru, da se
je ne prepreci, privede do telesne poskodbe ali poskodbe opreme.

OPOZORILO:

Oznacuje potencialno nevarno situacijo, ki lahko v primeru, da se je ne
prepredi, privede do telesne poskodbe ali velike poskodbe opreme.

POZOR:

> P PP

Oznacuje situacijo, ki lahko v primeru, da se je ne prepreci, privede do
posSkodbe opreme.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Predgovor 7

OPOMBA:

Oznacuje dodatne informacije, kot so namigi in priporocila.

1.5 Tipografska pravila
V tem dokumentu se uporabljajo naslednja tipografska pravila.

Preglednica 1: Pravila

Pisava Courier Poti datotek in imena datotek, koda, vnos uporabnika in
sporocila racunalnika.

Posevna pisava Navedki in oznacevanje sklicev na slike v besedilu.

Elementi uporabniskega vmesnika, vkljutno z besedilom,

Krepka pisava . .
navedenim na gumbih v menijih.

Krepka, modra pisava Zunanje povezave ali sklici znotraj dokumenta.

<oglati oklepaji> Imena spremenljivk, ki jih je treba nadomestiti z dejanskimi
vrednostmi ali nizi.

1. Ostevil¢eni seznami Koraki postopka.

A. Abecedni seznami Opisi sklicev na slike.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2 Uvod

2.1 Vsebina dostave

Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit vsebuje vse, kar je potrebno za prikljucitev
senzorja sile/navora OnRobot na vasega robota UR.

Obstajata dve razlicici Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit, ki sta odvisni od razlicice
strojne opreme senzorja.

2.1.1 Komplet OnRobot (OptoForce) UR (v1)

Komplet OnRobot (OptoForce) UR v1 vsebuje naslednje:

e 6-osni senzor sile/navora OnRobot (OptoForce) (razli¢ica HEX-E v1 ali HEX-H v1)
e OnRobot (OptoForce) Compute Box

e Pogon USB OnRobot (OptoForce)

e Adapter-A

e Preobremenitveni vti¢

e Kabel senzorja (4 noZice M8 — 4 noZice M8, 5 m)

e Napajalni kabel Compute Box (3 noZice M8 — z odprtim koncem)
o Napajanje Compute Box

e Kabel UTP (RJ45 - RJ45)

e Kabel USB (Mini-B —tip A)

e Kabelsko uvodnico PG16

e Plasticno vrecko, ki vsebuje:

Nosilec kabla

Vijaka M6x30 (2 kosa)

Vijake M6x8 (10 kosov)

Vijake M5x8 (9 kosov)

Vijake M4x8 (7 kosov)

Vijake M4x12 (2 kosa)

N o vk~ w N oe

Podlozke M4 (8 kosov)

2.1.2 OnRobot UR Kit (v2)

Komplet OnRobot UR v2 vsebuje naslednje:

1. 6-osnisenzor sile/navora OnRobot (razli¢ica HEX-E v2 ali HEX-H v2)
2. OnRobot Compute Box

3. Pogon USB OnRobot

4. Adapter-A2

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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11.
12.
13.
14.
15.
16.

Kabel senzorja (4 noZice M8 — 4 nozice M8, 5 m)

Napajalni kabel Compute Box (3 noZice M8 — z odprtim koncem)
Napajanje Compute Box

Kabel UTP (RJ45 - RJ45)

Kabelsko uvodnico PG16

. Plasti¢no vrecko, ki vsebuje:

Nosilec kabla z vgrajenim vijakom
Vijake M6x8 Torx (6 kosov)
Vijake M5x8 Torx (9 kosov)
Vijake M4x6 Torx (7 kosov)
Podlozke M6 (6 kosov)

Podlozke M5 (9 kosov)

OPOMBA:

Uvod 9

Od sredine septembra 2018 dalje kabel USB (Mini-B — tip A) ni priloZzen v
OnRobot UR Kit v2, vendar ga po potrebi lahko kupite posebe;j.

2.2 Opis senzorja

2.2.1 HEX-E v1in HEX-H v1

Senzor je sestavljen iz ohisja senzorja, adapterja in preobremenitvenega vtica. Prikljucek

kabla senzorja, nosilec kabla in oznacevalci za referenéni okvir so na ohisju senzorja. Orodje

se pritrdi neposredno na ohisje senzorja, na vmesnik orodja. Senzor se z adapterjem pritrdi

na prirobnico robotskega orodja.

OnRobot © 2018
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Preobremenitveni vtic

Vmesnik orodja

Oznacevalniki
referencnega okvirja

Prikljucek za
kabel senzorja

Adapter, vmesnik robota

2.2.2 HEX-E v2 in HEX-H v2

Senzor je sestavljen iz ohiSja senzorja, adapterja in preobremenitvenega vtica. Prikljucek
kabla senzorja, nosilec kabla, protiprasna zatesnitev, serijska Stevilka in oznacevalci za
referencni okvir so na ohisju senzorja. Orodje se pritrdi neposredno na ohisje senzorja, na
vmesnik orodja. Senzor se z adapterjem pritrdi na prirobnico robotskega orodja.

Preobremenitveni vtic

Vmesnik orodja

Protiprasna zatesnitev

Serijska Stevilka

Prikljuéek za /"
kabel senzorja

Adapter, vmesnik robota

Oznacevalniki
referenénega okvirja

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.3 Montaia

.....

ali robota.

2.3.1 HEX-E v1 in HEX-H v1

Senzor montirajte po naslednjem postopku:

1.
2.

5.

Pritrdite adapter-A na robota s Stirimi vijaki M6x8. Uporabite navor privitja 6 Nm.

Pritrdite senzor na adapter s petimi vijaki M4x8 s podlozkami M4. Uporabite navor
privitja 1,5 Nm.

Pritrdite kabel na senzor z nosilcem kabla in enim vijakom M4x12 ter podlozko M4.
Uporabite navor privitja 1,5 Nm.

Pritrdite vti¢ na senzor z enim vijakom M6x30. Uporabite navor privitja 6 Nm.

Legenda: 1 —prirobnica robotskega orodja, 2 — adapter A, 3 — vijaki M6x8,
4 —vijaki M4x8, 5 — preobremenitveni vtic, 6 — vijak M6x30, 7 — senzor,
8 — podlozka M4, 9 — vijak M4x12, 10 — nosilec kabla

Pritrdite orodje na senzor po navodilih proizvajalca orodja.

A Preobremenitvena zascita ne deluje popolno, ¢e orodje ni povezano s
senzorjem prek ravne povrsine.

2.3.2 HEX-E v2 in HEX-H v2

Senzor montirajte po naslednjem postopku:

1.

Pritrdite adapter-A2 na robota s stirimi vijaki M6x8 Torx s podlozkami M6. Uporabite
navor privitja 6 Nm.

Pritrdite senzor na adapter s petimi vijaki M4x6. Uporabite navor privitja 1,5 Nm.

Pritrdite kabel na senzor z nosilcem kabla in enim vijakom M4x12. Uporabite navor
privitja 1,5 Nm.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Legenda: 1 — prirobnica robotskega orodja, 2 — adapter — A2, 3 — podlozka M6, 4 —
vijaki M6x8 Torx, 5 — senzor, 6 — vijaki M4x6 Torx, 7 — nosilec kabla

4. Pritrdite orodje na senzor po navodilih proizvajalca orodja.

OPOMBA:

Preobremenitvena zascita ne deluje popolno, ¢e orodje ni povezano s
senzorjem prek vmesnika, opisanega v ISO 9409-1-50-4-M6.

2.4 Kabelske povezave
Senzor povezite po naslednjem postopku:

1. Povezite kabel M8 s 4 noZicami (dolZine 5 m) s senzorjem. Poskrbite, da so luknje na
kablu poravnane z noZicami na prikljucku senzorja.

OPOMBA:
Kabla ne obracajte; obracajte le zaklep prikljucka.

2. Pritrdite kabel na robota s kabelskimi sponami.

OPOMBA:
Poskrbite, da je okoli spojev na voljo dodatna dolZina kabla, ki
zadostuje za upogibanje.

3. Compute Box namestite v bliZino ali notranjost krmilne omare robota UR ter
povezite kabel senzorja M8 s 4 noZicami. PriloZzeno kabelsko uvodnico lahko
uporabite za napeljavo kabla v krmilno omaro UR.

4. Povezite vmesnik ethernet Compute Boxa z vmesnikom ethernet krmilnika UR s
prilozenim kablom UTP.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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5. Za napajanje Compute Boxa iz krmilne omare UR uporabite kabel M8 s 3 nozZicami
(dolzine 1 m). Prikljucite rjavi kabel na 24 V in ¢rni kabel na 0 V.

Napajanje Vhodi za konfiguriranje Izhodi za konfiguriranje
PWR || 24V H 24V | ov | oV |
GND | Cio H | Cl4 | CO0O | m CO4 |
24V | 24V |24V | ov | ov |
oV | Cl1 W | CI5 | CO1 | m CO5 |
24V |m |24V | W ov |m [0V ]
CI2 m | Cl6 [ | CO2 |'m |[CO6 |m
24V |m |24V | W ov |m [0V ]
CI3 m | Cl7 [ | co3 |m | CO7 |m

Za dodatne informacije glejte dokumentacijo UR.

6. lzvedite ustrezne nastavitve na Compute Boxu in robotu UR. Privzeti naslov IP

Compute Boxa je 192.168.1.1; Ce ga Zelite spremeniti, glejte Spreminjanje IP

Compute Boxa.

2.5 Zdruiljivost UR

Poskrbite, da je v krmilniku robota namescen PolyScope razlicice 3.5 ali novejse (deluje do

razlicice 3.7).

V PolyScope, razlicici 3.7, obstaja napaka, zaradi katere se moznost Shrani vcasih ne pojavi

pravilno. V tem primeru se napaki izognite z uporabo moznosti Shrani kot.

2.6 Namestitev vticnika URCap

Za nalaganje primerov OnRobot in namestitev vti¢nika OnRobot URCap sledite naslednjemu

postopku:

1. Vstavite pogon USB OnRobot v rezo USB na desni strani u¢nega obeska.

Ve

UNIVERSAL
ROBOTS

UNIVERSAL ROBOTS

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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2. Pojavi se pogovorno okno s sporocilom, ki zahteva vase dovoljenje za nadaljevanje
kopiranja primerov OnRobot in datoteke URCap v mapo
programs/OnRobot_UR_Programs.

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

Za nadaljevanje tapnite Install.

3. Nato izberite moZnost Nastavitev robota v glavnem meniju in nato moznost

Nastavitev URCaps.

4. Tapnite znak +, da poiscete na novo prekopirano datoteko OnRobot URCap. Najdete

jovmapi programs/OnRobot UR Programs. Tapnite Odpri.

5. Nato je treba sistem znova zagnati, da se spremembe uveljavijo. Tapnite gumb

Ponovni zagon in pocakajte, da se sistem znova zaZene.

Nastavitev robota 7

Zagon robota

URCaps

Aktivni URCaps

Jezik

Posodobi

Nastavi geslo

Omrezje

‘ Kalibriranje zaslona
‘ URCaps

‘ Nazaj

@ FT- OnRobot

Informacije URCap

L+ I

6. Inicializirajte robota.

OPOMBA:

Za vec informacij o namestitvi URCap glejte dokumentacijo UR.

Nadaljujte z Nastavitev vticnika URCap.

OnRobot © 2018
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Uvod 15

2.7 Nastavitev vticnika URCap

Izberite zavihek Namestitev in nato izberite Nastavitev OnRobot FT. PrikaZe se naslednji
zaslon:

astavitev OnRobot FT |

Pocakajte nekaj sekund, da programska oprema samodejno odkrije senzor OnRobot, ki je na

voljo. Ikona pescene ure g oznacuje, da odkrivanje poteka.

Po zakljucku se izbere in samodejno preizkusi prva najdena naprava, nato pa se prikaze
naslednji zaslon:

Izbrani naslov IP » -
192.168.1.1 [¥] omogoéi vse funkcije

Odkrite naprave

192.168.1.1 - HEXEALOS H' \ o
h—y

Serijska Stevilka [¥] Omogoéi prekrivanje
HEXEALQS

= Driite gumb za omogocitev rocnega
Zdravje sistema senzorjev vodenja
QK

Casovni iztek rocénega vodenja: EI ]

Razlitica Compute Box
401

IP robota UR
182.168.1.102

Maska podomrezja robota UR
255,255.255.0

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Ilkona v redu % prikazuje, da je bila naprava najdena in samodejni preizkus uspesen, zato je
naprava pripravljena za uporabo.

Ce ni najdena nobena naprava ali pa je med samodejnim preskusom prislo do napake, se

prikaZze ikona za napako 0 . Za odpravljanje napak glejte Napaka pri nastavitvi vticnika
URCap.

OPOMBA:

I
Odkrivanje lahko ro€no znova zaZenete s tapom na ikono za osveZitev x/.

Ce je na voljo ved naprav, lahko vnaprej izbrano napravo spremenite z
uporabo spustnega menija Odkrite naprave.
Stanje in osnovne informacije o povezani napravi so prikazane na levi strani:

Izbrani naslov IP: prikazuje naslov IP izbrane naprave. Pri uporabi tovarniskih

nastavitev v Compute Box je vrednost 192.168.1.1.
Stanje: prikazuje OK ali sporocilo o napaki v primeru napac¢nega delovanja.
Serijska stevilka: serijska Stevilka naprave OnRobot.

Zdravje sistema senzorjev: prikazuje OK ali sporocilo o napaki v primeru napacnega

delovanja.

Razlicica Compute Box: razli¢ica programske opreme Compute Boxa. Ta se mora

ujemati z razli¢ico URCap. Ce se razli¢ici ne ujemata, posodobite Compute Box.

PrikaZejo se trenutne omrezne nastavitve robota UR, ki vam pomagajo pri odpravljanju tezav
ob morebitnih napakah:

IP robota UR: prikazuje trenutni naslov IP robota. Pri uporabi tovarniskih nastavitev

v Compute Box mora biti vrednost 192.168.1.x.

Maska podomrezja robota UR: trenutna maska podomrezja robota. Pri uporabi

tovarniskih nastavitev v Compute Box mora biti vrednost 255.255.255.0.
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Nastavitve ro¢nega vodenja so spodaj levo:

Potrditveno polje Drzite gumb za omogocitev rocnega vodenja: ¢e je oznaceno

(privzeta vrednost), je treba med ro¢nim vodenjem gumb za omogocitev rocnega
vodenja nenehno drzati. Ce ni oznaceno, se lahko ro¢no vodenje zaéne s tapom na
gumb za omogocitev in konca s ponovnim tapom na gumb za omogocitev.

