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Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Viechna prava vyhrazena. Zadnd &ast této publikace
nesmi byt reprodukovdna v jakékoli formé nebo jakymikoli prostfedky bez predchoziho
pisemného souhlasu spole¢nosti OnRobot A/S.

Informace uvedené v tomto dokumentu jsou presné podle nasich nejlepsich znalosti v dobé
jeho vydani. Pokud byly provedeny upravy vyrobku po datu vydani dokumentu, mezi
dokumentem a vyrobkem mohou byt rozdily.

Spole¢nost OnRobot A/S. neprebird Zzadnou odpovédnost za chyby nebo opomenuti v tomto
dokumentu. Spole¢nost OnRobot A/S. v Zddném pripadé nenese odpovédnost za ztraty nebo
Skody na osobdach nebo majetku vyplyvajici z pouzivani tohoto dokumentu.

Informace uvedené v tomto dokumentu podléhaji zméndm bez predchoziho upozornéni.
Posledni verzi mlzete nalézt na naSich webovych strankach: https://onrobot.com/.

Pavodni jazyk tohoto dokumentu je anglictina. VSechny ostatni dorucené jazyky jsou
prekladem z anglictiny.

Vsechny ochranné znamky nalezi pfislusSnym vlastnikim. Znacky (R) a TM jsou vynechany.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Predmluva

1.1 Cilova skupina

Tento dokument je uréen pro integratory, ktefi navrhuiji a instaluji kompletni systémy pro
roboty. Osoby, které pracuji se senzorem, museji mit nasledujici dovednosti:

1. Zakladni znalosti mechanickych systému
2. Zakladni znalosti elektronickych a elektrickych systému

3. Zakladni znalosti robotickych systém(
1.2 Uréené pouiiti

Senzor je uréen k méreni sil a moment( a je namontovan na koncovém efektoru robota.
Senzor lze pouzivat ve specifikovaném rozmezi méreni. PouZiti senzoru mimo toto rozmezi je
povazovano za nespravné pouziti. Spole¢nost OnRobot neodpovida za Zadné poskozeni nebo
zranéni vyplyvajici z nespravného pouziti.

1.3 Ddulezité bezpecnostni upozornéni

Senzor je Cdstecné kompletni zafizeni a pro kazdou aplikaci, které je senzor soucasti, je
vyZzadovano hodnoceni rizik. Je dllezZité dodrZovat vSechny bezpecnostni pokyny uvedené v
tomto dokumentu. Bezpecnostni pokyny se vztahuji pouze ksenzoru a nezahrnuji
bezpecnostni opatreni pro cely systém.

Cely systém musi byt navrzen a nainstalovdan v souladu s bezpecnostnimi poZadavky
uvedenymi v normach a predpisech zemé, ve které je systém instalovan.

1.4 Vystrainé symboly

NEBEZPECi:

Oznacuje velmi nebezpecnou situaci, ktera, pokud ji neni zabranéno, mlze
zpUsobit zranéni nebo smrt.

VYSTRAHA:

Oznacuje potencialné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinstalaci, kterd
(pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

VYSTRAHA:

Oznacuje potencialné nebezpecnou situaci, kterd, pokud ji neni zabranéno,
m{zZe zpUsobit zranéni nebo vaznému poskozeni zatizeni.

VAROVAN:I:

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Oznacuje situaci, ktera (pokud nastane) by mohla vést k poskozeni zafizeni.

1.5 Typografické konvence

POZNAMKA:

Poskytuje dopliujici informace, jako jsou rady a doporuceni.

V tomto dokumentu jsou pouzity nasledujici typografické konvence.

Tabulka 1: Konvence

Pismo Courier

Cesty soubor( a nazvy soubort(, kddy, uzivatelsky vstup a
pocitacovy vystup.

Kurziva

Citace a oznacovani popist obrazkd v textu.

Tucné pismo

Prvky uzivatelského rozhrani (Ul) v€etné textu, ktery se
zobrazuje na tlacitkach a v moznostech nabidek.

Tucéné modré pismo

Externi odkazy nebo vnitfni kfizové odkazy

<Uhlové zavorky>

Nazvy proménnych, jeZ museji byt nahrazeny skute¢nymi
hodnotami nebo fetézci.

1. Cislované seznamy

Kroky postupu.

A. Abecedni seznamy

Popisy obrazk.

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



Za¢iname 8

2 Zaciname

2.1 Rozsah dodavky

Souprava senzoru Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit obsahuje vse, co je potfebné
k pfipojeni senzoru sily/momentu OnRobot k vasemu UR robotu.

Dostupné jsou dvé verze soupravy OnRobot Universal Robots (UR) Kit, jez zavisi na
hardwarové verzi senzoru.

2.1.1 Souprava OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)
Obsah soupravy OnRobot (OptoForce) UR v1:
e Sestiosy senzor sily/momentu OnRobot (OptoForce) (varianta HEX-E v1 nebo
HEX-H v1)
e Pocita¢ OnRobot (OptoForce) Compute Box
e USB disk OnRobot (OptoForce)
e Adaptér A
o Cep proti pretizeni
e Kabel senzoru (4kolikovy M8 — 4kolikovy M8, 5 m)
e Napdjeci kabel pocitate Compute Box (3kolikovy M8 — volny konec)
e Napdjeci kabel pocitace Compute Box
e UTP kabel (RJ45 — RJ45)
e USB kabel (Mini-B — typ A)
e Kabelova prichodka PG16
e Plastovy pytlik s obsahem:
Drzak kabelu
Srouby M6x30 (2 ks)
Srouby M6x8 (10 ks)
Srouby M5x8 (9 ks)
Srouby M4x8 (7 ks)
Srouby M4x12 (2 ks)
Podlozka M4 (8 ks)

N o v ok w N e

2.1.2 Souprava OnRobot UR Kit (v2)
Obsah soupravy OnRobot UR v2:

1. Sestiosy senzor sily/momentu OnRobot (varianta HEX-E v2 nebo HEX-H v2)
2. Pocita¢ Compute Box OnRobot

3. USB disk OnRobot

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Zaciname 9
Adaptér A2
Kabel senzoru (4kolikovy M8 — 4kolikovy M8, 5 m)
Napadjeci kabel pocitate Compute Box (3kolikovy M8 — volny konec)
Napajeci kabel pocitate Compute Box
UTP kabel (RJ45 — RJ45)
Kabelova prichodka PG16

L O N o un s

10. Plastovy pytlik s obsahem:

11. Drzak kabelu s integrovanym Sroubem
12. Srouby Torx M6x8 (6 ks)

13. Srouby Torx M5x8 (9 ks)

14. Srouby Torx M4x6 (7 ks)

15. PodloZzka M6 (6 ks)

16. Podlozka M5 (9 ks)

POZNAMKA:

Od poloviny zafi 2018 neni USB kabel (Mini-B — typ A) soucasti soupravy
OnRobot UR v2. V pfipadé potieby je vSak mozné jej zakoupit samostatné.

2.2 Popis senzoru

2.2.1 HEX-E vl a HEX-H vl

Senzor sestava z télesa senzoru, adaptéru a ¢epu proti pretiZeni. Téleso senzoru je opatieno
konektorem kabelu senzoru, drzakem kabelu a znac¢kovaci pro referenéni ram. Nastroj je
upevnén pfimo na télese senzoru na rozhrani nastroje. Senzor je upevnén k pfirubé nastroje
robota pomoci adaptéru.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Cep proti pretizeni

Adaptér, rozhrani robota

2.2.2 HEX-E v2 a HEX-H v2

Senzor sestava z télesa senzoru, adaptéru a ¢epu proti pretiZzeni. Téleso senzoru je opatieno
konektorem kabelu senzoru, drzakem kabelu, protiprachovym tésnénim, sériovym cCislem a
znackovadi pro referenéni rdm. Ndstroj je upevnén primo na télese senzoru na rozhrani
nastroje. Senzor je upevnén k prirubé nastroje robota pomoci adaptéru.

Cep proti pretizeni
Protiprachové tésnéni

Rozhrani nastroje

Sériove cislo

Konektor kabelu snimace /'

Adapteér, rozhrani robota

Referencni znacky ramu

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.3 Upevnéni

PouZijte pouze Srouby dodané se senzorem. Delsi Srouby mohou poskodit senzor nebo
robota.

2.3.1 HEX-E vl a HEX-H vl
Montaz senzoru provedte podle tohoto postupu:
1. Pomoci ¢tyr Sroubl M6x8 namontujte adaptér A na robota. Utdhnéte utahovacim
momentem 6 Nm.

2. Pripevnéte senzor k adaptéru pomoci péti Sroubll M4x8 a podloZzek M4. Utdhnéte
utahovacim momentem 1,5 Nm.

3. Pfipevnéte kabel k senzoru s kabelovym drzakem pomoci jednoho Sroubu M4x12 a
podlozky M4. Utdahnéte utahovacim momentem 1,5 Nm.