Casovni iztek roénega vodenja: po nastavljeni vrednosti ¢asovnega izteka (v
sekundah) se ro¢no vodenje samodejno ustavi. Privzeta vrednost je 0 in to pomeni,
da je ¢asovni iztek neomejen.

OPOMBA:

Po namestitvi naprave je treba spremembe shraniti z gumbom H
NaloZi/Shrani, da postanejo del trenutne namestitve.

Za prikaz vgrajene pomoci kliknite na ikono vprasaja .
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3 Uporaba vticnika URCap

3.1 Spremenljivke povratnih informacij OnRobot

Ta razdelek vsebuje prikaz preprostih funkcij s pomocjo primera programa. Program

prikazuje, kako pridobiti podatke iz senzorja OnRobot in kako vrednosti sile/navora senzorja
nastaviti na nic.

1. Kliknite Program robota.

Program robota |

2. Kliknite Nov program.

3. lzberite zavihek Struktura.
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4. Pritisnite gumb Pocakaj, da preprecite neskonéno zanko v programu.

———————————
[ Spremenlj

Izberite ukaz Po€akaj v strukturi programa.
Izberite zavihek Ukaz.

Nastavite Po€akaj na 0,01 sekunde.

O N o wu

Pritisnite gumb Predvajaj, da izvrsite program.

e Poéakaj sekund

9. lzberite zavihek Spremenljivke.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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5] Datotel@ Hand M.u 11:13:44 CCCC 9
Program rNamestitev rPremikm Dnevnik ‘
=unnamed= Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
¥V Program robota Pogisti
= e A Spremenljivka = ] Vrednost
F3D 0.21241
Fx -0.07578
Fy 0.00000
Fz 0.19844
T2D 0.00610
T 0.00125
Ty 0.00585
Tz -0.00052
bFT [0.08073, 0.00498, -0.19641, -0.00127, 0.00593, 0.00064]
of_return 0
tFT [-0.07578, 0.00000, 0.19844, 0.00125, 0.00595, -0.00052]

RePLa—>
O[] (] oo o T

Vidne so vrednosti sile in navora. Te spremenljivke lahko uporabite v kateremkoli programu.

Te spremenljivke se samodejno posodabljajo s priblizno frekvenco 125 Hz:

e F3D: dolZina vektorja 3D sile F3D = sqrt (Fx? +Fy? +Fz?) (N)

e Fx: vektor sile v smeri X v Newtonih (N)

e Fy: vektor sile vsmeri Y v Newtonih (N)

e Fz: vektor sile v smeri Z v Newtonih (N)

e T3D: dolZina vektorja 3D navora T3D = sqrt (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: navor v smeri X v Newton metrih (Nm)

e Ty: navor v smeri Y v Newton metrih (Nm)

e Tz: navor v smeri Zv Newton metrih (Nm)

e bFT: vrednosti sile in navora, izracunane v koordinatnem sistemu podstavka, v
polju v Newtonih (N) in Newton metrih (Nm)

e of_return: spremenljivka, ki se uporablja za shranjevanje rezultata ukazov
OnRobot

e tFT: vrednosti sile in navora, izraCunane v koordinatnem sistemu orodja, v polju
v Newtonih (N) in Newton metrih (Nm)
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3.1.1 Ucinki poloZaja TCP

Navori se izracunajo na podlagi srediS¢ne tocke orodja, kar pomeni, da je navor, povzrocéen z
izmerjenimi silami, izracunan v sredis$¢ni tocki orodja in ne na ploskvi senzorja. Ucinke
poloZaja TCP na izmerjeni navor si oglejte na nasledniji sliki.

.
TCP

i

"~
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3.2 Orodna vrstica za ro¢no vodenje OnRobot

Po vklopu robota UR je viden zacetni zaslon PolyScope. Po 20 sekundah se zgoraj desno
pojavi orodna vrstica za ro¢no vodenje OnRobot, e je aktivirana.

(E) Hand G"‘l",urabniéki vmesnik robota PolyScope ©

Prosimo, izberite

‘ Zazeni program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS re——

‘ Nastavitev robota ‘

‘ Zaustavi robota ‘

OPOMBA:

Nekajsekundni pojav rumenega opozorilnega znaka @'“‘ M' med
zagonom je normalen. Ce ne izgine, preverite nastavitve naprave v razdelku
Nastavitev vti¢nika URCap.

Za aktiviranje funkcij v orodni vrstici tapnite na katerikoli del orodne vrstice. Orodna vrstica

v s R v . - | Ly .
se razsiri in pojavijo se razpoloZljive osi, gumb za omogocitev ‘O , gumb nic }”Bh{ in gumb za

pripenjanje na osi

Za izbiro osi pritisnite ustrezen element. V naslednjem primeru sta izbrana elementa Xin Y,
da se premikanje omeji vzdolz osi X in Y (ploskovno):

@ Hand Guideu ﬁﬁ' ﬁlﬂlﬁl@l‘a"lgﬁl

Iy

OPOMBA:

Uporablja se koordinatni sistem orodja.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Ce Zelite izbrano os deaktivirati, znova pritisnite element.

OPOMBA:

Osi lahko aktivirate ali deaktivirate med ro¢nim vodenjem.

Za zaCetek ro¢nega vodenja robota UR se najprej prepricajte, da se orodja ne dotikate, nato
T e v | L v .
pa pritisnite in pridrzite gumb za omogoutev‘o‘. Med zaganjanjem ro¢nega vodenja se

.o vy . . v, |
gumb spremeni v ikono pescene ure ‘E‘ Pocakajte, da gumb za omogocitev ‘O‘ postane
zelen, nato pa ro¢no vodite robota s pomocjo senzorja prstov OnRobot.

OPOMBA:

. .. . v . Y. |

Poskrbite, da se pred aktiviranjem ro¢nega vodenja (gumb za omogocitev ‘Q‘
zelen) orodja ne dotikate, sicer se lahko robot vede nenormalno (npr. robot se
lahko premika brez uporabe zunanije sile). V tem primeru pritisnite gumb nic

}”a“{, ko se orodja ne dotikate.

Poskrbite, da gumba nic }”Bh{ ne uporabite, ko se orodja dotikate.

.. v . . . | .

Za prekinitev ro¢nega vodenja robota UR sprostite gumb za omogocitev ‘O‘ Takoj po
- . v . . | .. .

deaktiviranju ro¢nega vodenja se gumb za omogocitev ‘O‘ deaktivira za 1 sekundo in

spremeni v ikono peS¢ene ure ‘8‘

OPOMBA:

Za zagotovitev optimalne uporabniske izkusnje med uporabo rocnega
vodenja drsnik za hitrost robota vedno nastavite na 100 %.

Gumb nic }”ah{je namenjen uporabi v primerih, ko se med ro¢nim vodenjem spremeni
usmerjenost orodja, da se lahko nevtralizirajo ucinki teZznosti ali sprememb obremenitve
robota.

Gumb za pripenjanje na osi b zavrti osi koordinatnega sistema orodja, da se poravnajo z
najblizjimi osmi koordinatnega sistema podstavka, ne glede na pozitivno ali negativno smer.
To uporabniku omogoci, da orodje po roénem vodenju nastavi v povsem vodoraven ali

navpicen poloZzaj.
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3.3.1

F/T Sredina

ewv e
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Robota premika vzdolZ dane osi, dokler ne naleti na oviro. Po trku se premika v nasprotni
smeri, dokler ne pride do naslednjega trka. Nato robot izracuna sredinsko to¢ko med dvema

mejnima tocka

ma in se premakne v to tocko.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zadetku ukaza
F/T Nadzor in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T Nadzor ne
dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo deloval ustrezno.

& Datoteka

Program | Namestitev | Premik | V/I | Dnevnik |

12:34:24

cccec @

OnRobot_HEX

Ukaz | Grafika | struktura | Spremenljivke |

=T Vmesna
= F/T Wstavi del
= F/T Pritrdi in zawrti
= F/T Wstavi skatlo
= [T Sredina
WV HTISC
= F/TWmesna tocka
= F/TVmesna tocka
= F/TV¥mesna tocka
W F/T Premakni
= F/T Pot
W FT Premakni
= F/T Pot
W F/T Nadzor
= Potaka] 1.0
¥ F/T Nadzor
= Pocakaj: 1.0
W F/T Namestitev
¢ % Premik|
® Waypoint_1
= F/T Vstavi del
= F/T Wstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Pritrdi in zawrti
= F/T Vstavi Skatlo

= KT Sredina
< i IO

~ |F/T Sredina

Ime ukaza

Os Razdalja iskanja
X I~ mm
Abselutne

Fx Ty

Hitrost iskanja (A, B) Pospesevanje
30| mm/s mm/s?
—| Hitrost premikanja (C) Upogasnjevanje
rnmfs 1200( mm/s?

Ustvari opozorilo, ko je dosezena omejitev

Sl r

@robot

Koordinatni sistem

[Podstavek

=]

Tz
Mm

imulacija
° Pravi robot

A ] o

| 4 Nazaj || Naprej 5 |

Os: opredeljuje, ali bo izveden raven premik vzdolZ osi X, Y ali Z ali kroZzen premik (RX, RY ali
RZ). Izberete lahko samo eno os.

Razdalja iskanja: razdalja od zacetne tocke, do katere lahko ukaz premakne robota (v obe
smeri). Poskrbite, da je ta dovolj velika, sicer ne boste nasli ustrezne sredis¢ne tocke.

OnRobot © 2018
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Omejitve sile/navora (Fx, Ty, Tz): to je omejitev zaznavanja. Nastavljena os opredeljuje
razpoloZljive vrednosti sile/navora, ki se lahko uporabijo kot omejitev.

Potrditveno polje Absolutno: e je oznaceno, bo preverjena tudi oznaka vrednosti sile
ali navora, ne samo moc.

OPOMBA:

Isto¢asno je lahko aktivna samo ena od moznosti sile/navora. Ce Zelite
spremeniti uporabljeno moZnost, prejSnjo pocistite (izbriSite vsebino polja) in
nato nastavite novo.

Hitrost iskanja A, B: hitrost premikanja med iskanjem trka.

OPOMBA:

Pri delu s trdimi predmeti (kot so kovinske povrsine) je v fazi iskanja
primernejsa uporaba manjse hitrosti, da se prepreci prekoracenje zaradi
gibalne moci robota in orodja.

Hitrost premikanja C: hitrost premikanja proti sredis¢ni tocki po njenem izracunu.

Pospesevanje: parameter pospeSevanja premikanja (skupni parametri vzdolZ odsekov A, B in
Q).

Upocasnjevanje: parameter upocasnjevanja premikanja (skupni parametri vzdolz odsekov A,
BinC).

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in od¢itavanje
senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek ali Orodje (glede na referencne okvirje UR).

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se po doseganju ali preseganju nastavljenih
omejitev prikaze pojavno sporotilo (blokiranje) (srediééne tocke ni mogoée naijti). Ce je
sredis¢na tocka najdena, se opozorilo ne prikaze.

Ce je onemogoteno, se pojavno sporoéilo ne prikaZe, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T.
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Ukaz F/T Nadzor je namenjen predvsem zagotovitvi preprostih funkcij za programerje

aplikacij, ki zelijo razviti aplikacije z nadzorom sile, kot so poliranje, strganje ali brusenje.

Velika podskupina teh aplikacij morda zahteva ohranjanje enakomerne sile/navora v
opredeljeni smeri med premikanjem.

Ukaz poskusi ohraniti enakomernost nastavljenih vrednosti sile/navora vzdolz/na oseh, za
katere je bila nastavljena skladnost, med izvajanjem ukazov v okviru F/T Nadzor. Ukaz
F/T Nadzor ne nadzoruje sil v smeri, v kateri se premika orodje z uporabo ukazov F/T
Premakni, F/T I&¢i, in F/T Pot.

OPOMBA:

V UR vgrajenih ukazov Premakni v okviru ukaza F/T Nadzor ni mogoce
uporabljati. Za premik robota v okviru nadzora sile uporabite ukaz ¥/ T
Premakni aliF/T I&c&i.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zaCetku ukaza

F/T Nadzor in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T Nadzor ne
dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo deloval ustrezno.

&} Datoteka

Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |

12:32:58 CCcCC O

OnRobot_HEX

= Pocakaj: 1.0 |
= poseli=get_actual_tc—
Program robota
= F/T Mi¢
= F/T Mastavi obremenit
W FIT I5Ci
=F/T Pot
W FIT Namestitev
¢ W F/T Nadzor
§ W F/T Premakni
=FTVmesna|=—
= F/T Wstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Vstavi katlo
= F/T Sredina
W ORI I8EI
= FTWmesna todka
= FTVmesna tocka
=F/TVmesna tocka
W F/T Premakni
=F/TPot
W FIT Premakni
=F/T Fot
W F/T Madzor
=Pocfakaj; 1.0
W F/T Nadzor —

- -
] [ rl

<
CIE TN

Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

F/T Nadzor

Ime ukaza

@robot

Skladna os Koordinatni sistem

L Fx O Podstavek ‘V|
M Nm

OFy Oty
i MNm

Fz Tz

[ on Nm

[] Prikazi napredne moznosti

P izboljSanje F
P izboljifanje T
‘

imulacija .
R T —t

| 4 Nazaj || Naprej 5 |
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Skladna os Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ: izbira osi, ki mora biti skladna. Ce je os omogo&ena
(skladna), je premikanje vzdolZ/po tej osi nadzorovano glede na silo/navor, sicer pa se
nadzoruje (neskladen) poloZaj. Omogocena os se nadzoruje tako, da se ohrani enakomerna
nastavljena vrednost sile/navora. Izbrati je treba vsaj eno skladno os.

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in od¢itavanje
senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek, Orodje, Po meri (Podstavek) Po
meri (Orodje) (glede na referencne okvirje UR). Koordinatni sistemi po meri se
izraCunajo iz osnovnega koordinatnega sistema in dodelijo se jim vrednosti Nagib, Naklon
ter Zasuk. V koordinatnem sistemu po meri (Podstavek) lahko uporabite tudi gumb Pridobi
usmerjenost TCP, da dolocite usmerjenost koordinatnega sistema z usmerjenostjo
trenutnega TCP. Za preizkus usmerjenosti lahko uporabite gumb Obrni orodje v to
usmerjenost [ZADRZI].

P izboljsanje F: krmilnik sile se lahko uskladi s tem proporcionalnim parametrom izboljsanja.
Ce pride do prekoracenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izbolj$anja (npr.: 0,5).

P izboljSanje T: krmilnik navora se lahko uskladi s tem proporcionalnim parametrom
izbolj$anja. Ce pride do prekoracenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izbolj$anja
(npr.: 0,5).

Potrditveno polje PrikaZi napredne moznosti: Ce je oznaceno, je na voljo ve¢ moznosti:

& Datoteka 12:33:01 CCCC O
Program | Namestitev [ Premik | V/I | Dnevnik |

OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | struktura | Spremenljivke |
= Podakaj: 1.0 o

= poseli=get_actual tq—| F/T Nadzor

Program robota

= FT NiE Ime ukaza
= F/T Nastavi obremenit I:l ) robot
W F(T I5CI
=F/TFot Skladna os Koordinatni sistem
¥ F/T Namestitev Po meri (podstavek) -
¢ W F/T Nadzor [ Fx LT | - [~]
¢ ¥ F/T Premakni Magib (X) Naklon () Zasuk (Z)
=F/TVmesna|= | | 0|° | 0|‘7 | o}°
= FIT Vstavi del CIFy Oy
= F/T Pritrdi in zavrti | Pridobi usmerjenost TCP |
= F/T Vstavi skatlo

= F/T Sredina Fz Ot |
W RIT I5CI : M
=F/TVmesna tocka
=F/Tvmesna totka
= F/TVmesna tocka

Obrni orodje v to usmerjenost [ZADRZI] |

PrikaZi napredne monosti

W F/T Premakni P izboljSanje F | izboljfanje F D izbolj$anje F

=T Pot L1 L9 [ q
W F/T Premakni

=F/T Pot Pizboljifanje T |izboljSanje T D izbolj$anje T
¥ FIT Nadzor [ 1] \ of [ o

=Pocakaj 1.0
WV FIT Nadzor —
4] Il |

i Iﬁ Nazaj Maprej

© Pravi robot IE |i| Hitrost 100% | -« i || prej B |

I izbolj$anje F: krmilnik sile se lahko uskladi s tem integralnim parametrom izboljsanja. Ce
pride do prekoracenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izboljsanja.

l izboljSanje T: krmilnik navora se lahko uskladi s tem integralnim parametrom izboljsanja.
Ce pride do prekoracenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izbolj$anja.
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D izboljsanje F: krmilnik sile se lahko uskladi s tem izpeljanim parametrom izbolj$anja. Ce
pride do prekoracenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izboljsanja.

D izboljanje T: krmilnik navora se lahko uskladi s tem izpeljanim parametrom izbolj$anja. Ce
pride do prekoracdenja ali vibracij, poskusite zmanjsati vrednost izboljsanja.

Ta ukaz nima povratne vrednosti.

Smernice za nastavitve krmilnika sile/navora PID:

Krmilnik sile/navora PID nenehno izracunava vrednost napake sile/navora, ki ga izmeri
senzor, v primerjavi z vrednostmi, nastavljenimi z ukazom F/T Nadzor, ter izvaja
popravke glede na navedeno napako.

P izboljSanje: proporcionalni izraz proizvede popravek, ki je proporcionalen glede na
vrednost trenutne napake. Povecanje tega parametra ima naslednje ucinke: hitrejsa
reakcija, prekomerna reakcija, manjsa napaka, poslabsanje stabilnosti.

| izboljSanje: integralni izraz proizvede popravek, ki je proporcionalen na magnitudo in
trajanje vrednosti prejsnjih napak. Povecanje tega parametra ima naslednje ucinke:
hitrejsa reakcija, prekomerna reakcija, manjsa napaka, poslabsanje stabilnosti.

D izboljsanje: izpeljani izraz proizvede popravek, ki je proporcionalen na naklon ali
spreminjajoco se hitrost vrednosti prejSnjih napak. Povecanje tega parametra ima
naslednje ucinke: manjsa prekomerna reakcija, povecanje stabilnosti.

Ce je nadzor sile prepocasen, kar pomeni, da orodje ob&asno zapusti povr$ino, namesto
da bi se je stalno dotikalo, poskusite povecati vrednosti P izboljSanje in | izboljSanje.

Ce se nadzor sile pretirano odziva na spremembe, kar pomeni, da orodje odskakuje od
povrsine, poskusite zmanjsati P izboljSanje (ali D izboljSanje, Ce je nad 1).

Ce se nadzor sile prepocasi odziva na spremembe, kar pomeni, da povriino po dotiku e
naprej mocno potiska, poskusite zmanjsati | izboljSanje.
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V sploSnem se priporoca uporaba naslednjih vrednosti:

P izboljSanje < 5
| izboljSanje < 0,25

D izboljsanje < 1

el S

Razmerje P izboljsanje/I izboljSanje = 10

Vrednosti, ki se lahko uporabijo kot osnova za uglasevanje, so:
P izboljsanje F =1, | izboljSanje F = 0,1, D izboljsSanje F=0,3

P izboljsanje T =0,2, | izboljSanje T =0, D izboljSanje T=0
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Ukaz F/T Nalaganje vsebuje funkcionalnosti NaloZi in RazlozZi.

Vrsta: izbirnik med NaloZi F/T in RazloZi F/T.

3.3.3.1 F/T Skladovnica

Ukaz F/T Skladovnica poskusi najti vrh skladovnice, nato pa izvrsi uporabnikovo

zaporedje postavljanja (na primer odpiranje oprijemala) ter konca. Kontrolira, koliko

predmetov je naloZenih, kar olajsa upravljanje, Ce je skladovnica polna. Deluje tudi s

predmeti razliéne debeline.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic na zaCetku ukaza
F/T Skladovnica in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T
Skladovnica ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo

deloval ustrezno.

&) Datoteka

Program | Namestitev | Premik | VI | Dnevnik |

12:26:58

cccec @

OnRobot_HEX_Stacking] Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

¥ PredZacetkom
=Pocakaj 1.0
= stack_pose=Point_1
= destack_pose=Point_g IMe ukaza

F/T Nalaganje

rsta

¥ Program robota | |

@robot

[FT skiadovnica (]

=F/T Ni¢

= stack items=0 Koordinatni sistem

= destack_items:=0

[Podstavek [+]

¢ W Ponowi 1-krat

# ¥ F/T Razlaganje Zatetni polozaj (SP)

|stack7pose

= Pojavno okno
§ W F/T Skladovnica

= Pojavno okno

=F/T Ni¢
= stack_items=0 s
= destack_items:=0 :
¢ W Ponovi 1-krat L .
¢ W F/T Razlaganje Naﬂeca FEEEIEAR (EH
= Pojavno okno mm
§ W F/T Skladovnica Hitrost
= Pojavno okno
30| mm/s

Omejitev sile
-l

‘Ell i D

(npr.: p[1, 2, 0, 0, 0, 0] ali spremenljivka)

Ustvari opozerilo ob preseganju omejitev

Spremenljivka Stevila predmetov
[stack items -]

(npr.: item_1, poloZiitem_1 := 0 v pred
zacetkom)
[] Zaéni na SP [] konec na SP

Debelina predmeta (i)

Najvedje Stevilo predmetowv
o
Pospesevanje Upocasnjevanje
1200\ mm/s? 1200/ mm/s?

Omejitev navora Mnozilnik premikanja
-

o Pravi robot

IE |i| Hitrost ==————={_l100%

| 4 Nazaj || Naprej B |

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in od¢itavanje

senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek ali Orodje (glede na referencne okvirje UR).

Zacetni polozaj (SP): zacetni poloZaj se lahko opredeli s konstanto, kot je

pll,2,3,4,5,6],alisspremenljivko. Ta mora biti visji od vrha polne skladovnice.

Spremenljivka Stevila predmetov: spremenljivka, ki se uporablja za kontrolo, koliko

predmetov je bilo uspesno naloZenih. Na tem mestu vnesite ime spremenljivke, ki ste jo prej

opredelili, in njeno vrednost nastavite na 0. (Npr.: uporabite vgrajen ukaz Dodelitev UR

item 1

:= 0 vrazdelku Pred zacetkom svojega programa).

Os: os, vzdolZ katere se izvaja nalaganje (X,Y ali Z).
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Zacni na SP: Ce je ta moznost omogocena, bo ukaz ob zacetku izvajanja izvedel premik v
zacetni polozaj (SP).

Konec na SP: e je ta moZnost omogocena, bo ukaz ob koncu izvajanja izvedel premik v
zacetni polozaj (SP).

Najvecja razdalja (D): razdalja ustavljanja vzdolz opredeljene osi. Meri se iz zaCetnega
poloZaja (SP) in mora biti vecja od velikosti celotne skladovnice. Znak opredeljuje smer
nalaganja vzdolz dane osi.

Debelina predmeta (i): debelina predmetov, ki se nalagajo.

Najvecje stevilo predmetov: opredeljuje, koliko predmetov je treba naloZiti, torej koliko
naloZenih predmetov je v polni skladovnici.

Omejitev sile: omejitev sile za zaznavanje trka, da se najde vrh skladovnice.
Omejitev navora: omejitev navora za zaznavanje trka, da se najde vrh skladovnice.
Hitrost: hitrost premikanja med iskanjem vrha skladovnice. (m/s, rad/s)

OPOMBA:

Pri delu s trdimi predmeti (kot so kovinske povrsine) je v fazi iskanja
primernejSa uporaba manjse hitrosti, da se prepreci prekoracenje zaradi
gibalne moci robota in orodja.

PospesSevanje: parameter pospeSevanja premikanja.
Upocasnjevanje: parameter upocasnjevanja premikanja.

Mnozilnik premikanja: opredeljuje, kolikokrat se uporabi dana hitrost in omejitev
sile/navora, ko robot ne i$¢e vrha skladovnice, ampak se premika v/iz zaCetne tocke.

Ustvari opozorilo (...): e je omogoceno, se prikaze pojavno sporocilo (blokiranje), ¢e
naslednji predmet ni najden ali pa je skladovnica polna.

Ce je onemogoceno, se pojavno sporocilo ne prikaze, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T.
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3.3.3.2 F/T Razlaganje

Ukaz F/T Razlaganje poskusinajti vrh skladovnice, nato pa izvrsi uporabnikovo
zaporedje pobiranja (na primer: zapiranje oprijemala). Kontrolira, koliko predmetov je
razloZenih, kar olajsa upravljanje, Ce je skladovnica prazna. Deluje tudi s predmeti razlicne
debeline.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zadetku ukaza
F/T Nalaganije in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T

Nalaganije ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo deloval
ustrezno.

& Datoteka

12:26:54

Program | Namestitev | Premik | Vil | Dnevnik |

ccce @

OnRobot_HEX_Stacking|

W PredZacetkom
=Pocfakaj; 1.0
= stack_pose=Point_1
= destack_pose=Point_J
¥ Program robota
= F/T Ni¢
= stack_items=0
= destack_items=0
¢ % Ponovi 1-krat
¢ ¥ [T Rezlaganie]
= Pojavno okno
¢ W F/T Skladownica
= Pojavno okno
= F/T Ni&

Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

F/T Nalaganje

\rsta
|FfT Razlaganje

Ime ukaza

[x]

@robot

Koordinatni sistem
|Podstavek

[x]

Spremenljivka stevila predmetov
|destack items

Zacetni poloZaj (SP)
|destack_pose
(npr.: p[1, 2, 0, 0, 0, 0] ali spremenljivka)

=]

(npr.: item_1, poloZiitem_1 .= 0 v pred
zacetkom)

= stack_items=0 0s éni
— Zacni na SP Konec na SP
= destack_items:=0 : = -
W Ponovi 1-krat . R
? 4V T Razlaganie W razdalja (D) Debelina predmeta (i) W Stevilo predmetov
= Pojavno okno i -n itlu -5
v Ff';5k|ad°V”;ca Hitrost Pospedevanje Upoéasnjevanje
ojavno okno mmis 1200| mm/s? 1200 mm/s?

Omejitev sile Omejitev navora Mnozilnik premikanja

Ustvari opozorilo ob preseganju omejitev

Q]

imulacija

o Pravi robot

| 4 Nazaj || Naprej = |

0] ] e ——m

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in odcitavanje

senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek ali Orodje (glede na referencne okvirje UR).

Zacetni polozaj (SP): zacetni poloZaj se lahko opredeli s konstanto, kot je
pl[0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.7], ali s spremenljivko. Ta mora biti visji od vrha polne
skladovnice.

Spremenljivka Stevila predmetov: spremenljivka, ki se uporablja za kontrolo, koliko
predmetov je bilo uspesno razloZenih. Na tem mestu vnesite ime spremenljivke, ki ste jo prej
opredelili, in njeno vrednost nastavite na 0. (Npr.: uporabite vgrajen ukaz Dodelitev UR

item 1 := 0 vrazdelku Pred zacetkom svojega programa).
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Os: os, vzdolZ katere se izvaja razlaganje (X,Y ali Z).

Zacni na SP: Ce je ta moznost omogocena, bo ukaz ob zacetku izvajanja izvedel premik v
zacetni polozaj (SP).

Konec na SP: e je ta moZnost omogocena, bo ukaz ob koncu izvajanja izvedel premik v
zacetni polozaj (SP).

Najvecja razdalja (D): razdalja ustavljanja vzdolZz opredeljene osi. Meri se iz zaCetnega
poloZaja (SP) in mora biti vecja od velikosti celotne skladovnice. Znak opredeljuje smer
razlaganja vzdolz dane osi.

Debelina predmeta (i): debelina predmetov, ki se nalagajo.

Najvecje stevilo predmetov: opredeljuje, koliko predmetov je treba razloziti, torej koliko
razloZenih predmetov izprazni skladovnico.

Omejitev sile: omejitev sile za zaznavanje trka, da se najde vrh skladovnice.
Omejitev navora: omejitev navora za zaznavanje trka, da se najde vrh skladovnice.
Hitrost: hitrost premikanja med iskanjem vrha skladovnice.

OPOMBA:

Pri delu s trdimi predmeti (kot so kovinske povrsine) je v fazi iskanja
primernejsa uporaba manjse hitrosti, da se prepreci prekoracenje zaradi
gibalne moci robota in orodja.

PospesSevanje: parameter pospeSevanja premikanja.
Upocasnjevanje: parameter upocasnjevanja premikanja.

Mnozilnik premikanja: opredeljuje, kolikokrat se uporabi dana hitrost in omejitev
sile/navora, ko robot ne is¢e vrha skladovnice, ampak se premika v/iz zaCetne tocke.

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaze pojavno sporocilo (blokiranje), ¢e
naslednji predmet ni najden ali pa je skladovnica prazna.

Ce je onemogoceno, se pojavno sporocilo ne prikaze, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T.
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3.3.4 F/T Pritrdi in zavrti

Najprej postavite predmet, ki ga je treba vstaviti v nastavek, v blizino vhoda v nastavek in ga
ustrezno usmerite. Konéni poloZaj in usmerjenost popravi ukaz F/T Pritrdi in
zavrti. Ukaz poskusi potisniti predmet z vnaprej opredeljeno omejitvijo sile, dokler ni
doseZena opredeljena globina vstavitve, nato pa prilagodi usmerjenost, ¢e je to potrebno.