4. Pripevnéte Cep k senzoru pomoci jednoho Sroubu M6x30. Utdhnéte utahovacim
momentem 6 Nm.

Legenda: 1 — pfiruba nastroje robota, 2 — adaptér A, 3 — Srouby M6x8,
4 — Srouby M4x8, 5 — Cep proti pretizeni, 6 — Sroub M6x30, 7 — senzor,
8 — podlozka M4, 9 — Sroub M4x12, 10 — kabelovy drzak

5. Pfipevnéte nastroj k senzoru podle pokyn( vyrobce néstroje.
A Ochrana proti pretizeni neni zcela funkéni, jestliZze nastroj neni spojen
se senzorem plochym povrchem.

2.3.2 HEX-E v2 a HEX-H v2
Montdz senzoru provedte podle tohoto postupu:
1. Pomoci ¢ty Sroubl Torx M6x8 a podloZzek M6 namontujte adaptér A2 na robota.
Utdahnéte utahovacim momentem 6 Nm.

2. Pripevnéte senzor k adaptéru pomoci péti Sroubll M4x6. Utahnéte utahovacim
momentem 1,5 Nm.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Pfipevnéte kabel k senzoru s kabelovym drzakem pomoci jednoho Sroubu M4x12.
Utahnéte utahovacim momentem 1,5 Nm.

Legenda: 1 — pfiruba nastroje robota, 2 — adaptér A2, 3 — podlozka M6,
4 —Srouby Torx M6x8, 5 — senzor, 6 — Srouby Torx M4x6,
7 —kabelovy drzak

4. Pripevnéte nastroj k senzoru podle pokynu vyrobce nastroje.

POZNAMKA:

Ochrana proti pretizeni neni zcela funkéni, jestlize ndstroj neni spojen se
senzorem pomoci rozhrani, jak popisuje 1ISO 9409-1-50-4-M6.

2.4 Pripojeni kabelu
Pfipojeni senzoru provedte podle tohoto postupu:

1. Pfipojte 4kolikovy kabel M8 (délka 5 m) k senzoru. Zajistéte, aby otvory kabelu byly
vyrovnany s koliky konektoru na senzoru.

POZNAMKA:
Neotacejte kabelem, otacejte pouze zdmkem konektoru.

2. Kabel pfipevnéte k robotu pomoci stahovacich pasek.

POZNAMKA:
V prostoru kloubl zajistéte, aby bylo k dispozici vice volného kabelu

pro mozné ohybani.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Do blizkosti nebo dovnitf fidici skiiné robota UR umistéte pocita¢ Compute Box a
pfipojte 4kolikovy kabel senzoru M8. K privedeni kabelu do fidici skfiné UR lze pouzit
dodanou kabelovou prichodku.

4. Pomoci dodaného UTP kabelu propojte rozhrani sité Ethernet pocitace Compute Box
s rozhranim sité Ethernet fadic¢e UR.

5. K pfivedeni napdjeni pocitace Compute Box z Fidici skfiné UR pouZijte 3kolikovy
kabel M8 (délka 1 m). Hnédy kabel pfipojte k ptipoji 24 V a cerny kabel k pfipoji O V.

Napajeni Konfigurovatelné Konfigurovatelné
vstupy vystupy
PWR | H 24V H 24V N oV | ov |

GND | W Clo m | Cl4 | CO0O = Co4 | m

24V |} 24V | m |24V | W ov | m ov u

oV n Cl1 B CI5 u co1 | m Co5 | m

24V |H (24V | A ov | m oV [ ]

Cl2 B | Cl6 | co2 | m cCo6 | m

24V | [ 24V | A ov n ov |

CI3 m | Cl7 | CO3 = co7 | m

Vice informaci naleznete v dokumentaci pro UR.

6. Pro pocditac Compute Box a robota UR pouZijte spravné sitové nastaveni. Vychozi IP
adresa pocitace Compute Box je 192.168.1.1. Pokud ji chcete zménit, viz

2.5 Kompatibilita UR
Presvédcte se, zda je fadic robota verze alespon PolyScope 3.5 (funkcni az do verze 3.7).

V softwaru PolyScope verze 3.7 je zndma chyba, Ze moznost ,UlozZit” se nékdy nezobrazi
spravné. V takovém pfipadé namisto toho poutzijte volbu ,UloZit jako”.

2.6 Instalace zasuvného modulu URCap

Chcete-li nahrat priklady OnRobot a nainstalovat zasuvny modul OnRobot URCap, postupujte
nasledovné:

1. Zasunte USB disk OnRobot do USB slotu na pravé strané ruc¢niho ovladaciho prvku.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2. Otevre se dialogové okno s poZzadavkem potvrzeni, zda si prejete zkopirovat pfiklady
OnRobot a soubor URCap do sloZzky programs/OnRobot UR Programs.

Wonld you like to copy OnRobot files onto the rohot?l

Pokracujte klepnutim na tlacitko Install.

3. Poté v hlavni nabidce zvolte moZnost Nastaveni robota, poté zvolte moznost

Nastaveni URCaps.

4. Klepnutim na znaménko + vyhledejte nové zkopirovany soubor OnRobot URCap. Ten

Ize nalézt ve sloice programs/OnRobot UR Programs. Klepnéte na Otevfit.

5. K pouZiti zmén je tfeba systém restartovat. Klepnéte na tlacitko Restart a nechejte

systém restartovat.

Nastaveni robota

2]

Inicializovat robota

‘ URCaps

Active URCaps

Jazyk

@® FT-0onRebot

Aktualizovat

Informace URCap

Kalibrovat obrazovku

Sit

‘ Nastavit heslo
‘ URCaps

‘ Zpét

|

6. Inicializujte robota.

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



Zaciname 15

POZNAMKA:

Vice informaci o instalaci URCap naleznete v dokumentaci zafizeni UR.

Pokracujte s nastavenim zasuvného modulu URCap.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.7 Nastaveni zasuvného modulu URCap

Klepnéte na kartu Instalace a zvolte mozZnost Nastaveni OnRobot FT. Otevre se nasledujici
obrazovka:

astaveni OnRobot FT |

Nékolik vtefin pockejte, dokud software automaticky nerozpoznd dostupny senzor OnRobot.

Ikona presypacich hodin g znadi, Ze zjistovani stale probiha.

Po dokonceni se zvoli a automaticky otestuje prvni nalezené zafizeni a otevre se nasledujici

obrazovka:

acist [ uloZit

Zvolena IP adresa
192.168.1.1

Stawv

0K

Sériové cislo
HEXEALQS

Stav senzorového systému
QK

Verze skfiné Compute box
401

IP adresa UR robota
182.168.1.102

Maska podsité UR robota
255,255.255.0

[¥] Povolit viechny funkce

Zjist&na zafizeni

192168.1.1 - HEXEA1OS H' °
py

[¥] Povolit prekryti

= Aktivagni tlacitko drzeni ruéniho
navadéni

Casowy limit ruéniho navadéni: El ]

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



Zaciname 17

lkona % , OK“ znadi, Ze zatizeni bylo nalezeno, automaticky test byl Uspésny a zafizeni je
pripraveno k pouZiti.

Pokud nebude nalezeno zadné zafizeni nebo béhem automatického testu dojde k chybé,

zobrazi se ikona chyby 0 . Odstranovani zavad viz ¢ast Chyba nastaveni zasuvného modulu
URCap.

POZNAMKA:

U s ’ v v . e . ’ /H\
Zjistovani lze ru¢né spustit znovu klepnutim na ikonu obnoveni x/.

Pokud je k dispozici vice zatizeni, pfedvolené zafizeni Ize zménit pomoci
rozeviraci nabidky ZjiSténa zarizent.
Na levé strané se zobrazuje stav a zakladni informace o ptipojeném zafizeni:

Zvolena IP adresa: Uvadi IP adresu zvoleného zafizeni. Pfi pouZiti tovarniho

nastaveni pocitate Compute Box bude hodnota 192.168.1.1.

Stav: Zobrazuje ,,0K” nebo chybovou zpravu, pokud doslo k zavadé.
Sériové €islo: Sériové &islo zafizeni OnRobot.

Stav senzorového systému: Zobrazuje ,0K“ nebo chybovou zprévu, pokud doslo k

zavadé.

Verze pocitace Compute Box: Softwarova verze pocitate Compute Box. Ta se musi

shodovat s verzi URCap. Pokud se neshoduje, aktualizujte pocitac Compute Box.

V pfipadé zavady se zobrazi stavajici sitové nastaveni UR robota, aby bylo mozné zavadu
snadnéji odstranit.

IP adresa UR robota: Zobrazuje stavajici IP adresu robota. Pfi pouziti tovarniho

nastaveni pocitate Compute Box musi hodnota byt 192.168.1.x.

Maska podsité UR robota: Stavajici maska podsité robota. Pfi pouZiti tovérniho
nastaveni pocitate Compute Box musi hodnota byt 255.255.255.0.
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Nastaveni ru¢niho navadéni je v levé spodni ¢asti:

Zaskrtavaci poli¢ko Aktivacni tlacitko drzeni ruéniho navadéni: Pokud je policko
zaskrtnuto (vychozi nastaveni), béhem ruc¢niho navddéni je tfeba stale drzet
stisknuté aktivacni tlacitko ru¢niho navadéni. Pokud poli¢ko neni zaskrtnuto, ruéni
navadéni Ize spustit klepnutim na aktivacni tlacitko a zastavit opétovnym klepnutim
na toto tladitko.