OPOMBA:

Pomembno je nastaviti TCP (sredis¢no tocko orodja) na konici predmeta.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zadetku ukaza
F/T Pritrdi in =zavrti in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T
Pritrdi in =zavrti ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne
bo deloval ustrezno.

cccc @

& Datoteka 12:30:45

Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |

OnRobot HEX Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
W F/T Namestitey -
¢ ¥ F/T Nadzor H HEH H
Y i i || F/T Pritrdi in zavrti
= F/TVmesna Wrsta

Ime ukaza

’?—‘ @robot

= F/T Sredina

W F/T Isci
=F/TVmesna tocka
=F/TVmesna tocka
= F/TWmesna tocka

W F/T Premakni
=F/T Pot

W F/T Premakni
=F/T Pot

W F/T Madzor
=Pocfakaj; 1.0

W F/T Nadzor
=Pofakaj 1.0

W FIT Mamestitev

¢ W Premik)

o Waypoint_1

= F/T Wstavi del

= F/T Wstavi del

= F/T Pritrdi in zavrti

= |F/T Pritrdi in zavrti -
4] I}

EIy e

Sila potiskanja
o
Omejitev navora
[ o2l

|| Prikazi napredne moznosti

= F/T Vstavi del | | [Po meri [~]
= F(T Pritrdi in zavrti
= F/Tstavi Skatlo — skladnestv [¥]x ¥ RX RY RZ oseh

Razdalja (d)
i
Vrtenje (o)

s

Ustvari opozorilo, ¢e omejitev ni bila dosezena

imulacija

o Pravi robot

0] [ ] s oo

‘ 4 Nazaj || Naprej B ‘

Potrditvena polja Skladnost v X, Y, RX, RY, RZ oseh: vstavitev se izvede vzdolZ osi Z
koordinatnega sistema orodja. Za prevzem napake pri dolocanju poloZaja se lahko preostale
osi (XinY za pomikanje in X, Y, ter Z za vrtenje) nastavijo na prosto premikanje.

Sila potiskanja: ciljna sila, ki se uporabi za nadzor sile za rahlo potiskanje predmeta v

nastavek.
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Razdalja (d): razdalja od zacetne tocke vzdolz osi Z (v koordinatnem sistemu orodja).

Omejitev navora: v fazi vrtenja se ta omejitev uporablja za dokoncanje premikanja. Nizja kot
je omejitev, bolj previdno je vrtenje.

Vrtenje (a): kot vrtenja po osi Z koordinatnega sistema orodja.

Prikazi napredne moznosti: Ce je navedeno omogoceno, je na voljo ve¢ mozZnosti:

& Datoteka 12:33:48 CCCC O
Program rNamestitev rPremik rwr Dnevnik |
OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
§ W F/T Nadzor -
v ymiemse | F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Wstavi del Ime ukaza wrsta .
= F/T Pritrdi in zavrti [ | [Po meri [+] ' robot
= F/T Wstavi katlo
= F/T Sredina Skladnost v [¥] X [w] ¥ ¥IRX [¥]RY [w]RZ oseh
W FIT I8¢ =
=F/TVmesna totka Sila potiskanja Razdalja (d)
= F/TWmesna tocka N mrn
= F/TVmesna tocka
¥ F/T Premakni Omejitev navora Vrtenje (o)
=F/TPot Nm .
VFTP ki
Df;ﬁrignta n Preveri spremembo sile po Preveri cilini navor po
W F/T MNadzor . % g
v ?;;‘;ZI;?; 1.0 Ciljna sprememba sile Cilini navor
- . Hl I ]
=Pocfakaj; 1.0 - m
Y Fv{r Namekstltev I 1) [[] Uporabivrednost po meri za ciljni nawvor
? ¥ Fremik [0573]°s
@ Waypoint_L
= F/T Wstavi del IzboljSanje
= F(T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti =
= F/T Pritrdi in zawrti
= F(T Pritrdi rti > . o :
F |'rT i rml Lyl ond I ’|_ PrikaZi napredne moznosti
Ustvari opozorilo, €e omejitev ni bila dosezena

© rravi robot @ Ii‘mtroat —{_100% ‘ 4 Nazaj || Naprej B ‘

Preveri spremembo sile po: ko je predmet v bliZini dna nastavka, se aktivira »preverjanje
odskakovanja«. Omejitev, kako blizu je treba nastaviti predmet, v odstotkih Razdalje.

Preveri ciljni navor po: v rotacijski fazi, po nastavljenem odstotku kota Vrtenje (a), se
aktivira preverjanje ciljnega navora.

Ciljna sprememba sile: med vstavljanjem, po doseganju odstotka Preveri spremembo sile
po Razdalja, se aktivira preverjanje sile. Preverjanje sile se uporablja za nadzor, ali je
priklju¢ek potisnjen na dno nastavka. To se lahko nastavi z dodatno omejitvijo sile, ki je
vrednost Ciljna sprememba sile. Potisk ob dno nastavka je doseZen, ko je vrednost sile
enaka ali vecja od Sile potiska + Ciljne spremembe sile.
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Ciljni navor: nastavljena vrednost navora, ki ustavi rotacijsko fazo.

Uporabi vrednost po meri za ciljni navor: oznacite to moznost, da lahko nastavite
ciljni navor po meri.

Hitrost vrtenja: hitrost vrtenja v rotacijski fazi.

IzboljSanje: parameter izboljSanja nadzora sile in navora. Privzeta vrednost je 0,5. Manjsa
kot je vrednost, natanénejsi je nadzor nastavljene sile potiska.

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaze pojavno sporocilo (blokiranje), ¢e
vstavljanje ni bilo uspesno.

Ce je onemogoteno, se pojavno sporocilo ne prikaZe, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T.
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Izvedeni bodo vsi ukazi, vneseni pod F/T Namestitev, vendar se bo robot ustavil ob

doseganju ene od omejitev. Omejevanije sile se lahko kombinira z zunanjim
vhodno/izhodnim signalom (npr.: ustavi, ¢e Fz>5 IN digital_in[7] == Pravilno).

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zadetku ukaza
F/T Namestitev in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T

Namestitev ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo
zagotovil ustavitve pri dani omejitvi sile/navora.

& Datoteka

Program | Namestitev | Premik | v/ | Dnevnik |

12:33:04 CcCcccC O

OnRobot_HEX

= poseli=get_actual_fc]

Program robota

= F(T Nig

= F/T Nastavi obremenit]

W F/T I5CI
=F/TPot

W F/T Namestitev

¢ W F/T Nadzor
¢ W F/T Premakni

= FT\Vmesna

= F/T Wstavi del

= F/T Pritrdi in zavrti

= F/T Wstavi katlo

= F/T Sredina

W F/T I5Ci
=F/T Vmesna tocka
= FTWmesna tocka
=F/TVmesna tocka

W FIT Premakni
=F/T Pot

W F/T Premakni
=FTPot

W F/T Nadzor
=Pocakaj: 1.0

W FIT Nadzor
=Pocakaj 1.0

W F/T Namestitev

-

4] ]

[]

Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

F/T Namestitev

Ime ukaza

Ukaz Mamestitev se lahko uporabi za zaustavitev robota v primeru trka. Zazna, ali je dosefena
nastavijena omejitev sile ali navora, ko robot izvaja ukaze, navedene v ukazu Namestitev,

Dolocite omejitve sile/navora za zaustavitev (nicelne vrednosti bodo zanemarjene).

Koordinatni sistem
Podstavek |v|

Omejitev F/T [v] Absolutne

—l

[] Prikazi napredne moznosti

Mm

Nm

-

@robot

o Pravi robot

@ IE‘ Hitrost ==————1 N 00%

‘ 4 Nazaj || Naprej 5 ‘

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in od¢itavanje
senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek ali Orodje (glede na referenéne okvirje UR).

Omejitev sile/navora: to je omejitev zaznavanja. Nastavi se lahko vec¢ kot ena od mozZnosti
Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D, ki so na voljo. V tem primeru se sproZi ustavitev, ¢e katerakoli
od navedenih vrednosti doseZe nastavljeni prag. Vrednosti, nastavljene na ni¢, se ne

upostevajo.

Ce je omogo&ena moznost Absolutno, ni pomembno, ali je vnesena vrednost pozitivna
ali negativna (npr.: ustavi, ¢e |Fz| > = 3), sicer pa oznaka opredeljuje nacin izracuna

praga (npr.: ustavi. ¢e Fz > = 3, ali ustavi, ¢e Fz <= -3).
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Prikazi napredne moznosti: Ce je navedeno omogoceno, je na voljo ve¢ moZnosti:

&} Datoteka

12:32:23

Program | Namestit

ev | Premik | v/l | Dnevnik |

cccc @

OnRobot_HEX

Ukaz rGrafika rstruktura rSpremeanivke |

= Podakaj: 1.0
= poseli=get_actual_tc
Program robota
= F/T NI
= F/T Nastavi obremenit
W F/T I5Ci
= FT Pot
W FIT Namestitev
¢ ¥ BT Nadzor
§ W F/T Premakni
= F/TVmesna
= F/T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zawrti
= F/T Wstavi skatlo
= F(T Sredina
W RIT ISEI
= F/TWVmesna tocka
=F/TVmesna tocka
=F/TVmesna tocka
W F/T Premakni
=F/T Pot
W F/T Premakni
=F/T Pot
W F/T Nadzor
=Poéakaj 1.0
W F/T MNadzor

T -0

—|F/T Namestitev

Ime ukaza

@ robot

Ukaz Mamestitev se lahko uporabi za zaustavitev robota v primeru trka. Zazna, ali je dosezena
nastavijena omejitev sile ali navora, ko robot izvaja ukaze, navedene v ukazu Namestitev.

Dolocite omejitve sile/navora za zaustavitev (ni¢elne vrednosti bodo zanemarjene).

Koordinatni sistem

[Podstavek [~]

Omejitev F/T Absolutno

Fx F Fz F3D
T T Tz T3D

PrikaZi napredne moznosti

digital_in[ 1=

|| Poleg omejitev sile/navora, zaustavi, ce

-

<
Q]| =

simulacija

o Pravi robat

‘ 4 Nazaj || Naprej 5

e 0] ] e

Ce je omogoc&ena mozinost Poleg omejitev sile/navora ..., bo nadzorovan tudi nastavljen
digitalni vhod/izhod in ko je pogoj izpolnjen (skupaj z omejitvijo sile/navora), se robot ustavi.
(Npr.: ustavi, ¢e Fz>5 IN digital_in[7] == Pravilno).

Ta ukaz nima povratne vrednosti in ustavi program, ko se dosezejo omejitve.
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Najprej postavite predmet blizu vhoda v odprtino in zaénite iz nagnjene usmerjenosti (a). Ce

rob odprtine ni najden, funkcija v fazi A predmet premakne vzdolZ vnaprej opredeljene osi

(na primer Z). Izbirno se v fazi B lahko najde drug rob (na primer stranski rob odprtine). V fazi

a se usmerjenost spremeni, da se predmet poravna z odprtino (uporabnik mora nastaviti

ustrezen kot). Navsezadnje se predmet vstavi (vzdolzZ osi, opredeljene v fazi A) do preostale

globine vstavitve. V primeru preseganja omejitev sile in navora se ustvari opozorilo.

& Datoteka

OPOMBA:

Pomembno je nastaviti TCP (sredis¢no tocko orodja) na konici dela.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zaCetku ukaza
F/T Vstavi Skatlo in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T

Vstavi Skatlo ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo
zagotovil zaustavitve pri dani omejitvi sile/navora.

Program | Namestitev | Premik | VI | Dnevnik |

12:33:39

cccc @

OnRobot_HEX

W RT Fremaknt
= F/TVmesna
= F/T Wstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Wstavi Skatlo
= F/T Sredina
W F/T I8ci
=F/TVmesna tocka
=F/TVmesna tocka
= F/TWVmesna tocka
W F/T Premakni
=FTPot
W F/T Premakni
=F/T Pot
W FIT Nadzor
=Pocakaj 1.0
W F/T Nadzor
=Poéakaj 1.0
W F/T Namestitev
¢ W Premik]
o Waypoint_1
= F/T Wstavi del
= F/T Wstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Wstavi katlo
4] 1] [ *]

UL

-

CIC SN

Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

Ime ukaza

Globina vstavitve
mm

Omejitev sile
[ solw

Hitrost

mm/s
A

mm

B

mm

[+4

a

~ |F/T Vstavi skatlo

Omejitev navora

i

Pospesevanje
1200| mm/s?

mm

T

v
[ 0fmm
RY
I

Ustvari opozorilo, ce omejitev ni bila dosezena

@robot

Koordinatni sistem

[Podstavek

=]

Mnozilnik sile

Upoéasnjevanje
1200 mm/s?
Z
e

mm

T

imulacija

° Pravi robot

RN ——

Globina vstavitve: razdalja od zacetne tocke vzdolz osi, opredeljene v fazi A.

‘ 4 Nazaj || Naprej 5 ‘

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in odcitavanje

senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek ali Orodje (glede na referenéne okvirje UR).
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Omejitev sile: omejitev sile za zaznavanje roba.
Omejitev navora: omejitev navora za prilagajanje usmerjenosti.

Mnozilnik sile: omejitev sila za zaznavanje roba se pomnoZi s to vrednostjo, da se izracuna
omejitev sile koncne vstavitve.

Hitrost: hitrost premikanja med vstavljanjem.

Pospesevanje: parameter pospeSevanja premikanja.
Upocasnjevanje: parameter upocasnjevanja premikanja.
A: relativne koordinate premikanja A.

B: relativne koordinate premikanja B.

a: relativni koti vrtenja a.

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaZze pojavno sporocilo (blokiranje), ce
vstavljanje ni bilo uspesno.

Ce je onemogoteno, se pojavno sporoéilo ne prikaZe, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T.
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F/T Vstavi del

Najprej postavite zatic ali kljuko, ki jo je treba vstaviti v odprtino, v bliZzino vhoda v reZo in jo
ustrezno usmerite. Konéni poloZaj in usmerjenost popravi ukaz F/T Vstavi del. Ukaz
poskusi potisniti zati¢ z vnaprej opredeljeno omejitvijo sile in prilagodi usmerjenost, ce je to
potrebno. Ko je dosezena opredeljena globina vstavitve, se ustavi.