Casovy limit ruéniho navadéni: Po uplynuti nastavené hodnoty &asového limitu (v

sekundach) se ruc¢ni navadéni automaticky zastavi. Vychozi hodnota je , 0%, ktera
nastavuje ¢asovy limit na nekonec¢no.

POZNAMKA:

Po nastaveni zafizeni je tfeba tlaéitkem ,Nacist/Ulozit” H ulozit zmény, aby
se staly soucasti stavajici instalace.

Chcete-li vyvolat vlozenou ndpovédu, klepnéte na ikonu otazniku .
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3 Pouziti zasuvného modulu URCap

3.1 Proménné odezvy OnRobot

V této casti jsou pomoci prikladného programu demonstrovany zakladni funkce. Program

zobrazi, jakym zplsobem lze ziskat Gidaje od senzoru OnRobot a jak vynulovat hodnoty
Sily/Momentu senzoru.

1. Klepnéte na tlacitko Naprogramovat robota.

| Naprogramovat robota

2. Klepnéte na tlacitko Prazdny program.

Prazdny program

3. Prejdéte na kartu Struktura.
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4. Klepnutim na tla¢itko €ekat pozastavte nekonec¢nou smyeku v programu.

Zvolte piikaz Cekat ve struktufe programu.
Pfejdéte na kartu Ptikaz.

Volbu Cekat nastavte na 0,01 sekundy.

O N o wu

Stiskem tlacitka Pfehrat spustte program.

eﬁekat sekundy

9. Prejdéte na kartu Proménné.
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d Soubor@ Hand M.u 11:11:21 CCCC 9
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
<unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
¥ Program robota Vymazat
= Eelerlalon Proménna = I Hodnota

F3D 0.12486
Fx -0.01250
Fy -0.00996
Fz -0.12383
T2D 0.00693
T -0.00489
Ty 0.00450
Tz 0.00027
bFT [0.00940, -0.01304, 0.12382, 0.00488, 0.00491, -0.00002]
of_return 0
tFT [-0.01250, -0.00986, -0.12383, -0.00489, 0.00480, 0.00027]

Riw] <> |

Simulace
Predchozi Dalsi
O o [ W] (W] ———aox eisamon || san® |

Zde jsou uvedeny hodnoty Sily a Momentu. Tyto proménné muiZete pouZit ve vsech
programech.

Tyto proménné se automaticky aktualizuji po krocich pfiblizné 125 Hz:

e F3D: Délka 3D vektoru sily F3D = sqrt (Fx? +Fy? +Fz?) (N)

e Fx: Vektor sily ve sméru X v newtonech (N)

e Fy: Vektor sily ve sméru Y v newtonech (N)

e Fz: Vektor sily ve sméru Z v newtonech (N)

e T3D: Délka 3D vektoru momentu T3D = sqrt (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: Moment ve sméru X v Newton-metrech (Nm)

e Ty: Moment ve sméru Y v Newton-metrech (Nm)

e Tz: Moment ve sméru Z v Newton-metrech (Nm)

e DbFT: Hodnoty sily a momentu vypoctené v souradnicovém systému zakladny v
newtonech (N) a Newton-metrech (Nm).

e of_return: proménna pouZzivana k ukladani vysledku pfikaz(i OnRobot.

e tFT: Hodnoty sily a momentu vypoctené v souradnicovém systému nastroje v
newtonech (N) a Newton-metrech (Nm).
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3.1.1 Uc¢inky polohy TCP

Hodnoty momentu se vypocitavaji podle stfedového bodu nastroje (TCP). To znamena Ze
moment vyvijeny naméfenymi silami je vypocten na stfedovém bodu nastroje, nikoli na ¢elu
senzoru. Uginky umisténi TCP na naméFeny moment viz obrazek nize.

.
TCP

i

"~
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3.2 Nastrojova lista Hand Guide OnRobot

Po zapnuti UR robota se otevie Uvodni obrazovka rozhrani PolyScope. Pokud je aktivni, po
uplynuti 20 sekund se v pravé horni ¢asti zobrazi panel nastroji Hamd guide OnRobot.

(©) Hand G"“.’ﬂvatelské rozhrani robota PolyScope o

Zvolte

‘ Spustit program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS pr——

‘ Nastaveni robota ‘

‘ Vypnout robota ‘

POZNAMKA:

Bé&hem spousténi je normalni, Ze se na nékolik sekund zobrazuje zluta

varovna znacka @'“‘ e'”'. Pokud nezmizi, poté zkontrolujte nastaveni
zafizeni v ¢asti Nastaveni zasuvného modulu URCap.

Chcete-li aktivovat funkce panelu nastrojl, klepnéte na jakékoli misto v panelu. Panel

. .o , , . VP | sl xr
nastroju se rozbali a zobrazi se dostupné osy, aktivacni tlacitko ‘Q , nulovaci tlacitko }”H a

tlacitko prichyceni k osam

Chcete-li zvolit osu, stisknéte prislusnou polozku. Na nasledujicim pfikladu jsou zvoleny
polozky X a Y pro omezeni pohybu podél osy X a Y (rovinny):

@ Hand Guideu ﬁﬁ' ﬁlﬁlﬁl@l‘a"lgﬁl

Iy

POZNAMKA:

Pouzity souradnicovy systém je ,Nastroj“.

Pokud chcete deaktivovat néjakou zvolenou osu, polozku stisknéte znovu.
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POZNAMKA:

Osy lze aktivovat nebo deaktivovat béhem ru¢niho navadéni.

Pokud chcete aktivovat ru¢ni navadéni UR robota, nedotykejte se nastroje a stisknéte a
¥ I | v C v . T v v .
podrzte aktivacni tlacitko ‘o‘ Béhem inicializace ru¢niho navadéni se tlacitko zméni na

. v , . ol Sy | . N
ikonu presypacich hodin ‘Z‘ Pockejte, dokud aktivacni tlacitko ‘Q‘ nebude zelené a ru¢né
ovladejte robota pomoci prstového senzoru OnRobot.

POZNAMKA:

Pfed aktivaci ru¢niho navadéni se nesmite dotknout ndstroje (aktivacni

v | . I ‘., .
tlacitko ‘O‘ je zelené), jinak bude chovani robota neobvyklé (robot se
napfiklad mdze posunout, aniz by byla vyvinuta jakakoli vnéjsi sila). V takovém

pfipadé se nedotykejte nastroje a stisknéte nulovaci tlacitko }”a“{.

Pokud se dotykate nastroje, nesmite se dotknout tlacitka nulovani }”H.

v v L v, e v vy | v v
Pokud chcete ukondit ru¢ni navadéni UR robota, aktivacni tlacitko ‘O‘ uvolnéte. Neprodlené

vy . Ly s . sy vy | .
po ukonceni ru¢niho navadéni se na 1 sekundu deaktivuje aktivacni tlacitko ‘o, které se

nasledné zméni na ikonu pfesypacich hodin ‘E‘

POZNAMKA:

Pokud pouzivate ru¢ni navadéni, v zajmu optimalni obsluhy a zkusenosti
méjte posuvnik rychlosti robota vZdy nastaven na 100 %.

Tlacitko nquvéni}”a“{je tfeba pouzit, kdyZ se zméni orientace ndastroje béhem rucéniho
navadéni, aby bylo mozné anulovat ucinky gravitace nebo zmény zatiZeni robota.

e 4 otaci osy souradnicového systému nastroje tak, aby doslo
vyrovnani s nejblizSimi osami soufadnicového systému zakladny bez ohledu na kladné nebo
zaporné sméry. UZivatel tak po ru¢nim navadéni mlze presné nastavit nastroj k celu

Tlacitko pfichyceni k osdm

vodorovné nebo svisle.
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3.3 Ptikazy OnRobot URCap

3.3.1 F/T Stfed
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Posunuje robota podél dané osy, dokud nenajde prekdzku. Po stfetu s prekazkou se posune
opacnym smérem, dokud nedosdhne dalsi prekazky. Poté robot vypocitd stfredovou polohu

mezi dvéma hrani¢nimi body a do této polohy se ptresune.

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula nazacdtku pfikazu F/T Ov1adéani a pred spusténim pfikazu F/T

7 v

Ov1adani se presvédcte, Ze se ndstroj nedotyka zadného predmétu. V
opacném pripadé nemusi prikaz pracovat spravné.