OPOMBA:

Pomembno je nastaviti TCP (sredis¢no tocko orodja) na konici dela.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic na zaCetku ukaza
F/T Vstavi del in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T Vstavi
del ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo zagotovil
ustavitve pri dani omejitvi sile/navora.

d Datoteka 12:33:06 CCCC O
Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |
OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
FIT TUSSTaVT OBrament] o
Y F/T Vstavi del
¥ F/T Namestitey Ime ukaza
R | — " | @)robot

¢ W BT Premakni

= FTVmesna Sila potiskanja
= FT Wstavi del ﬁ‘ N
= FIT Pritrdi in zavrti

= FIT Wstavi skatlo Najmanjsa globina
= F/T Sredina —
V FTISE " e o
= FTVmesna tocka ajvecia globina
= FTVmesna tocka |=— mm
= FTVmesna tocka L
W F/T Premakni l_—%ls‘la I’EI(:racen]a
= F(T Pot

¥ F/T Premakni
=F/T Pot
¥ FT Nadzor Ustvari sporocilo, e vstavljanje ni uspelo
= Poéakaj 1.0
W F/T Nadzor
= Podakaj 1.0
¥ F/T Namestitev

[] Prikazi napredne moznosti

¢ ¥ Premik]
@ Waypoint_1
= FIT Wstavi del -
< Il v
ﬁ N H N H
@ Pravi robot IE Ii‘ RS 100% | 4 Nazaj H aprej B |

Sila potiskanja: ciljna sila, ki se uporabi za nadzor sile za rahlo potiskanje dela v odprtino.

Najmanjsa globina: najmanjsa razdalja, ki je potrebna, da se vstavitev Steje za uspesno, od
zacetne tocke vzdolZ osi Z (v koordinatnem sistemu orodja).

Najvecja globina: najvedja razdalja, ki jo lahko doseZe vstavitev, od zacetne tocke vzdolZ osi
Z (v koordinatnem sistemu orodja).

Sila prekoraéenja: Ce je nastavljen ta parameter, je po doseganju Najmanjse globine
pricakovan »odskokg, tj. povecanje potisne sile (kot je zapiranje spoja, opremljenega z
zaskocko). Ta parameter je dodatna sila poleg Sile potiskanja, ki jo dopusca vstavitev, med
najmanjso in najvecjo globino.
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Potrditveno polje PrikaZi napredne parametre: Ce je oznaceno, je na voljo ve¢ mozZnosti:

& Datoteka 12:33:23 CCCC O
Program rNamestitev I’Premik mDnevnik |
OnRobot_HEX Ukaz r Grafika |’Struk‘tura r Spremenljivke |
W IsCI -
= F/T Fot / I H
W F/T Mamestitev F VStaVI de'
W KT Nadzor Ime ukaza =
e ST I | — - robot
= FTVmesna— |
= F/T Wstavi del Sila potiskanja Izboljanje sile skladnost ali omejitev
= F/T Pritrdi in zawrti N
= F/T Wstavi skatlo Fx Tx
= F/T sredina Najmanjsa globina Izbolj$anje navora
v F i —
= F/T Vmesna totka I c 0 el Fy [Pl Ty
= F/TVmesna tofka ajvedja globina asovni izte
=F/Tvmesna totka| [ 100[mm ljls
W FT Premakni Sila prekoracenja Pricakovana hitrost = [ T2
i [ o — ojmm
¥ F/T Premakni s
=F/T Pot . .
¥ F/T Nadzor Prikazi napredvne rrjoznost\
= Pocakaj 1.0 Ustvari sporoeilo, £e vstavljanje ni uspelo
W F(T Nadzor
= Poéakaj 1.0
W FT Namestitey
¢ W Premik]
o Waypoint_1
= F/T Wstavi del
= FIT Wstavi del -
< Il [»]
I:U Nazaj Naprej
© Fravi robot IE Ii‘ Hitrost 100% | « i H prej B |

IzboljSanje sile: sorazmeren parameter izboljSanja nadzora sile za potisno silo in stranske sile
na skladnih oseh.

IzboljSanje navora: sorazmeren parameter izboljSanja nadzora navora za skladne osi.

Casovni iztek: najdalj$e dovoljeno trajanje celotne funkcije vstavitve. Ce vrednost nastavite
na nic¢, se to merilo za izhod ne uposteva.

Pri¢akovana hitrost: najmanj$a pri¢akovana hitrost napredovanja vstavljanja. Ce je
nastavljen ta parameter in vstavljanje napreduje pocasneje, se prekine in Steje za
neuspesno. Ce vrednost nastavite na ni¢, se to merilo za izhod ne uposteva.

Skladnost ali omejitev (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): izbira osi, ki mora biti skladna. Ce je os omogo¢ena
(skladna), je premikanje vzdolZ/po tej osi nadzorovano glede na silo/navor, sicer pa se
nadzoruje (neskladen) poloZaj. Omogocena os se nadzoruje tako, da se ohrani enakomerna
nastavljena vrednost sile/navora. Izbrati je treba vsaj eno skladno os.

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaze pojavno sporocilo (blokiranje), ¢e
vstavljanje ni bilo uspesno.

Ce je onemogoceno, se pojavno sporocilo ne prikaze, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza Vstavi del F/T.
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F/T Premakni

Ukaz F/T Premakni se lahko uporablja skupaj z ukazom F/T Vmesna tocka za
premik robota vzdolZ poti ali skupaj s F/T Pot za premik robota vzdolZ poti in ustavitev, ko
so dosezZene opredeljene omejitve sile/navora (prekinitev premikanja). V tem primeru se
ustvari sporocilo. Ce premikanje doseZe zadnjo vmesno to¢ko, je premik uspesen.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic na zaCetku ukaza
F/T Premakni in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T Premakni
ne dotika nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo zagotovil ustavitve pri
dani omejitvi sile/navora.

& Datoteka 12:32:51 CCCC O
Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |

OnRobot_HEX ["Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
= Pocakaj: 1.0 -

= posel:=get_actual_tc| | F/T Premakni

Program robota

= BT MiE Ime ukaza
= F/T Mastavi obremenit] I:l @ beOt
W RTI5c
= FT Pot Koordinatni sistem
¥ F/T Namestitev | Dodaj Vmesna tocka | [Podstavek [~]
¢ ¥ KT Nadzor
¢ W F/T Premakni Hitrost

= F/TVmesna|=— mm/s

= F/T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti Pospesevanje
= F/T Wstavi Skatlo mmys?
= F/T Sredina
W FITI5CI
= FT vmesns tocka
= F/T\Wmesna tocka [ Prika2 napredne moznosti
= F/Tvmesna tocka| |
W FIT Premakni
= F/T Pot
W F/T Premakni
= F/T Pot
W BT Nadzor
= Potakaj 1.0
W F/T Madzor |

KK o B

G Pravi robot

IE IEHltrost == _h00% | 4 Nazaj || Naprej 5 ‘

Za uporabo ukaza F/T Premakni tapnite gumb Dodaj vmesno tocko, da dodate F/T
Vmesna tocka kot podrejeno vozlis¢e. Na isti nacin lahko dodate ve¢ vmesnih tock. Za

odstranitev vmesne tocke uporabite zavihek Struktura, gumb lzbrisi.

Alternativno se lahko F/T Vmesna tockaaliF/T Pot doda kot podrejeno vozlisce

ukaza F/T Premakni z uporabo zavihka Struktura.

Hitrost: omejitev hitrosti premikanja med premikanjem. Premikanje se izvaja z enakomerno
hitrostjo naprej. Ce pot vsebuje velike spremembe smeri ali usmerjenosti, je lahko dejanska
hitrost robota manjsa od opredeljene, vendar Se vedno konstantna po celotni poti.

Pospesevanje: parameter pospesSevanja in upocasnjevanja premikanja.

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in odcitavanje
senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek, Orodje, Po meri (Podstavek) Po
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meri (Orodje) (glede na referencne okvirje UR). Koordinatni sistemi po meri se
izraCunajo iz osnovnega koordinatnega sistema in dodelijo se jim vrednosti Nagib, Naklon
ter Zasuk. V koordinatnem sistemu po meri (Podstavek) lahko uporabite tudi gumb Pridobi
usmerjenost TCP, da dolocite usmerjenost koordinatnega sistema z usmerjenostjo
trenutnega TCP. Za preizkus usmerjenosti lahko uporabite gumb Obrni orodje v to
usmerjenost [ZADRZI].

Potrditveno polje PrikaZi napredne moznosti: Ce je oznaceno, je na voljo ve¢ moZnosti:

@ Datoteka 12:32:54 CCCC O
Program | Namestitev | Premik | W/l | Dnevnik |

OnRobot_HEX ("Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
= Pocaka) 1.0 o

= poseli=get actual to| | F/T Premakni

Program robota

= FT MiE Ime ukaza
= F/T Nastavi obremenit I:l @ robot
W R 15¢0
= FT Pot Koordinatni sistem
¥ F/T Namestitev | Dodaj WVmesna toéka | [Po meri (podstavek) [~]

¢ W F/T Nadzor

; Magib (X) Naklon () Zasuk (Z)
¢ W F/T Premakni | Hitrost | g 0|° | ol ‘ 0|°
= F/TVmesna| = 50| mm/s
= F/T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zawrti Pospedevanje | Fridobi usmerjenost TCP ‘
= F(T Vstavi Skatlo mm/s?
= FiT Srvevdlna | Obrni orodje v to usmerjenost [ZADRZ] ‘
W FIT I8C
= F/T Vmesna tocka
= FTVmesna totka Prika3l napredne moznosti

= F/T Wmesna tocka

¥ E/T Premakni Ustwvari opozorilo ob preseganju omejitev

= FT Pot
¥ F/T Premakni Omejitev FT Uporabite absolutne vrednosti

=F/TFot : . 5 .
W F/T Nadzor H bl :

= Potakaj; 1.0 [ o N Lo [_qn
V FIT Madzor ~ | ™ T Tz T30
8 e e s Y L — -l o

i —_— ] Nazaj Naprej

© Pravi robot @ E Hitrost 100% | « i || prej B ‘

Omejitev F/T Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: to je omejitev zaznavanja. Nastavi se lahko ve¢ kot
ena od moznosti Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D, ki so na voljo. V tem primeru se sproZzi
ustavitev, e katera od navedenih vrednosti doseze nastavljeni prag. Vrednosti, nastavljene
na ni¢, se ne upostevajo.

Ce je omogoéena mozinost Uporabite absolutne vrednosti, ni pomembno, ali je
vnesena vrednost pozitivna ali negativna (npr.: |Fz| > = 3), sicer pa oznaka
opredeljuje nacin izracuna praga (npr.: Fz>=3 ali Fz <=-3)

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaZe pojavno sporocilo (blokiranje), ce
se ciljni poloZaj ne doseZe (premik ni uspegen). Ce je premik uspesen, se opozorilo ne
prikaze.

Ce je onemogoceno, se pojavno sporocilo ne prikaze, vendar lahko uporabnik
morebitne naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T Premakni.
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3.3.9 F/T Pot

Ukaz F/T Pot se lahko uporabi skupaj z ukazom F/T Premakni aliF/T I&Ci,dase
pot zabeleZi in znova predvaja.

@ Datoteka 12:27:22 CCCC O
Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |
OnRobot_Path Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
W Program robota
¢V F/T Premakni F/T Pot
= F/T Fot
Ime ukaza Vrsta .
| | |Re\ati\mo ‘v| ' rObOt
D poti:
Zabelez novo ... ‘v

Izbrigi izbrano pot

Zaéni ponovno predvajanje poti

Zacni belezenje poti ‘

‘ Premakni na zatetno toéko poti [ZADRZI]

Shrani pot

@ simulacija . .
Somn ] e ——n TR

Vrsta: Ce je izbrana moZnost relativno, se pot ponovno predvaja iz trenutnega polozaja
orodja namesto iz absolutnega poloZaja, v katerem je bila zabeleZena. Ce je izbrana moZnost
absolutno, se orodje premakne v prvotno zacetno tocko in pot ponovno predvaja od tam.

Spustni seznam ID poti: vsebuje identifikatorje vseh poti, ki so shranjene v Compute Boxu. ID
poti se poti dodeli ob shranjevanju poti. Ce ni nobene zabelezene neshranjene poti, je na
voljo moznost Posnemi novo ...; izberite jo, da zabeleZite novo pot. Ce obstaja zabeleZena
pot, ki ni shranjena, je na seznamu moznost Neshranjena.

OPOMBA:

Obstaja lahko samo ena neshranjena pot, ki bo prepisana, ce sproZite
beleZenje poti, ko je izbrana Neshranjena pot.
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Gumb Izbrisi izbrano pot: trajno izbriSe pot, ki je trenutno izbrana v spustnem seznamu ID
poti iz Compute Boxa.

OPOMBA:
Ne izbrisite poti, ki jo uporablja katerikoli drugi ukaz Pot F/T.

Gumb Zacni beleZenje poti: zacne beleZiti pot s samodejno omogocitvijo funkcije Ro¢no
vodenje.

Gumb Ustavi beleZenje poti: ustavi funkcijo Ro¢no vodenje in shrani posnetek v pomnilnik.
Poti ne shrani trajno.

Gumb Premakni na zacetno tocko poti [ZADRZI]: premakne orodje v zaéetno tocko poti;
uporabi se lahko samo, ¢e pot ni relativna.

Gumb Zacni ponovno predvajanje poti: ponovno predvaja pot, tudi ¢e je samo zabelezena v
pomnilniku in ni trajno shranjena.

Gumb Ustavi ponovno predvajanje poti: ustavi ponovno predvajanje poti.

Gumb Shrani pot: shrani neshranjeno pot v Compute Box.

OPOMBA:

Rotacijski premiki, povezani s premiki naprej pri beleZzenju poti, so omejeni
na 2,8 stopinj/mm ali manj, ker bi vecje razmerje povzrocilo, da bi robot
ponovno predvajal pot z zelo majhno hitrostjo naprej. Zato rotacijskih
premikov brez premikov naprej ni mogoce zabeleziti kot pot.

OPOMBA:

Najvecja napaka ponovno predvajane poti v primerjavi s prvotno
zabelezenim premikanjem lahko znasa najve¢ 1 mm.

Ta ukaz nima povratne vrednosti.
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3.3.10 F/T Isc¢i

Ukaz F/T I&c&1i selahko uporabljaskupajz ukazom F/T Vmesna tocka za premik
robota vzdolZ poti ali skupaj s F/T Pot za premik robota vzdolZ poti in ustavitev, ko so
doseZene opredeljene omejitve sile/navora (najden predmet). Ce premikanje doseZe zadnjo
vmesno tocko ali zadnjo tocko poti, iskanje ni uspesno (predmet ni najden) in ustvari se
opozorilo.

OPOMBA:

Za preklic izravnave sile/navora, izvedite ukaz F/T Nic& na zadetku ukaza
F/T I3¢&1 in poskrbite, da se orodje pred zagonom F/T I3&i ne dotika
nobenega predmeta, sicer ukaz morda ne bo zagotovil ustavitve pri dani
omejitvi sile/navora.

Q Datoteka 12:32:45 CCCC O
Program rNamestitev rPremik Vil | Dnevnik |

OnRobot HEX fukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
= Pocakaj 1.0 o

= posel::get_actual_tc: F/T Iééi

Program robota

= ET NiE Ime ukaza
= F/T Mastavi obremenit] I:l - beOt
W R ISEI
= F/T Pot Koordinatni sistem
¥ FIT Namestitev | Dodaj Vmesna tocka | |Podstavek "|
¢ 7 BT Madzor
W F/T Premakni Hitrost

= F/TVmesna|=— mms

= F/T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zawrti Pospesevanje
= F/T Vstavi Skatlo mmjs?
= F/T Sredina
W FIT ISCi

= F/T Vmesna tocka

= FTVmesna totka Ustvari opozorilo, e omejitev ni bila dosezena
=F/TVmesna tocka

W F/T Premakni X . .
= FfT Pot Omejitev FT Uparabite abselutne vrednosti

W F/T Premakni Fx E Ez F3D
= FT Pot bl
W F/T Nadzor ljl M b ljl b b
v = Pofzkalﬁ 1.0 Tx T Tz T3D
FIT Nadzor |
4] i ]
o Pravi robot |E| Ii‘ Hitrost ==————L_N00% | 4 Nazaj || Naprej B ‘

Za uporabo ukaza F/T ISci tapnite gumb Dodaj Vmesna tocka, da dodate F/T Vmesna
tocka kot podrejeno vozlis¢e. Na isti nacin lahko dodate ve¢ vmesnih tock. Za odstranitev

vmesne tocke uporabite zavihek Struktura, gumb Izbrisi.

Alternativno se lahko F/T Vmesna tockaaliF/T Vmesna toclka doda kot podrejeno

vozlisée ukaza F/T I8&i z uporabo zavihka Struktura.

Hitrost: hitrost premikanja med iskanjem trka. Premikanje se izvaja z enakomerno hitrostjo
naprej. Ce pot vsebuje velike spremembe smeri ali usmerjenosti, je lahko dejanska hitrost
robota manjsa od opredeljene, vendar Se vedno konstantna po celotni poti.
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OPOMBA:

Pri delu s trdimi predmeti (kot so kovinske povrsine) je v fazi iskanja
primernejSa uporaba manjse hitrosti, da se prepreci prekoracenje zaradi
gibalne mocdi robota in orodja.

Pospesevanje.: parameter pospeSevanja in upocasnjevanja premikanja.

Omejitev F/T Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: to je omejitev zaznavanja. Nastavi se lahko vec kot
ena od moznosti Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D, ki so na voljo. V tem primeru se sprozi
ustavitev, ¢e katera od navedenih vrednosti dosezZe nastavljeni prag. Vrednosti, nastavljene
na ni¢, se ne upostevajo.

Ce je omogoc&ena moinost Uporabite absolutne vrednosti, ni pomembno, ali je vnesena
vrednost pozitivna ali negativna (npr.: |Fz| > = 3), sicer pa oznaka opredeljuje nacin
izraCuna praga (npr.: Fz>=3 ali Fz<=-3)

Koordinatni sistem: koordinatni sistem, ki se uporablja za premikanje in odcitavanje
senzorja. Lahko se nastavi na Podstavek, Orodje, Po meri (Podstavek) Po
meri (Orodje) (glede na referencne okvirje UR). Koordinatni sistemi po meri se
izracunajo iz osnovnega koordinatnega sistema in dodelijo se jim vrednosti Nagib, Naklon
ter Zasuk. V koordinatnem sistemu po meri (Podstavek) lahko uporabite tudi gumb Pridobi
usmerjenost TCP, da dolocite usmerjenost koordinatnega sistema z usmerjenostjo
trenutnega TCP. Za preizkus usmerjenosti lahko uporabite gumb Obrni orodje v to
usmerjenost [ZADRZI].

Ustvari opozorilo (...): ¢e je omogoceno, se prikaZze pojavno sporocilo (blokiranje), ko je
dosezen ciljni polozaj ali ¢e je Ze prislo do trka (zato iskanje ni uspes$no). Ce je iskanje
uspesno, se opozorilo ne prikaZe.

Ce je onemogoceno, se pojavno sporocilo ne prikaze, vendar lahko uporabnik morebitne
naprave obravnava s povratno vrednostjo ukaza.

Za povratne vrednosti glejte Povratne vrednosti ukaza F/T ISci.
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3.3.11 F/T Vmesna tod&ka

Ukaz F/T Vmesna todcka se uporabljaskupajz ukazom F/T PremaknialiF/T I3¢&i,
da se robota premakne vzdolZ poti. Obstajajo tri vrste vmesnih tock (fiksna, relativna in
spremenljiva), ki se lahko uporabijo v katerikoli kombinaciji.

OPOMBA:

Vistem ukazu F/T Premakni ne uporabljajte zaporednih F/T Vmesna
tocka, ki vsebujejo samo rotacije. Za doseganje rotacij brez premikanja
naprej uporabite ve¢ kot en ukaz F/T Premakni.

Vrsta vmesne tocke: vrsta vmesne tocke. Lahko se nastavi na Popravljeno,

Relativno ali Spremenljivo.

& Datoteka 12:32:46 CCCC O
Program | Namestitev [ Premik | V/I | Dnevnik |

OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | struktura | Spremenljivke |
= Podakaj: 1.0 o

=pose1:=get_actua|_tc: F/T Vmesna toeka

Program robota

= BT NiE Ime ukaza vrsta -
= F/T Nastavi obremenit | | [Popraviieno [~] ! robot

W F(T I5CI
=F/T Pot
W T Namestitev Cilini polozaj TCP

¢ ¥ HT Nadzor o
¢ % F/T Premakni Podisti
=F/TVmesna|= |
= F/T Vstavi del
= F/T Pritrdi in zawrti
= F/T Vstavi skatlo
= F/T Sredina
W FIT I5Ci
B=F/TVmesna tocka
=F/Tvmesna totka
= F/TVmesna tocka
W F/T Premakni
=F/T FPot
W F/T Premakni
=F/T Pot
W F/T MNadzor
=Pocakaj 1.0
W F/T Nadzor —

K i Y
Q4o = |

@ Pravi robot IE |i| Hitrost =————=J100% | 4 Nazaj || Naprej 5 |

Pridobi trenuten polozaj TCP H Premakni robota v polozaj [ZADRZI] ‘

Ciljni poloZaj TCP: poloZzaj, ki ga predstavlja vmesna tocka na poti robota. To je polje samo za
branje in se lahko izpolni z uporabo gumba Pridobi trenuten poloZaj TCP.

Gumb Pocisti: izbrise vsebino polja Ciljni polozaj TCP.

Gumb Pridobi trenuten polozaj TCP: vstavi trenutne koordinate TCP v polje Ciljni polozaj
TCP.

Ob pritisku in pridrzanju gumba Premakni robota v poloZaj [ZADRZI]: se robot premakne v
poloZaj, nastavljen v polju Ciljni poloZaj TCP. Ko gumb sprostite, se robot ustavi.
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& Datoteka 12:32:47 CCCC 0
Program | Namestitev | Premik | VI | Dnevnik |

OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
= Poéaka): 1.0 o

=posel—get_actualtc—| F/T Vmesna tocka

Program robota

= FT NiE Ime ukaza \rsta
= F/T Nastavi obremenit | | [Spremenliivka [~] ? robot

W F/T I5Ci
=FT Fot
W F/T Mamestitev Spremenljivka
¢ W F/T Nadzor
9 W F/T Premakni posel "‘

= F/TVmesna|=

= F/T Vstavi del

= F/T Pritrdi in zavrti

= F/T Wstavi skatlo

= F(T Sredina

W RIT IEI
= F/TWVmesna tocka

B=F[TVmesna tocka
=F/Tvmesna totka

W F/T Premakni
=F/T Pot

W F/T Premakni
=F/TFot

W F/T Nadzor
=Poéakaj; 1.0

W F/T Nadzor —

- -

= .
4] 1] [r]

Qo] <> ]
op:;';:‘:ogzt I:"E":Hi‘ Hitrost =——=1_hoo% | 4 Nazaj || Maprej 5 |

Spremenljivka: polozaj, ki ga predstavlja vmesna tocka na poti robota. Spremenljivka lahko
doloca ciljni poloZaj. Spremenljivko je treba najprej ustvariti.

@ Datoteka 12:32:49 CCCC 0
Program | Namestitev [ Premik | VI | Dnevnik |

OnRobot_HEX Ukaz | Grafika | struktura | Spremenljivke |
= Podakaj: 1.0 o

=pose1:=get7actua|jc: FIT Vmesna toeka

Program robota

= BT NiE Ime ukaza vrsta -
= F/T Nastavi obremeni] | | [Relativno [~] ! robot

W ORI IEI
=F/TFot

W F/T Namestitev X

¢ W F/T Nadzor
¢ ¥ F/T Premakni ljl

= F/TVmesna| = RX

= F/T Vstavi del

= F/T Pritrdi in zawrti ljl

= F/T Vstavi skatlo

= F/T Sredina

W FIT I8Ci
=F/TVmesna tocka
=F/T Vmesna tocka

®»=FTVmesnatocka | |

W F/T Premakni
=FTFot

W F/T Premakni
=F/T Pot

W F/T MNadzor
=Pocakaj 1.0

W F/T Nadzor —

AT
Q|| =-—» |

Simulacija q .
i Iﬁ Naza| Napre
@ Fravi robot I:"EI:HE Hitrost 100% K i || aprei |

Relativno X, Y, Z, RX, RY, RZ: razdalje in rotacije, ki jih predstavlja ta vmesna tocka, v
primerjavi s prejSnjim poloZajem robota.

¥ z
_ Jmm [ 10mm
RY RZ
e [ d°

mm

o

Ta ukaz nima povratne vrednosti.
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3.3.12 F/T Nié¢

Ukaz F/T Nic se lahko uporabi za nastavitev vrednosti sile/navora senzorja prstov RG2-FT

na nic.
@ Datoteka 12:32:13 CCCC 9
Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |
OnRobot_HEX fukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |
= Pocakaj: 1.0 o

l=pos;el:=get_ac1:ual_tc: F/T Nié

Program robota

= F/T Mié Ime ukaza
= F/T Mastavi obremenit L ] robot

W FIT I5Ci

= F/[T Pot
W F/T Namestitev Ukaz Ni¢ se lahko uporabi za nastavitev vrednosti sile in navora na senzorju OnRobot na nic.
¢ ¥ F/T Nadzor Prikazuje tudi naslov IP GnRobot Compute Box.

§ W F/T Premakni
= FTVmesna|=—

= F/T Vstavi del Trenutni IP: 192,168,100.128
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Vstavi Skatlo
= F/T Sredina o Naslov IP na senzorju OnRobot je nastavljen.
W R ISEI

= F/T Wmesna tocka

= F/T Vmesna tocka

= F/T vmesna tocka
W F/T Premakni

= F/T Pot
W /T Premakni

= F/T Fot
W F/T Madzor

= Pocakaj: 1.0
W F/T Nadzor —

. -

= .
4] I ]

QP
PR T —— TR

Ta ukaz nima povratne vrednosti.
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Ukaz F/T Nastavi obremenitev se lahko uporabiza nastavitev nove obremenitve in

spremembo nastavitev TCP znotraj posameznega ukaza.

Za omogocitev izvrsitve ukaza mora biti oznacena moZnost TCP ali Obremenitev.

@ Datoteka

Program | Namestitev | Premik | v/l | Dnevnik |

12:32:14

cccec @

OnRobot_HEX

Ukaz | Grafika | Struktura | Spremenljivke |

= Pocakaj: 1.0

Program robota
= F/T Ni¢
= FIT Nastavi obremenit]
W FIT Isci
= F(T Pot
W FT Namestitev
¢ W F/T Nadzor
¢ W F/T Premakni
= F/TVmesna
= F/T wstavi del
= F/T Pritrdi in zavrti
= F/T Wstavi Skatlo
= F/T Sredina
W FTI56
= F/TVmesna tocka
= F/TVmesna tocka
= FTVmesna totka
W F/T Premakni
= F/T Pot
W FT Premakni
= F/T Pot
W F/T Madzor
= Pofaka) 1.0

= posel=get_actual_tc—

W F/T Nadzor

TR T —

Ime ukaza

Nastavi TCP
lzravnava

mm

mm

LS

mm

=]
[v]

Rotacija v RPY

o
o

o

LS

F/T Nastavi obremenitev

Nastavi tovor

kg
[] Nastavi teZisce v TCP
CX

—

CY

—

cZ

S

@robot

o Pravi robot

|E| IE‘ Hitrost =——={_N00%

| 4 Nazaj H Naprej 5 |

Potrditveno polje Nastavi TCP Izravnava: e je izbrano, se namestitvene nastavitve TCP

prepisejo z danimi vrednostmi.

lzravnava X, Y, Z: vzdolZne vrednosti TCP glede na prirobnico orodja (ali sredino konice

prsta).

Rotacija v RPY RX, RY, RZ: rotacijske vrednosti TCP glede na prirobnico orodja (ali
sredino konice prsta).

Potrditveno polje Nastavi tovor: e je izbrano, se namestitvene nastavitve Obremenitev in
TezisCe prepisejo z danimi vrednostmi. Obremenitev mora biti skupna teza, vklju¢no s

prijemalnikom.

vevyv

CX, CY, CZ: koordinate teZis¢a glede na prirobnico orodja.

Potrditveni polje Nastavi teZisce v TCP: Ce je oznaceno, se podajo vrednosti CX,CY,CZ z

nastavljeno izravnavo TCP.

Ta ukaz nima povratne vrednosti.
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3.4 Primeri aplikacij

3.4.1

3.4.2

3.4.3

Zaznavanje trkov

Zaznavanje trkov se lahko izvede z naslednjimi ukazi:

1. F/T I&c&i:uporabise lahko za zaznavanje prisotnosti. Pois¢e predmet in izvede
ustavitev, ko ga najde. Ce predmeta ni mogoce najti, posreduje opozorilno sporocilo. Ce
se poloZaj predmeta spreminja, se lahko uporabi tudi za preprosto dolocitev njegovega
natanc¢nega polozaja.