& Soubor

Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

14:24:31 CCcCC

o

OnRobot HEX

Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

=F/T [ratovy

= F/T Vot ¢ast T r
= F/T Upevnit a otodit F StrEd
= F/T Vlozit skfif Nazev prikazu .
=1 e R — - robot
W F/T Hledat

= F/T Tratowy bod 0sa vzdalenost whledavani Soufadnicowy systém

= F/T Tratow bod K I+] mm [zakladni [~

= F/T Tratowy bod ||
W F/T Posunout [v] Absolutni

= F/T Trasa

Fx Ty Tz

W F/T Posunout

=F/T Trasa N Hm Hm
¥ FT ovladani

= fekat: 1.0 Rychlost wyhledavani (&, B) Zrychleni
¥ FIT ovladani mm/s mm/s?

= ekat: 1.0
W F/T Ochrana —| Rychlost pohybu (C) Zpomaleni
¢ ¥ Pohyb) mm/s 1200| mmy/s?

® Waypoint_1
= 1T Vot ggst - Generovat varovani pii dosazeni limitu
= F/T Vlozit £ast
= F/T Upevnit a otodit
= F/T Upevnit a ofodit
= F/T Upevnit a otodit
= F/T Vot skfif
=FiT Stred] -
4| Il [»]
CIC ==
imula - " i
i l:“i“:"i‘ Rychlost ==———=_N00% | 4 predchozi H Dalsi 5 |

[+ ] Skutecny robot

Osa: Urcuje, zda bude provadén translacni pohyb podél osy X, Y nebo Z, respektive pohyb
otaceni (RX, RY nebo RZ). Zvolena m{ze byt jen jedna osa.

Vzdalenost vyhledavani: Vzdalenost od pocatecniho bodu, tedy jak daleko se robot muze
posunout (obéma sméry). Pfesvédcte se, zda je dostatecné velkd. V opacném pripadé

nebude nalezen sprdvny stfedovy bod.
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Limity sily/momentu (Fx, Ty, Tz): Jedna se o detekéni limit. Nastavend osa uréi dostupné
hodnoty sily/momentu, které |ze pouzit jako limitni.

Zaskrtavaci policko Absolutni: Pokud je zaskrtnuto, kromé hodnoty bude kontrolovano
také znaménko sily nebo momentu.

POZNAMKA:

V jeden okamzik mlzZe byt aktivni jen jedna z moZnosti sily/momentu. Pokud
chcete zménit jednu, ktera je pouzivdna, vymazte predchozi (vymazte obsah
policka) a poté nastavte novou.

Rychlost vyhledavani (A, B): Rychlost pohybu pfti vyhledavani prekazky.

POZNAMKA:

evvys

predméty (napf. kovové povrchy), aby nedochazelo k prejeti polohy v
disledku setrvacnosti robota a nastroje.

Rychlost pohybu (C): Rychlost pohybu po vypocteni sttedového bodu a posunuti smérem k
tomuto bodu.

Zrychleni: Parametr zrychleni pohybu (sdilené parametry napfic casti A, B a C).
Zpomaleni: Parametr zpomaleni pohybu (sdilené parametry napfic ¢asti A, B a C).

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
Mize byt nastaven jako Zadkladna nebo Nastroj (podle referencnich ramcd UR).

Generovat varovani (...): Pokud je volba povolena, pfi dosazeni nebo prekroceni
nastavenych limitQ (stfedovy bod nemuzZe byt nalezen) se zobrazi vyskakovaci zprava
(blokovani). Pokud je stfedovy bod nalezen, poté se Zadna vystraha nezobrazi.

Pokud je volba zakdazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avSak uzivatel mlze spravovat
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Stred.
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3.3.2 F/T Ovladani

Hlavni funkci pfikazu F/T Ov1adani je poskytnout snadno pouZitelné funkce
programatortm aplikace, ktefi chtéji vyvijet aplikace ovladané silou, jako je napfiklad lesténi,
piskovani nebo brouseni. Velka podskupina téchto aplikaci mdze vyZzadovat udrzeni
konstantni sily/momentu v definovaném sméru béhem pohybu.

Ptikaz se pokousi udrzovat nastavené hodnoty sily/momentu konstantni podél nebo kolem
os, které jsou nastaveny pro pruzné chovani, a to béhem provadéni pfikazd v rdmci /T
Ov1adani. Pfikaz /T Ov1adéani neovlada sily ve sméru pohybu nastroje za pouZiti
pfikazl F/T Posunout,F/T HledataF/T Trasa.

POZNAMKA:

Integrované ptikazy pohybu UR nemohou byt pod ptikazem F/T Ovladani
pouzity. Pokud chcete posunout robota s ovladanim sily, namisto toho pouzijte
pfikaz F/T Posunout nebo F/T Hledat.

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacatku pfikazu F/T Ov1adani a pred spusténim prikazu F/T
Ov1adani se presvédCte, Ze se nastroj nedotykd Zadného predmétu. V
opacném pripadé nemusi prikaz pracovat spravné.

@ Soubor 14:24:17 CCCC O
Program rlnstalace rPohyh ViV | Protokol |

OnRobot HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
Pfgd zahajenim [ = | - . .
= Cekat: 1.0 F/T Ovladani

= poseli=get_actual_tc

Program robota Nazev prikazu
i A @robot

= F/T Mastavit zatizeni

W F/T Hledat 0sa s pruznym chovanim Souradnicowy systém
=FT Trasa Zakladni’ hd
W F/T ochrana lad Fx ] T ‘ |

¢V F/T Ovladani
§ W F/T Posunout
= F/T Tratowy CIFy Oty
= F/T vlozit cast
= F/T Upevnit a otocit

= F/T Vot skfifi Fz LTz
= F(T Stred i M
W F/T Hledat

= F/T Tratowy bod
=FT Tratowy bod [ |
=FT Tratowy bod P zisk F
W F/T Posunout
=FT Trasa
¥ F/T Posunout Pazisk T
=F/T Trasa
v

= Cekat: 1.0 —

4 i

[] Zobrazit rozéiFené moznosti

—

[]

© skutedny robot @ IE‘ Rychlost ==———=={_"h00% | 4 predchozi || Dalsi B |
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Osa s pruznym chovanim Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ: Vybér osy, kterd musi byt s pruznym
chovanim. Pokud je osa povolena (s pruznym chovanim), pohyb podél/kolem osy je ovladan
silou/momentem. V jiném pfipadé (bez pruzného chovani) je ovladan polohou. Povolena osa
je ovladana tak, aby byla nastavena hodnota sily/momentu udrZovana konstantni. Zvolena
musi byt alespon jedna osa s pruznym chovanim.

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MuZe byt nastaven jako Zdkladna, N&stroj, Vlastni (Zakladna), Vlastni
(Nastroj) (podle referencnich rdmcd UR). Vlastni soufadnicové systémy jsou vypocitany
ze zakladniho souradnicového systému a danych hodnot rotace kolem osy X, rotace kolem
osy Y a rotace kolem osy Z. U vlastniho (Zakladna) soufadnicového sytému je rovnéz mozné
tlacitkem Ziskat orientaci TCP specifikovat orientaci soufadnicového systému pomoci
orientace stavajiciho TCP. Pokud chcete otestovat danou orientaci, pouzijte tlacitko Otocit
nastroj do této orientace [DRZET].

P zisk F: Regulator sily Ize nastavit pomoci tohoto proporcionalniho parametru zisku (zesileni
signalu). Pokud dochazi k prejezdlim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku sniZit (napf.
0,5).

P zisk T: Reguldtor momentu lze nastavit pomoci tohoto proporcionalniho parametru zisku
(zesileni signalu). Pokud dochazi k pfejezdim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku snizit
(napf. 0,5).

Zaskrtavaci policko Zobrazit rozsifené moznosti: Je-li policko zaskrtnuto, k dispozici je vice

moznosti:
& Soubor 14:24:20 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb [ WiV | Protokal |
OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
Pred Zahajemm a
= Colet: 1.0 — F/T Ovladani

= poseli=get_actual_tc

Program robota Nazev pfikazu .
£ Nl IR - (e

= F(T MNastavit zatizeni
W F/T Hledat
=FT Trasa
W /T Ochrana [CIFx BT
¢ W BT Ovladani 5 Rotace kolem ot Rotace kolem o: Rotace kelem ot
¢ ¥ BT Posunout |~ | 0|° | 0|° | o]
=F/T Tratowy I Fy Ty
= F/T Viozt tast | Ziskat orientaci TCP |
= F(T Upevnit & otocit
= FT Vot skfif Fz T
= F/T Stfed |
¥ FIT Hiedat [_dw
= F/T Tratow bod
=FT Trat'og bod Zobrazit roziifené moznosti

= F/T Tratovy bod P zisk F I zisk F D zisk F
W F/T Posunout | 1| ‘ 0| | O|
=F/T Trasa
¥ FT Posunout P zisk T | zisk T D zisk T
=F/T Trasa | 1| ‘ 0| | 0|
W FIT Ovladani
= Cekat: 1.0 |
v > |
< i Dl

© skutezny robot @ Ii‘ Rychlost ==———=={_h00% | 4@ piedchozi || Dalsi B |

0Osa s pruznym chovanim Souradnicowy systém
[Vlastni (zakladna) (]

o

Otoéit néstroj do této orientace [DRZET] |

| zisk F: Regulator sily Ize nastavit pomoci tohoto integracniho parametru zisku. Pokud
dochazi k prejezdlim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku sniZit.
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I zisk T: Regulator momentu lze nastavit pomoci tohoto integra¢niho parametru zisku. Pokud
dochazi k pfejezdim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku sniZit.

D zisk F: Regulator sily Ize nastavit pomoci tohoto derivacniho parametru zisku. Pokud
dochazi k pfejezdim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku sniZit.

D zisk T: Reguldtor momentu lze nastavit pomoci tohoto derivaéniho parametru zisku. Pokud
dochazi k pfejezdim nebo vibracim, pokuste se hodnotu zisku sniZit.

Tento ptikaz nema zadnou vratnou hodnotu.

Pokyny k nastaveni regulatoru sily/momentu PID:

Regulator sily/momentu PID neustale vypocitava chybovou hodnotu pro silu/moment
namérenou senzorem porovnavanim hodnot nastavenych pfikazem F/T Ov14adéani a
na zakladé této chyby pouziva korekci.

P zisk: Proporcionalni termin vytvari korekci, kterd je Umérnd aktudlni chybové hodnoté.
Zvyseni tohoto parametru ma nasledujici Ucinky: rychlejsi reakce, nadmérna reakce,
nizkd chybovost a snizeni stability.

| zisk: Integracni termin vytvari korekci, kterd je Umérnd rozsahu a délce trvani
poslednich chybovych hodnot. Zvyseni tohoto parametru mé nasledujici ucinky: rychlejsi
reakce, nadmérnad reakce, nizkd chybovost a snizeni stability.

D zisk: Derivacni termin vytvari korekci, ktera je Umérna sklonu nebo ménici se rychlosti
poslednich chybovych hodnot. ZvySeni tohoto parametru ma ndsledujici ucinky: méné
nadmérné reakce a zvyseni stability.

Pokud je ovladani sily pfFilis pomalé, nastroj obcas opousti povrch namisto nepretrzitého
kontaktu s nim, pokuste se zvysit hodnoty P zisk a | zisk.

Pokud regulace sily reaguje nadmeérné na zmény, tzn., Ze ndstroj se odrdzi od povrchu,
pokuste se snizit hodnotu P zisk (nebo D zisk, pokud je vyssi nez 1).

Pokud regulace sily reaguje na zmény pfilis pomalu, tzn., Ze nastroj tlaci do povrchu
nadmérnou silou po pfijiti do kontaktu s nim, pokuste se snizit hodnotu I zisk.

Jako zdsadni pravidlo se doporucuje pouzivat hodnoty:

1. Pzisk<5

2. 1zisk<0,25

3. Duzisk<1

4. Pomér P zisk /| zisk =10

Zakladni hodnoty, které lze pouZit pro nastaveni:

Pzisk F=1,1zisk F=0,1, D zisk F=0,3

P ziskT=0,2,1ziskT=0,DziskT=0
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3.3.3 F/T Zakladani do zasobniku

Pfikaz F/T Zakladani do zasobniku obsahuje funkce ,ZaloZit do zasobniku”

a, Vylozit ze zasobniku”.

Typ: Voli¢ mezi prikazy ,,F/T ZaloZit do zasobniku” a ,F/T VyloZit ze zasobniku“.

3.3.3.1 F/T Zalozit do z&sobniku

Pfikaz F/T ZaloZit do zasobniku se pokousivyhledat horni ¢ast zadsobniku, poté
spusti postup ze strany uZivatele (napfiklad otevieni uchopovace) a nasledné se ukondi.
Sleduje, kolik predmétu je zalozeno do zasobniku, a pokud je zasobnik plny, umozni snadnou
manipulaci. Pracuje rovnéz s polozkami s rozdilnou tloustkou.

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacatku pfikazu F/T Zalozit do zasobniku a pred
spusténim prikazu F/T ZalozZit do zasobniku se pfesvédcte, Ze se

nastroj nedotyka zddného pfredmétu. V opaéném pripadé prikaz nemusi
pracovat spravné.

& Soubor 14:21:02 CCCC O

Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokal |
OnRobot_HEX Stacking] Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné |

ed zahajenim

Fakati 1,0 F/T Zakladani do zasobniku

tack_pose=Point_1

estack pose=FPoint 2 Nazev prikazu Typ
ogram ;?)bota N [ | [FT Zalozit do zas... [+] @rDbOt

F/T Nula B i .
tack items:=0 Soufadnicovy systém
estack_items=0 [Zakladni [+]

Cyklus 1krat
¥ FIT yloZit ze zasobniku || pogatedni poloha (SP)
= Samostatné okno |stack pose
W F/T Zalozit do zdsobniku = &nna
e e (napf.: p[l, 2, 0, 0, 0, 0] nebo proménna)

Proménné Cislo polozky
[stack items (=]

(Napf.: polozka_1. umistit polozku_1 := 0
pred zatatek)

F/T Nula O
tack_items=0 sa g N
— Zaéit na SP Ukonéit na SP
estack_items:=0 n o o
Cyklus 1krat PP - . . -
- P . Maximalni vzdalenost (D) Tloustka polozky (i) Max. pocet polozek
W BT wylozit ze zasobniku i
= Samostatné okno i itlu 5
¥ FIT Zalozit do'zaiobmku Rychlost Zrychleni Zpomaleni
Samostatne okno mm;s 1200| mmys? 1200 mm/s?
Limit sil Limit momentu Posunout nasobic

Generovat varovani pfi prekroceni limitu

« ] i [»

o Skuteény robaot

@ IE‘ Rychlost =————={_h00% | 4 predchozi || Dalsi B |

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MUZe byt nastaven jako Zak1ladna nebo Nastroj (podle referencnich rdmcd UR).

Pocatecni poloha (SP): Pocatecni polohu lIze definovat konstantou, napfiklad
pll,2,3,4,5,6], nebo proménnou. Musi byt vyssi nez vrchni ¢ast plného zdsobniku.

Proménné cislo polozky: Proménna, ktera se pouZiva ke sledovani toho, kolik poloZek bylo
Uspésné zaloZzeno do zasobniku. Sem zadejte nazev proménné, kterou jste drive definovali a
nastavili na 0. (PFiklad: PouZijte integrovany pfikaz pfifazeni UR polozku 1 := 0 v Casti
,Pred spusténim” vaseho programu).

Osa: Osa, podél které probiha zakladani do zasobniku (X, Y nebo Z).
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Zacit na SP: Je-li volba povolena, prikaz se spusti s tim, Ze na zacatku svého pribéhu provede
pohyb do pocatecni polohy (SP).

Ukoncit na SP: Je-li volba zakazana, prikaz se ukondi s tim, Ze na konci svého pribéhu
provede pohyb do pocatecni polohy (SP).

Maximalni vzdalenost (D): Vzdalenost zastaveni podél definované osy. Je mérena od
pocatecni polohy (SP) a musi byt vétsi nez velikost plného zasobniku. Znacka definuje,
kterym smérem bude zakladani do zasobniku probihat podél stanovené osy.

Tloustka polozky (i): Tloustka zakladanych polozek.

Max. pocet polozek: Definuje, kolik polozek je mozné zakladat do zasobniku, jinymi slovy
kolik zakladanych polozek naplni zasobnik.

Limit sily: Limit sily pro detekci kolize pro vyhledani horni ¢asti zasobniku.
Limit momentu: Limit momentu pro detekci kolize pro vyhledani horni ¢asti zasobniku.
Rychlost: Rychlost pohybu pti vyhledavani horni ¢asti zasobniku. (m/s, rad/s)

POZNAMKA:

evyvs

predméty (napf. kovové povrchy), aby nedochazelo k prejeti polohy v
disledku setrvacnosti robota a nastroje.

Zrychleni: Parametr zrychleni pohybu.
Zpomaleni: Parametr zpomaleni pohybu.

Posunout nasobic: Definuje, kolikrat se pouZije limit dané rychlosti a sily/momentu, kdyz
robot nevyhledava horni ¢ast zasobniku, ale pohybuje se do po¢atecniho bodu nebo z tohoto
bodu.

Generovat varovani (...): Pokud je volba povolena, otevie se vyskakovaci zprava (blokovani),
pokud neni nalezena nasledujici poloZzka nebo pokud je plny zasobnik.

Pokud je volba zakazana, vyskakovaci zprdva se zobrazi, avSak uzivatel mize napravit
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou pfikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty pfikazu F/T Zakladani do zasobniku.
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3.3.3.2 F/T VyloZzit ze zasobniku

s v

Pfikaz F/T Vylozit ze zasobniku se pokousivyhledat horni ¢ast zasobniku, poté
spusti postup ze uZivatele odebirani (napfiklad zavieni uchopovace). Sleduje, kolik predmét(
je vyloZeno ze zasobniku, coz umozni snadnou manipulaci, je-li zadsobnik plny. Pracuje rovnéz

s polozkami s rozdilnou tloustkou.