2. F/T Premakni: uporabise lahko za omejene premike sile/navora. Podoben je ukazu
UR Premakni, vendar ima vgrajeno omejitev sile/navora in podpira relativhe parametre
izravnave (npr.: premakni 1 cm ali 1 palec vzdolz osi Z).

3. F/T Namestdi: uporabise lahko skupajs katerimkoli ukazom UR, da se omeji
uporabljena sila/navor. Nadzoruje nastavljene omejitve vzporedno z vaso kodo in ob
doseganju nastavljenih omejitev ustavi robota.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot_Collision_Detection Example.urp.

Zaznavanje sredis¢ne tocke

S pomocjo rahlih stikov se robota lahko premakne v geometri¢no sredis¢e odprtine.
Navedeno deluje tudi z bles¢ecimi kovinskimi predmeti, kar pri reSitvah s kamero obi¢ajno ni
mogoce.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot_Centerpoint_Detection_Example.urp.

Poliranje in brusenje

Pri opravilih poliranja in brusenja je zelo pomembno, da se ohrani enakomerna vrednost
vhaprej opredeljene sile. To opravilo se lahko izvede z nasimi funkcijami nadzora sile/navora,
kar zahteva uporabo naslednjih dveh ukazov:

1. F/T Nadzor:ta ukaz je podoben ukazu Sila, ki je vgrajen v UR, vendar za vhod
uporablja natanc¢nejsi senzor sile/navora na OnRobot, da se doseZejo odli¢ni rezultati celo
pri majhnih silah. Nadzor sile/navora poskusa ohraniti enakomerno opredeljeno
silo/navor na oseh, ki so nastavljene kot skladne. Neskladne osi se nadzorujejo glede na
polozaj (samo z ukazom F/T Premakni).

2. F/T Premakni: uporabise lahko za nadzor poloZaja (premikanje) robota vzdolz/po
neskladni osiv ukazu F/T Premakni.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot Plastic_Partingline_Removal _Example.urp.
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3.4.4 Paletiranje

Paletiranje predmetov, s katerimi je treba previdno ravnati, je lahko zahtevna naloga.
Postavljanje upogljivih kartonskih skatel eno poleg druge zahteva vec kot le preprosto
dolocanje polozaja v fiksnem vzorcu. Z uporabo ukaza za paletiranje, ki je vgrajen v UR,
skupaj z nasim ukazom F/T I&¢ci, lahko te zahtevne naloge vsakdo zlahka opravi.

Najprej nastavite ukaz Paleta, vgrajen v UR, da doseZete zahtevan vzorec. Poskrbite, da so
polozaji malo bolj oddaljeni od kon¢nega polozaja. S tem ukazu F/T ISCi omogocite, daz
rahlim dotikom najde sosedni predmet in zazna napake v postavitvi.

Q Datoteka 12:27:52 CCCC O
Program | Namestitev | Premik | Vi | Dnevnik |

OnRebot_Palletizing_Ex[ Ukaz rGrafika rStruktura rSpremeanivke |
¥ PredZacetkom

W Program robota F/T |§Ei
7 ¥ PremikL ' B
o Pickwp (Wi LLEr
='Insert your pick seque l:l - rObOt
&% Paletiranje
¢ W \zorec: Skatla Koordinatni sistem

o glst_Corner_2
@ a2nd_Corner_2
® a3rd_Corner_2 | Hitrost

@ adth_Corner_2 mm,’s

® aSth_Corner_2

o afth_Corner_2 Pospesevanje

@ a7th_Corner_2 mmy/s?

@ asth_Corner_2
¢ ¥ PalletSequence

o Approach_2

o PatternPoint_2 Ustvari opozorilo, €2 omejitev ni bila dosefena

Dodaj Vmesna tocka ‘ Podstavek ﬂ

= F/T Nig
 [FT g
f = F/T Vmeasna t| Cmeitev F/T Uporabite absolutne vrednosti
et I F 2
Tx 1, Tz T3D
4] i I IC

|E| |i|H\trust =—h100% | 4 Nazaj || Naprej B |

° Pravi robot
Za vodoravno in navpicno poravnavo predmeta se lahko po potrebi uporabi vec kot en ukaz
F/T 18¢i.

Poskrbite, da uporabite izklju¢no relativno izravnavo vhodnih parametrov

ukaza F/T 13¢i, da zagotovite stalno relativnost glede na vzorec.

ZA vec informacij glejte F/T ISci.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot_Palletizing_Example.urp.
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Vstavljanje zaticev
Vstavljanja zaticev in kljuk v majhne odprtine s tradicionalnimi reSitvami, ki temeljijo na

poloZaju, ni mogoce doseci. Celo kamere ne zagotovijo zanesljive resitve.

S pomocjo natancénega senzorja OnRobot F/T in ukaza F/T Vstavi zatic lahko vsakdo
zlahka in zanesljivo opravlja naloge, ki zahtevajo natanéno montazo.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.

Vstavljanje Skatel

Vstavljanje pravokotnega predmeta v pravokotno odprtino je pogosta naloga, kot je
vstavljanje avtomobilskega radijskega sprejemnika v radijsko konzolo ali vstavljanje baterije
v telefon.

Z uporabo ukaza F/T Vstavi Skatlo lahko te naloge vsakdo zlahka izvede.

Mapa programs/OnRobot UR Programs vsebuje primer programa UR za zaznavanje
trkov, imenovan OnRobot _Box_Insertion_Example.urp.

Pritrdi in zavrti

S pomocjo natancnega senzorja OnRobot F/Tin ukaza F/T Pritrdi in =zavrti lahko
vsakdo zlahka in zanesljivo opravlja naloge, ki zahtevajo uporabo bajonetnega nastavka.
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4 Glosar izrazov

Compute Box Enota, ki jo zagotovi podjetje OnRobot skupaj s senzorjem. lIzvaja
izracune, ki so potrebni za izvajanje ukazov in aplikacij podjetja
OnRobot. Povezati ga je treba s senzorjem in krmilnikom robota.

OnRobot Data Programska oprema za vizualizacijo podatkov, ki jo je razvilo
Visualization podjetje On Robot za vizualizacijo podatkov, ki jih zagotavlja
senzor. Namesti se lahko v operacijskem sistemu Windows.
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Akronim Celotno besedilo

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol (protokol za
dinamicno konfiguracijo gostitelja)

DIP Dual in-line package (dvojni linijski paket)

F/T Force/Torque (sila/navor)

ID Identifikator

IP Internetni protokol

IT Informacijska tehnologija

MAC Media access control (nadzor dostopa do medija)

PC Personal Computer (osebni racunalnik)

RPY Roll-Pitch-Yaw (nagib-naklon-zasuk)

SP Starting Position (zacetni polozaj)

SW Software (programska oprema)

TCP Tool Center Point (sredis¢na tocka orodja)

UR Univerzalni roboti

URCap Universal Robots Capabilities (zmogljivosti univerzalnih
robotov)

USB Universal Serial Bus (univerzalno serijsko vodilo)

uTP Unshielded twisted pair (nezascitena parica)
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6.1 Spreminjanje IP Compute Boxa

Ce Zelite spremeniti naslov IP senzorja, poveZite prenosni racunalnik ali zunanji osebni

racunalnik z OnRobot Compute Box.

1. Prepricajte se, da naprava ni vklopljena. Napravo in racunalnik povezite s priloZzenim
kablom ethernet.

2. Ce je va$a naprava nastavljena na privzete tovarniske nastavitve, pojdite na korak 3.
Sicer poskrbite, da stikalo DIP 3 nastavite v poloZaj ON (gor) in stikalo DIP 4 v polozaj
OFF (dol).

3. Vklopite napravo prek priloZenega napajanja in pocakajte 30 sekund, da se naprava
zaZene.

4. Odprite spletni brskalnik (priporo¢amo Internet Explorer) in pojdite na
http://192.168.1.1. PrikaZe se pozdravni zaslon.

5. Kliknite Configuration v zgornjem stanskem meniju. Pojavi se nasledniji zaslon:

| © OnRobot Web Client [

@robot o DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE
Configuration

w o N O

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

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

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

V spustnem meniju Network mode izberite moznost Static IP.

Spremenite naslov IP.

Stikalo DIP 3 nastavite v poloZaj za izklop.

Kliknite gumb Save.

OnRobot © 2018
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10. Odprite spletni brskalnik (priporo¢amo Internet Explorer) in pojdite na naslov IP, ki
ste ga nastavili v 7. koraku.

6.2 Posodobitev programske opreme v Compute Boxu

Glejte dokument Opis Compute Boxa.

6.3 Odstranjevanje programske preme
1. Ce Zelite odstraniti prej skopirane programske datoteke OnRobot UR, izberite eno od
naslednjih mozZnosti:

a. Odstranite datoteke in mapo z uporabo moznosti IzbriSi na u¢nem obesku med
upravljanjem z datotekami (na primer, NaloZi program, Shrani program).

b. Kopirajte datoteko uninstall. sh s pogona USB na nov pogon USB, preimenujte
jovurmagic OnRobot uninstall.sh in pogon USB vtaknite v ucni obesek.
Datoteka ustvari varnostno kopijo pogona USB, nato pa trajno izbriSe mapo
OnRobot UR Programs iz UR.

2. Odstranitev vti¢nika URCap.
a. Odprite pozdravni zaslon programa PolyScope.

b. Kliknite Nastavitev robota.

c. Kliknite Nastavitev URCaps in poiscite FT - OnRobot na seznamu aktivnih
URCaps.

d. Za odstranitev kliknite znak - na dnu.

e. Ponovno zaZenite robota.
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6.4 Povratne vrednosti

Ukazi OnRobot, ki vsebujejo povratne vrednosti, posodobijo spremenljivko of return

po zakljucku ukaza. Ta globalna spremenljivka se lahko uporablja s pogojnimi stavki If,

vgrajenimi v UR (na primer: if of return == 1 nato nekajizvedi).

6.4.1 Povratne vrednosti ukaza F/T Sredina

0

99

Uspesen premik v sredis¢no tocko.

Iskanje prve meje ni bilo uspeSno. Premikanje je doseglo omejitev razdalje.

Iskanje druge meje ni bilo uspesno. Premikanje je doseglo omejitev razdalje.
Sredis¢ne tocke ni bilo mogoce doseci. Prislo je do tréenja orodja med premikanjem.
Iskanje se ni zacelo zaradi pogojev.

Drugo iskanje se ni zacelo zaradi pogojev.

Ne opredelite ve¢ kot enega smernega parametra.

6.4.2 Povratne vrednosti ukaza F/T Pritrdi in zavrti

0

11

12

21

22

99

Ukaz Pritrdi in zavrti je dokoncan brez napak.

Iskanje sredis¢ne tocke usmerjenosti Ry ni bilo uspesno.
Iskanje sredis¢ne tocke usmerjenosti Ry ni bilo uspesno.
Rotacija ni uspela, prislo je do tréenja.

Rotacija se je koncala brez stika.

Napaka parametra.

6.4.3 Povratne vrednosti ukaza F/T Vstavi Skatlo

0

Ukaz Vstavi Skatlo je dokoncan brez napak.

Iskanje prve smeri ni bilo uspesno. Premikanje je doseglo omejitev razdalje.
Iskanje druge smeri ni bilo uspesno. Premikanje je doseglo omejitev razdalje.
Premik nagiba nazaj ni bil uspesen. Prislo je do tréenja.

Premik nagiba ni bil uspesen. Prislo je do tréenja.

Skatla zataknjena v stanju vstavljanja med sredi$¢nim poravnavanjem osi X!
Preverite poloZaj in usmerjenost.

Skatla zataknjena v stanju vstavljanja med sredi$¢nim poravnavanjem osi Y!
Preverite poloZaj in usmerjenost.
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Skatla zataknjena v stanju vstavljanja med sredis¢nim poravnavanjem osi Z!
Preverite poloZaj in usmerjenost.

Skatle ni mogoce vstaviti v ustrezen poloZaj; priélo je do prevelikega $tevila tréen;.
Preverite polozaj in usmerjenost.

6.4.4 Povratne vrednosti ukaza F/T Vstavi del

0

Ukaz Vstavi del je dosegel najvecjo razdaljo.
Ukaz Vstavi del se je zakljucil ob odskoku po najmanjsi globini vstavitve.

Ukaz Vstavi del se je zataknil po najmanjsi globini vstavitve. Vstavljanje je po€asnejse
od zahtevanega.

Ukaz Vstavi del se je zataknil pred najmanjso globino vstavitve. Vstavljanje je
pocasnejse od zahtevanega.

Ukaz Vstavi del se je zakljucil s casovnim iztekom po najmanjsi globini vstavitve.
Ukaz Vstavi del se je zakljucil s casovno omejitvijo pred najmanjso globino vstavitve.

Ukaz Vstavi del se je zakljucil zaradi prevelikih stranskih sil/navorov na neskladnih
oseh po najmanjsi globini vstavitve.

Ukaz Vstavi del se je zakljucil zaradi prevelikih stranskih sil/navorov na neskladnih
oseh pred najmanjso globino vstavitve.

Ukaz Vstavi del vsebuje napako v parametrih.

6.4.5 Povratne vrednosti ukaza F/T Premakni

0

11

12

13

14

Premik se je koncal brez zaznavanja sile ali navora, vecjega od nastavljene omejitve.

Premik se je koncal, ker sta bila zaznana sila ali navor, ki presegata nastavljeno
omejitev.

Premika ni mogoce zaceti, ker sila ali navor presegata nastavljeno omejitev.
Premika ni mogoce zaceti, ker v Compute Boxu ni zabeleZene poti z izbranim ID.
Premika ni mogoce zaceti, ker na tej poti ni zabeleZenih tock.

Premika ni mogoce zaceti, ker je datoteka Pot, najdena v tem ID poti, prazna.

Premika ni mogoce zaceti, ker je datoteka Pot pokvarjena.
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6.4.6 Povratne vrednosti ukaza F/T IS&i

0 Iskanje se je uspesno koncalo, ker sta bila zaznana sila ali navor, ki presegata
nastavljeno omejitev.

1 Iskanje se je koncalo brez zaznavanja sile ali navora, vecjega od nastavljene
omejitve.

3 Iskanja ni mogoce zaceti, ker sila ali navor presegata nastavljeno omejitev.

11 Iskanja ni mogoce zaceti, ker v Compute Boxu ni zabelezene poti z izbrano
moznostjo.

12 Iskanja ni mogoce zaceti, ker na tej poti ni zabeleZenih tock.

13 Iskanja ni mogoce zaceti, ker je datoteka Pot, najdena v tem ID poti, prazna.

14 Iskanja ni mogoce zaceti, ker je datoteka Pot pokvarjena.

6.4.7 Povratne vrednosti ukaza F/T Nalaganje

Povratne vrednosti nalaganja:

0 En postopek nalaganja je dokoncan.

1 Stevec postopkov presega najveéjo vrednost: skladovnica je polna.

2 Nalaganje ni uspesno. Naslednji predmet ni najden.

3 Nalaganja ni mogoce zaceti, ker sila ali navor presegata nastavljeno omejitev.
4 Premik na naslednji element ni bil uspesen, prislo je do tréenja.