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacdtku pfikazu F/T ZaloZit do zéasobniku apred
spusténim pfikazu F/T ZaloZit do z&sobniku se presvéd(te, Ze se
nastroj nedotyka zddného pfedmétu. V opaéném pripadé prikaz nemusi
pracovat spravné.

& Soubor 14:20:54 CCCC O

Program | Instalace | Pohyb [ WiV | Protokal |
OnRobot_HEX_Stacking] Pfikaz | Grafika | struktura | Proménné |

fed zahajenim P . .

Cekat: 1.0 F/T Zakladani do zasobniku

stack_pose=Point_1

destack_pose:=Point_2 Nazev piikazu Typ
rogram robota [ | [FrT wioiit ze zaso... [+] 5 robot

F(T Nula B i .
stack_itemsi=0 Soufadnicovy systém
destack_items=0 |zékladni -]

7 Cyklus 1krat
W FIT Wlozit ze zasobniku | pozsteéni poloha (SP)
= Samostatné okno |destack pose

W FT Zalozit do zasobnik = -
= Samostatné okno (napf.: p[1, 2, 0, 0, 0, 0] nebo proménna)

Proménné Cislo polozky
[destack items ~]

(Napf.: polozka_1, umistit polozku_1 .= 0
pred zacatek)

F/T Nula
stack_itemsi=0 Osa O zac s

— Zaéit na SP [] Ukonéit na SP
destack_items=0 :

V Cyklus 1krat

e . | Maximalni vzdalenost (D) Tloustka polozky (i) Max. pocet polozek
¥V FiT Wylozit ze zasobniku i
= Samostatné okno mm mm 5
v ZT Zalozt da'zaskcbnlk Rychlost Zrychleni Zpomaleni
Samostatne okno mm;s 1200] mm/s? 1200 mm/s?
Limit sil Limit momentu Posunout nasobic

Generovat varovan( pfi pfekroéeni limitu

4 ] i D

o Skuteény robot

@ Ii‘ Rychlost =———_Noo% | @ piedchozi || Dalsi B |

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MUZe byt nastaven jako Zak1ladna nebo Nastroj (podle referencnich ramcd UR).

Pocatecni poloha (SP): Pocatecni polohu lIze definovat konstantou, napfiklad
pl0,1,0,2,0,3,0,9,0,8,0,7], nebo proménnou. Musi byt vy$si neZ vrchni ¢ast
plného zasobniku.

Proménné cCislo polozky: Proménna, ktera se pouZiva ke sledovani toho, kolik poloZek bylo

Uspésné vyloZzeno ze zdsobniku. Sem zadejte nazev proménné, kterou jste drive definovali a
nastavili na 0. (PFiklad: PouZijte integrovany pfikaz pfifazeni UR polozku 1 := 0 v Casti
,Pred spusténim” vaseho programu).

Osa: Osa, podél které probiha vykladani ze zasobniku (X, Y nebo Z).

Zacit na SP: Je-li volba povolena, pfikaz se spusti s tim, Ze na zacatku svého priibéhu provede
pohyb do pocatecni polohy (SP).
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Ukoncit na SP: Je-li volba zakazana, pfikaz se ukondi s tim, Ze na konci svého pribéhu
provede pohyb do pocatecni polohy (SP).

Maximalni vzdalenost (D): Vzdalenost zastaveni podél definované osy. Je méfena od
pocatecni polohy (SP) a musi byt vétsi nez velikost plného zasobniku. Znacka definuje, kterym
smérem bude vykladani ze zasobniku probihat podél stanovené osy.

Tloustka polozky (i): Tloustka zakladanych poloZek.

Max. pocet polozek: Definuje, kolik polozek je mozné vyloZit ze zasobniku, jinymi slovy kolik
vykladanych polozZek vyprazdni zasobnik.

Limit sily: Limit sily pro detekci kolize pro vyhledani horni ¢asti zasobniku.
Limit momentu: Limit momentu pro detekci kolize pro vyhledani horni ¢asti zasobniku.
Rychlost: Rychlost pohybu pfi vyhledavani horni ¢asti zasobniku.

POZNAMKA:

evyvs

predméty (napf. kovové povrchy), aby nedochazelo k prejeti polohy v
disledku setrvacnosti robota a nastroje.

Zrychleni: Parametr zrychleni pohybu.
Zpomaleni: Parametr zpomaleni pohybu.

Posunout nasobié: Definuje, kolikrat se pouzije limit dané rychlosti a sily/momentu, kdyz
robot nevyhledava horni ¢ast zasobniku, ale pohybuje do pocatecniho bodu nebo z tohoto
bodu.

Generovat varovani (...): Pokud je volba povolena, otevie se vyskakovaci zprava (blokovani),
pokud neni nalezena nasledujici poloZzka nebo pokud je prazdny zasobnik.

Pokud je volba zakdzana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avSak uzivatel mGze spravovat
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Zakladani do zasobniku.
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3.3.4 F/T Upevnit a otoéit

Prvni poloha pfedmétu, ktery je tfeba zaloZit do zdsuvky ve spravném sméru a do blizkosti
vstupu zasuvky. Konec¢na poloha a orientace budou zkorigovany pfikazem /T Upevnit
a otodit. Pfikaz se pokusi posunout predmét preddefinovanym limitem sily az do
dosaZeni definované hloubky vkladani, poté pfipadné nastavi orientaci.

POZNAMKA:

Na hrotu predmétu je nutné nastavit stfedovy bod néstroje (TCP).

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zadatku pfikazu F/T Upevnit a otocit apfed spusténim
pfikazu F/T Upevnit a otocit se presvédite, Ze se nastroj nedotyka
zadného predmeétu. V opacném pripadé prikaz nemusi pracovat spravné.

& Soubor 14:24:27 CCCC O

Program | Instalace | Pohyb | ViV | Protokol |
OnRobot HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Promé&nné
W F/T Uchrana s

WV KT Oviadani | i e
Y e | |F/T Upevnit a otocit

= F/T Trafowy Nazev prikazu Typ 5
= FIT Viozt Cast | \ [Viastni [~] ‘ robot

= F/T Upevnit a otocit
= F/T\VIozt skfin | shedav [Fx  Rv RX RY RZ osach
= F/T Stied
¥ F/T Hledat Tlaéna sila Wzdalenost (d)
=F/T Trafowy bod N mm

=F/T Tratowy bod -
= F/T Tratowy bod Limit momentu Otedit {a)
=

W F/T Posunout hm
=F/T Trasa
W F/T Posunout
=F(T Trasa
W F/T ovladani
={ekat: 1.0
W /T ovladani
=Cekat: 1.0
W F/T Ochrana
¢ W Pohyb |
o Waypoint_1
= F/T Wlozit cast
= F/T wlozit cast

= F/T Upevnit a otodit

=FT U it todit - e . X

4 |‘rT e\l."lnl 28 OCI| ’|_ || Zobrazit rozsifené moznosti

Generovat varovani pfi nedosazeni limitu
|E| IE‘ Rychlost n:@loo% ‘ 4 predchozi || Dalsi B ‘

o Skuteény robot

Zaskrtavaci policka Shoda v osach X, Y, RX, RY, RZ: Vkladani se provadi podél osy Z
souradnicového systému nastroje. Aby bylo mozné prijmout kazdou chybu polohovani,
mohou byt zbyvajici osy (X a Y pro translaci a X, Y a Z pro rotaci) nastaveny tak, aby se volné

pohybovaly.
Tlaéna sila: Cilova sila pouzivana pro regulaci sily pro lehké tlaceni predmétu do zasuvky.

Vzdalenost (d): Vzdalenost od pocateéniho bodu podél osy Z (v souradnicovém systému

nastroje).
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Limit momentu: Tento limit se pouZivd b&hem faze otaceni pro dokon&eni pohybu. Cim nizsi

je limit, tim presnéjsi je otaceni.
Otoéit (a): Uhel otaceni kolem osy Z v soufadnicovém systému nastroje.

Zobrazit rozsifené moznosti: Je-li volba povolena, k dispozici je vice moZnosti:

& Soubor 14:24:28 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb [ 'v/v | Protokol |
OnRobot_HEX Pfikaz | Grafika | struktura | Proménné

T W F/T Oviadani -

# v ATrosunout T E/T Upevnit a otocit

= FT Tratowy

= F(T vlozit cast Nazev pfikazu Typ .
= F/T Upevnit a otoéit | ‘ |V\astn\' |v‘ ‘ robot
= F/T wlozit skfifi
= F/T Stfed Shoda v [w]X [w] ¥ WIRX [¥]RY [v]RZ osach
W F/T Hledat =

=F/T Tratowy bod Tlacna sila wzdalenost (d)

= F/T Tratowy bod N mrn

= F[T Tratowy bod B
¥ F/T Posunout Limit momentu Otodit (a)

S EE )
VFRTP it

DFLITG.?I,L;T; Zkontrolovat zménu sily za Zkontrolovat cil momentu za
¥ /7 ovladani | = [ g%

= Ceka't: 10 Cilova zména sily Cil momentu
W F/T ovladani 1N Nm

= Cekat: 1.0
¥ FIT Ochrana Rychlost otaceni B )
% W Pohyb | 0,573 °/s [] Pouzit viastni hodnotu pro cil mementu

@ Waypoint_L

= F/T wlozit cast Zisk
= FIT VioZit East
= F/T Upevnit a otodit ||
= F/T Upevnit a otocit
=[FT U it tocit > S 5
F |'rT e\l."lnl a8 uul 3 Zobrazit rozéifené moznosti
. Generovat varovani pfi nedosazeni limitu

© suteing robot @ Ii‘Rychlost —{J100% | €Ppredchozi || Dalki® |

Zkontrolovat zménu sily za: Jakmile se pfedmét nachazi pobliz spodni ¢asti zasuvky, aktivuje
se , kontrola odskakovani®. Limit, jak blizko musi byt predmét nastaven pomoci procenta
Vzdalenosti.

Zkontrolovat cil momentu za: Béhem faze otaceni po nastaveni procenta thlu Otaceni (a)
se aktivuje cilova kontrola momentu.

Cilova zména sily: BEhem vkladani se po dosaZeni procenta Zkontrolovat zménu sily za
parametru Vzdalenosti aktivuje kontrola sily. Kontrola sily se pouZivad k monitorovani toho,
zda je konektor zasunut do spodni ¢asti zasuvky. To Ize nastavit dalSim limitem sily, coZ je

hodnota Cilova zména sily. Zatlaceni do spodni ¢asti zasuvky je dosazeno, jakmile se
hodnota sila rovna nebo prekracuje hodnotu Tla¢na sila + Cilova zména sily.
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Cil momentu: Nastavena hodnota momentu, ktera zastavi fazi otaceni.

Pouzit vlastni hodnotu pro cil momentu: Pokud na volbu kliknete, mlzZete nastavit
vlastni cilovou hodnotu momentu.

Rychlost otaceni: Rychlost otaceni béhem faze otaceni.

Zisk: Parametr zisku (zesileni signdlu) regulace sily a momentu. Vychozi hodnota je 0,5. Cim
je hodnota mensi, tim presnéjsi je regulace nastavené tla¢né sily.

Generovat varovani (...): Je-li volba povolena, otevre se vyskakovaci zprdva (blokovani),
jestlize vkladani nebylo Uspésné.

Pokud je volba zakazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avsak uzivatel mize spravovat
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Upevnit a otocit.
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Bude proveden kazdy pfikaz UR zadany pod volbou F/T Ochrana, avSak robot se zastavi,
jakmile se dosdhnou nastavené limity. Limitovani sily je moZné spojit s externim I/O signalem
(napf. stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacatku pfikazu F/T Ochrana a pred spusténim pfikazu F/T

Ochrana se pfesvédcte, Ze se ndstroj nedotyka zadného predmétu. V
opacném pripadé se pfikaz nemusi zastavit na daném limitu sily/momentu.

& Soubor

14:24:22

Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

cccc @

OnRobot_HEX

= poseli=get_actual_fc]
Program robota
= F/T Nula
= F/T Nastavit zatizeni
W F/T Hledat
=FT Trasa
W F/T Ochrana
¢ ¥ FT oviadani
¢ W F/T Posunout
= F/T Tratowy
= F/T wlozit ¢ast
= F/T Upevnit & otodit
= F/T wlozit skfif
= F/T Stied
W F/T Hledat
=FT Tratowy bod
= F/T Tratowy bod
=F/T Tratowy bod
W FIT Posunout
=FT Trasa
W F/T Posunout
=F/T Trasa
W F/T ovladani
={ekat: 1.0
W FIT Ovladani
= ekat: 1.0

W |F{T Ochrana
4] I}

-

[]

Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

F/T Ochrana

Nazev ?Fl'kazu

Pfikaz Ochrana lze poudit k zastaveni robota v pfipadé kolize. Detekuje, zda je dosazen limit sily

nebo momentu, kdyz rob

@robot

ot provadi prikazy vlozené pod prikazem Ochrana.

Specifikujte limit sily/momentu k zastaveni (nulové hodnoty budou ignorovany).

Soufadnicovy systém

Zakladni

~]

Limit F/T
Fx

[ o
TX

—l

[v] Absolutni
i

[
-

N [ sgw

Mm Nm

-
-

[] Zobrazit rozéiFené moznosti

o Skutecny robot

|E| IE‘ Rychlost ==————{_N00%

| € predchozi || palsi® |

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MUZe byt nastaven jako Zak1ladna nebo Nastroj (podle referencnich ramcd UR).

Limit F/T: Jedna se o detek¢ni limit. Lze nastavit vice neZ jednu z dostupnych moznosti Fx, Fy,
Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. Pokud v tomto pfipadé néjaka z téchto hodnot dosahne nastavené
meze, aktivuje se zastaveni. Hodnoty odpovidajici nule jsou ignorovany.

Pokud je povolena moZnost Absolutni, poté neni duleZité, zda je zadana hodnota
kladna nebo zaporna (napft.: stop if |Fz| > =3). V jiném pfipadé znacka definuje
zpUsob vypocitavani prahové hodnoty (napft.: stop if Fz > = 3, nebo stop if Fz <=-3).
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vrv

Zobrazit rozsirené moznosti: Je-li volba povolena, k dispozici je vice moznosti:

cccc @

&} Soubor 14:23:57

Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |

OnRobot_HEX

7 Pred zahajenim
= Cekat: 1.0
= posel:=get_actual i
7 Program robota
= FT Nula
= F/T Mastavit zatizeni
WV F/T Hledat
= F/T Trasa
v
¢ W KT 0vladani
¢ W F/T Posunou
= F[T Trato
= [T Vlozit tast
= F/T Upevnit & otodit
= FT Vloit skfif
= [T Stred
W F/T Hledat
= F[T Tratowy bod
= F/T Tratow bod
= F/T Tratow bod

Prikaz rGrafika rstruktura rPrnménné

" | F/T Ochrana

Nazev pfikazu
— @robot

Pfikaz Ochrana lze pousit k zastaveni robota v pfipadé kolize. Detekuje, zda je dosazen limit sily
nebo momentu, kdyz robot provadi pfikazy vlozené pod pfikazem Ochrana.

Specifikujte limit sily/momentu k zastaveni (nulové hodnoty budou ignorovany).

Soufadnicovy systém

[zakiadni [~]

Limit FfT [v] Absolutni

Fx 3 Fz F3D
™ T Tz T3D

W F/T Posunout

= FT Trasa Zobrazit rozéifené moznosti
W F/T Posunout : )
= F/T Trasa [ Kromé limitd sily/momentu zastavit, pokud digital_in[ ] = H
¥ FIT oviadani
= Cekat: 1.0 —
[l Il D
S]] = |

Simulace

@ skutecny robat | € Ppredchozi || paisi |

I:“EDIE‘ Rychlost =———={_ho00%
Pokud je povolena volba Kromé limitd sily/momentu zastavit..., poté bude rovnéz
monitorovan digitalni I/0, a po splnéni podminky (spole¢né s limitem sily/momentu) se
robot zastavi. (napf.: stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

Tento pfikaz nema zadnou vratnou hodnotu a pfi dosazeni limit zastavi program.
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3.3.6 F/T Vlozit sk¥in

Nejdfive umistéte predmét do blizkosti vstupu otvoru a zacnéte od naklonéné orientace (a).
Pokud neni nalezen okraj otvoru, posune predmét ve fazi A podél predvolené osy (napftiklad
7). Dalsi okraj Ize respektive nalézt ve fazi B (napfiklad boc¢ni stranu okraje). Ve fazi a se
orientace zméni tak, aby byl pfedmét vyrovnan s otvorem (uZivatel musi nastavit spravny
Uhel). Nakonec se predmét vloZi (podél osy definované ve fazi A) az do zbyvajici hloubky
vkladani. Pokud se pfekrodi limity sily a momentu, aktivuje se vystraha.

POZNAMKA:

Na hrotu casti je nutné nastavit stfedovy bod nastroje (TCP).

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacatku prikazu F/T V1ozZit sk¥in a pred spusténim prikazu
F/T V1oZit skrin se presvédCte, Ze se ndstroj nedotykd zadného
predmétu. V opacném pfipadé se prikaz nemusi zastavit na daném limitu

sily/momentu.
& Soubor 14:24:30 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb | Vv | Protokol |
0OnRobot_HEX Pfikaz | Grafika | struktura | Prom&nné
T W F/T POSUNOLT | &
= F[T Tratowy =1 Fi R

I F/T Vlozit skrin
= F/T Upevnit a otofit Nazev prikazu =
= F/TVlozt sk E ; robot
= F(T Stred
W F/T Hledat Hloubka vsunuti Souradnicowy systém

=F/T Tratovy bod 0| mm [zakladnf [+]

=FT Tratowy bod

=F/T Tratow bod Limit sil Limit momentu Nasobit sily

SF Trasa Rychlost Al Dl
W F/T Posunout chios chieni pomalen

= F/T Trasa mm/s 1200| mm/s? 1200| mm/s?
¥ F/T ovladani

= Cekat: 1.0 X ¥ Z
¥ F/T Oviadani —(A [ omm T olmm [ 10]mm

=ekat: 1.0 o . =
W F/T ochrana B
¢ ¥ Fohyb) [ omm [__ofmm [ ofmm

o Waypoint_1 RY RY az
= F/T wlozit cast o o - -
T Viosit cast __q [ 9
= F/T Upevnit a ototit
= F/T Upewnit a otodit Generovat varovani pfi nedosazeni limitu
= F/T Upevnit a otodit [ |
= |F/T Wlozit skfifi hd
i vl

Q

© <itetng robot @ IERychlost ————1hoo% | €piedchoei || palsi®

Hloubka vsunuti: Vzdalenost od pocatecniho bodu podél definované osy ve fazi A.