5 Premik v zacetno tocko ni bil uspesen, prislo je do tréenja.

Povratne vrednosti razlaganja:

0 En postopek razlaganja je dokoncan.

1 Stevec postopkov presega najveéjo vrednost: skladovnica je prazna.

2 Razlaganje ni uspesno. Naslednji predmet ni najden.

3 Razlaganja ni mogoce zaceti, ker sila ali navor presegata nastavljeno omejitev.
4 Premik na naslednji element ni bil uspesen, prislo je do tréenja.

5 Premik v zacetno tocko ni bil uspesen, prislo je do tréenja.
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6.5 Odpravljanje napak

6.5.1 Napaka nastavitve vti¢cnika URCap

Ikona za napako e se lahko prikaze iz treh razlogov.

1. Ce je v spustnem meniju Odkrite naprave prikazano sporocilo o napaki »Najdena ni
nobena naprava, za odpravljanje napak glejte

2. Ce so bile naprave OnRobot uspeino najdene, vendar je v IP robota UR prikazano
»N/A«, za odpravljanje napak glejte

3. Ce so bile naprave OnRobot uspe$no najdene in je v polju IP robota UR prikazan
veljaven naslov IP, za odpravljanje tezav glejte

6.5.1.1 »Najdena ni nobena naprava«

Ce je v spustnem meniju Odkrite naprave prikazana napaka »Najdena ni nobena napravag,

preverite povezave s Compute Boxom in senzorjem, nato pa poskusite Compute Box znova
zagnati.

Po 60 sekundah (ko obe lucki stanja LED na Compute Boxu postaneta zeleni), poskusite

~
rocno ponoviti odkrivanje s tapom na ikono osvezi x.

6.5.1.2 IP robota UR je »N/A«

Ta napaka se lahko pojavi, ¢e ni bila nastavljena konfiguracija omreZzja robota UR.
Za odpravo tezave preverite konfiguracijo omrezja robota UR po naslednjem postopku:

1. Pritisnite gumb Nastavitev robota.

(/i tand Guide}g rabnigki vmesnik robota PolyScope @

Prosimo, izberite

‘ Zazeni program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS rr—

‘ Nastavitev robota ‘

‘ Zaustavi robota ‘

2. Pritisnite gumb Nastavitev omreija.

3. Ceje omreZje UR onemogoceno:
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4. Ce je naprava OnRobot prikljuéena neposredno na robota UR, izberite DHCP in
pritisnite gumb Uporabi. Storitev OnRobot dodeli IP.

5. Ce naprava OnRobot ni prikljuéena neposredno na robota UR, preverite, ali je
naprava OnRobot povezana z istim omrezjem (usmerjevalnikom, stikalom in tako
naprej) kot robot UR, ali pa se posvetujte z nadzornikom omrezja.

6. Ce ob izbiri moznosti DHCP ali Stati¢en naslov teZava ni odpravljena, se posvetujte z
nadzornikom omrezja.

(\tand Guide [ Nastavitev robota @

Zagon robota

Jezik

Posodobi

Nastavi geslo

Kalibriranje zaslona

Omrezje

URCaps

‘ Nazaj

Omrezje
lzberite svoj nacin mreze

@ pHcP
a‘ Statiéni naslov

o Onemogoceno omrezje

3¢ nsite povezani z omrezjem!

Omrezno podrobne nastavitve:

Naslov IP
Maska podomrezja:

Privzeti prehod:

Prednostni streznik DNS:

Alternativni streznik DNS:

V primeru DHCP po dodelitvi ustreznega naslova IP robotu UR preklopite v nacin Staticen

naslov (naslov IP robota UR mora ostati nespremenjen) in pritisnite gumb Uporabi. Naslov IP

je zdaj trajen in se pozneje ne spremeni.

Nato znova izvedite Nastavitev vticnika URCap.

6.5.1.3 Naprava je najdena in UR ima IP.

Ta napaka se lahko pojavi, ko robot in naprava nista v istem podomrezju.

Tezavo odpravite po naslednjem postopku:

1. Ce naprava OnRobot ni neposredno priklju¢ena na robota UR, preverite, ali je stikalo
DIP 3 na Compute Boxu v stanju izklopljeno, kot prikazuje naslednja slika:

2. Ce je stikalo DIP v stanju vklopljeno, ga izklopite in nato znova zaZenite napravo
OnRobot (z odklopom napajanja) ter ponovite korake, opisane v razdelku Nastavitev

vticnika URCap.

Ce tezave ne odpravite, izvedite naslednji postopek:
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1. Odprite stran Nastavitev omreZja robota UR, kot je pojasnjeno v razdelku IP robota
UR je »N/A«.

2. Masko podomreZzja spremenite v »255.0.0.0«.

3. Pritisnite gumb Uporabi.

(\tand Guide [ Nastavitev robota @

Omrezje
lzberite svoj nacin mreze

@ DHcP

’Stat\:‘:m naslov

Zagon robota

Jezik

posodobi OOnemogoEeno omrezje

o OmreZje je povezano
Mastavi geslo

Omrezno podrobne nastavitve:

Naslov IP 192.168.1.102
‘ Kalibriranje zaslona ‘

Maska podomrezja: 255.255.255.0

. Privzeti prehod: 192.168.1.1
omreZje

Prednostni streznik DNS: 192.168.1.1

Cas Alternativni streznik DNS: 0.0.0.0]

‘ Nazaj ‘

Nato znova izvedite Nastavitev vticnika URCap.

6.5.2 Preblizu singularnosti

Ce se orodje med roénim vodenjem vodi preblizu cilindri¢nega prostora neposredno nad ali
pod podstavkom robota, se prikaze opozorilno sporocilo.

OnRobot - Rocno vodenje

Prirobnica orodja je preblizu singularnosti osi Z podstavka,
Rocéno vodenje je vwvarnem nacinu.

| Zaustavitev programa H Madaljuj

Pritisk gumba Ustavi program onemogoci funkcijo ro¢nega vodenja. Pritisk gumba Nadaljuj
preklopi v varen nacin, ki prepreci premikanje prirobnice orodja v cilindri¢ni prostor
neposredno nad ali pod podstavkom robota s funkcijo ro¢nega vodenja. Premik 10 mm stran
od tega prostora izklopi varen nacin in premikanje v vse smeri se znova omogoci.

OPOMBA:

Iz razlogov varnosti in natancnosti nacin ro¢nega vodenja prirobnico orodja
vzdrzuje na vedji razdalji od cilindri¢nega prostora, kot to fizicno omogoca
robot UR. Premik prirobnice orodja bliZje je moZen z uporabo zavihka
Premakni v programu PolyScope ali z ukazi za premikanje.
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6.5.3 Opozorilna oznaka v vrstici za Hand guide
(7A\pand Guide [§

Ce se naprava OnRobot ne vrti ustrezno, se pojavi opozorilna oznaka. Ponovite korake v
razdelku Nastavitev vticnika URCap.

6.5.4 »socket_read_binary_integer: timeout«
Ce katerikoli ukaz te¢e ve¢ kot 2 sekundi, se v dnevniku pojavi vnos

socket_read_binary_integer: timeout.

To ne vpliva na izvajanje programa s strani robota.

6.5.5 »Odpiranje vti¢nice vectorStream ni bilo uspesno.«

Ce se krmilnik robota ne more povezati s Compute Boxom, se prikaZe sporocilo »Odpiranje
vti¢nice vectorStream ni bilo uspesno«.

OnRobot - napaka pri komunika

Odpiranje vticnice vectorStream ni bilo uspesno. Prepricajte
se, da Compute Box deluje, in preverite stanje na strani
Mastavitev OnRobot v zavihku Mamestitev.

| Zaustavitev programa H Madaljuj

V tem primeru poskrbite, da je Compute Box povezan s krmilnikom robota in vklopljen.

6.5.6 Ponovno predvajanje poti je pocasnejSe od pricakovanega

Ob uporabi ukaza F/T Pot obstaja moZnost, da zabeleZena pot ni gladka zaradi omejitev
Cloveske spretnosti. V teh primerih lahko robot ponovno predvaja pot le z zelo majhno
hitrostjo. Za preprecitev te tezave poskusite pot znova zabeleZiti s samozavestnimi, gladkimi
gibi in ¢im manjsimi spremembami vzdolznih ter rotacijskih hitrosti. Hkrati se poskusite
izogniti beleZzenju poti, ki vsebujejo rotacije brez vzdolznih elementov.
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»Napaka Stevilka -2« pri shranjevanju poti

Ce zabeleZite prazno pot, se pri poskusu shranjevanja poti prikaze sporocilo o napaki
»Stevilka napake: -2«.

e

@ Error number: -2

V tem primeru poskrbite, da se robot premakne med funkcijama zacetka in konca beleZenja
poti.

»Napaka Stevilka -3« pri shranjevanju poti

Ce poti ni mogoce shraniti zaradi premajhne koli¢ine prostora v Compute Boxu, se prikaze
sporocilo o napaki »Napaka stevilka -3«.

B

@ Error number: -3

V tem primeru izbriSite prej zabeleZene poti, ki jih ne uporabljate vec.

»Neznana vrsta senzorja«

To sporocilo o napaki se prikaze, ce Compute Box ne more prepoznati priklju¢ene naprave
OnRobot.

OnRobot - napaka senzorja

Neznana wrsta senzorja.
Glejte Opis Compute Boxa na pogonu USE OnRobot,

| Zaustavitev programa H Madaljuj

V tem primeru poskrbite, da je povezava med Compute Boxom in napravo OnRobot
(senzorjem) dobra in da je priklju¢ena ustrezna naprava.
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6.5.10 »Senzor se ne odziva.«

To sporocilo o napaki se prikaze, e je Compute Box prepoznal priklju¢eno napravo OnRobot,
pozneje pa je bila povezana z napravo izgubljena.

OnRobot - napaka senzorja

Senzor se ne odziva,

Izklopite Compute Box, prikljugite senzor na Compute Boxz
nepoikodovanim kablom in vklopite Compute Box, Ce tefave
ne odpravite, se obrnite na svojega distributerja.

| Zaustavitev programa H Madaljuj

Preverite, ali je povezava med Compute Boxom in napravo OnRobot (senzorjem) dobra in ali
je priklju¢ena ustrezna naprava.
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6.6 Deklaracije in certifikati

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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6.7 lzdaje

lzdaja Opomba

2. izdaja Spremenjena struktura dokumenta.
Dodan glosar izrazov.

Dodan seznam akronimov.

Dodan dodatek.

Dodano ciljno obdinstvo.

Dodana predvidena uporaba.

Dodane informacije o avtorskih pravicah, blagovnih znamkah,
kontaktne informacije in informacije o jeziku izvirnika.

Spremenjeno vedenje ukazov F/T Premakni, F/T ISCi, F/T Vstavi zatic¢
in F/T Nadzor.

Dodan ukaz F/T Vmesna tocka.
Odstranjen ukaz F/T Premakni (Ctrl).

Dodani sklici primerov aplikacij za programe UR.

3. izdaja Koordinatni sistem orodne vrstice ro¢nega vodenja popravljen v
orodja.

Dodana opomba o omejitvi usmerjenosti TCP.
Odstranjena omejitev aktiviranja osi rocnega vodenja.

Dodano pojasnilo o uporabi vrste vmesne tocke.

4. izdaja Odstranjena omejitev usmerjenosti TCP.

5. izdaja Posodobljene povratne vrednosti ukazov F/T I$¢i in F/T Premakni.
Odstranjen razdelek o belezenju poti.

Dodan razdelek Ukaz F/T Pot.

Odstranjen razdelek F/T Vstavi prikljucek.

Odstranjen razdelek Povratne vrednosti za F/T Vstavi prikljucek.

Razdelka Ukaz F/T Premakni in Ukaz F/T IS¢i posodobljena z
informacijami o enakomerni hitrosti ponovnega predvajanja in
novimi posnetki zaslonov ukazov.

Razdelek Ukaz F/T Nadzor posodobljen z omejitvijo nadzora
usmerjene sile.

Uredniske spremembe.

6. izdaja Dodana natancnost ponovnega predvajanja poti.

Razdelek »Prislo je do napake priizvajanju programa« ob
nadaljevanju programa spremenjen v »Prislo je do napake pri
izvajanju programa« ob ustavitvi programa, premor in nadaljevanje
programa ne povzrocita vec alarma.

Dodan razdelek Ucinki poloZaja TCP.
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postavka dnevnika socket_read_byte_list(): ¢asovni iztek
spremenjena v socket_read_binary_integer: ¢asovni iztek, vedenje
spremenjeno.

V razdelek Odpravljanje napak dodana postavka »Odpiranje vti¢nice
vectorStream ni bilo uspesno«.

Odstranjen razdelek Vstavljanje prikljucka.

Dodan razdelek Ponovno predvajanje poti je pocasnejse od
pri¢akovanega.

Dodane omejitve za vmesne tocke, ki vsebujejo samo rotacijo.

7.izdaja UredniSke spremembe.

8. izdaja V razdelek Ukaz F/T Pot dodana najvecja vrednost beleZenja poti na
vzdolZzno omejitev.

Dodana razdelka »Napaka Stevilka -2« pri shranjevanju poti in
»Napaka stevilka -3« pri shranjevanju poti.

UredniSke spremembe.

9. izdaja Dodano pomembno varnostno obvestilo.
Dodani opozorilni simboli.
Posodobljeni posnetki zaslonov.

Dodana opomba z opozorilom pred vrtenjem kabla senzorja v
razdelku Kabelske povezave.

10. izdaja Dodane informacije Hex v2.

11. izdaja Razdelka Ukaz F/T NalozZi in Ukaz F/T Razlaganje zdruZzena v oddelek
Ukaz F/T Nalaganje.

Razdelka Povratne vrednosti ukaza F/T NalozZi in Povratne vrednosti
ukaza F/T Razlozi zdruzena v oddelek Povratne vrednosti ukaza F/T
Nalaganje.

Posodobljeni posnetki zaslonov.

12. izdaja Posodobljene informacije o kablu USB.
Posodobljena nastavitev vti¢nika URCap.
Posodobljene ikone ro¢nega vodenja.

Posodobljen razdelek Odpravljanje tezav.

Posodobljena sporocila o napakah.
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