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MuZe byt nastaven jako Zdkladna nebo Nastroj (podle referencnich ramcd UR).
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Limit sily: Limit sily pro zjiSténi okraje.
Limit momentu: Limit momentu pro nastaveni orientace.

Nasobic sily: Touto hodnotou je vynasoben limit sily pro zjiSténi okraje, aby se vypocital limit
sily pro koneéné vilozeni.

Rychlost: Rychlost pohybu béhem vkladani.

Zrychleni: Parametr zrychleni pohybu.
Zpomaleni: Parametr zpomaleni pohybu.
A: Relativni souradnice pohybu A.

B: Relativni souradnice pohybu B.

o Relativni dhly otaceni a.

Generovat varovani (...): Je-li volba povolena, otevre se vyskakovaci zprdva (blokovani),
jestlize vkladani nebylo Uspésné.

Pokud je volba zakazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avsak uZivatel mGze spravovat
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Vlozit skFin.
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3.3.7 F/T Vlozit &&st

Prvni poloha koliku nebo Cepu, ktery je tfeba vloZit do otvoru ve sprdvném sméru a do
blizkosti vstupu otvoru. Kone¢na poloha a orientace budou zkorigovany pfikazem F/T
Vlozit <&éast. Prikaz se pokusi zatlacit kolik preddefinovanym limitem sily a pfipadné
nastavi orientaci. Zastavi se, jakmile je dosaZena definovana hloubka pro vioZeni.

POZNAMKA:

Na hrotu ¢asti je nutné nastavit stfredovy bod nastroje (TCP).

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T
Nula na zacatku pfikazu F/T Vl1ozit cCéast a pfed spusténim prikazu
F/T VlozZit Cast se presvédcte, Ze se ndstroj nedotyka zadného
predmétu. V opacéném pripadeé se prikaz nemusi zastavit na daném limitu
sily/momentu.

@ Soubor 14:24:23 Ccccc O
Program | Instalace | Pohyb | v/v [ Protokol |

OnRobot HEX Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
= FT Nastavit zatizen! -

WV FT Hledat | ~H 4
L pedat F/T Vlozit cast

W F/T Ochrana Nazev piikazu 5
¢V FTovadani | |—:| - robot

¢ W F/T Posunout

= F/T Tratovy Tlagna sila

= FIT Vlozit £ast 5N
= F/T Upevnit 3 otodit
= F/T VioZit skfif Min. hloubka
= FIT Stfed [ omm
W F/T Hledsat

= F/T Tratow bod Max. hloubka

= [T Tratovy bod  |=— 100/ mm

= F/T Tratowy bod
W F/T Posunout
= F/T Trasa
W F/T Posunout
= FT Trasa
T KT oviadans Generovat varovani pfi nedspé&sném viozenl
= (Cekat: 1.0
¥ FT oviadani
= Cekat: 1.0
W FT Ochrana
§ W Pohyb

o Waypoint_1
= /T Wlozit East -
4 ] L]

© skutedny robot IE li‘ Rychlost ==——=—={_100% | 4 Predchozi || Dalsi B |

Sila pFekmitu
N

.

[] Zobrazit roziifené moznosti

Tlaéna sila: Cilova sila pouZivana pro regulaci sily pro lehké tlaceni ¢asti do otvoru.

Min. hloubka: Minimalni vzdalenost potfebna ke zvazeni ispésného vloZeni, a to od
pocatecniho bodu podél osy Z (v souradnicovém systému nastroje).

Max. hloubka: Maximalni vzdalenost pro dosah vkladani od pocatecniho bodu podél osy Z
(v souradnicovém systému nastroje).
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Sila pfekmitu: Je-li tento parametr nastaven, po dosazeni hodnoty Min. hloubka mUze byt
ocekavano ,skokové” navyseni tlacné sily (napfriklad zavieni zacvakavaciho spoje). Tento
parametr je dopliujici silou k hodnoté Tla¢na sila, jakou vkladani umozni mezi minimalnimi
a maximalnimi hloubkami.

Zaskrtavaci policko Zobrazit rozsifené moznosti: Je-li policko zaskrtnuto, k dispozici je vice

moznosti:
& Soubor 14:24:25 Cccc O
Program | Instalace | Pohyb [ ViV [ Protokol |
OnRobot_HEX Pfikaz | Grafika | struktura | Proménné
W FIT HIedat -
= F/T Trasa >t &5
v o rase F/T Vlozit c¢ast
¢ ¥ BT ovladani Nazev piikazu .
A I — - robot
= F/T Tratowy =
= F/T Wlozit cast Tlagna sila Zisk sil Soulad nebo limit
= F/T Upevnit & otoéit - N
= FT Vot skii Fx v] Tx
= F/T Stied Min. hloubka Zisk momentu
¥ FIT Hledat [ dmm
= FT Tratow bod N o Fy ¥ Ty
= F/T Tratowy bod Max. hloubka Casowy limit
i raedrod | | [ togmm s
¥ F/T Posunout Sila prekmitu Ocekavana rychlost 2 [Tz
= F/T Trasa ljl N
¥ F/T Posunout ljl 3
=F/T Trasa ) S ;
¥ FIT Ovladan Zobrazit rozsifene moznosti
= (Cekat: 1.0 Generovat varovani pfi nedsp&iném viozeni
¥ FIT oviadani
= Cekat: 1.0
W KT Ochrana —=
9 W PohybJ
& Waypoint_1
= F/T Wlozit Cast
= F/T Wlozit cast -
[ I []
I:O Predchozi Dalsi
© siutezny robot IE E Rychlost 100% | & Il » |

Zisk sily: Proporcionalni parametr zisku ovladani sily pro silu tlaceni a bo¢ni sily na osach
s pruznym chovdanim.

Zisk momentu: Proporciondlni parametr zisku ovladani momentu pro osy s pruznym
chovanim.

Casovy limit: Maximalni povolena doba pro kompletni funkci vkladani. Pokud je nastavenou
hodnotou nula, toto vystupni kritérium je ignorovano.

Ocekavana rychlost: Minimalni rychlost, jakou se o¢ekdva, Ze bude probihat vkladani. Pokud
je tento parametr nastaven a vkladani probihd pomalejSim tempem, je preruseno a
povaZzovano za neulspésné. Pokud je nastavenou hodnotou nula, toto vystupni kritérium je
ignorovano.

Soulad nebo limit (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): Vybér osy, ktera musi byt s pruznym chovanim. Pokud
je osa povolena (s pruznym chovanim), pohyb podél/kolem osy je ovladan silou/momentem.
V jiném ptipadé (bez pruzného chovani) je ovladan polohou. Povolena osa je ovladana tak,
aby byla nastavena hodnota sily/momentu udrzovana konstantni. Zvolena musi byt alespon
jedna osa s pruznym chovanim.
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Generovat varovani (...): Je-li volba povolena, otevre se vyskakovaci zprava (blokovani),

jestlize vkladani nebylo Uspésné.

Pokud je volba zakazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avSak uZivatel mize spravovat

vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T VloZit ¢ast.

3.3.8 F/T Posunout

Pfikaz ¥/T Posunout lze pouZit spolecné s pfikazem F/T Tratovy bod k posouvani
robota po trase, nebo spoleéné s pfikazem F/T Trasa k posouvani robota po draze a jeho
zastaveni, jakmile je dosazeno limitd sily/momentu (pohyb prerusen). V takovém pripadé se
aktivuje vystraha. Pokud pohyb dosahne posledniho tratového bodu, pohyb je Uspésny.

POZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T

Nula na zacatku pfikazu F/T Posunout a pfed spusténim pfikazu F/T
Posunout se presvédcte, Ze se ndstroj nedotyka zadného predmétu. V
opacném pripadé se pfikaz nemusi zastavit na daném limitu sily/momentu.

& Soubor

Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

14:24:12 CCCC O

OnRobot_HEX [ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménne

Pred zahajenim o
F/T Posunout

= Cekat: 1.0
Nazev ?F\'kazu

= poseli=get_actual_tc
Program robota

@robot

= F(T Nula

= F/T Mastavit zatizeni

W BT Hledat Soufadnicowy systém
=F[T Trasa | Pfidat Tratowy bod | [zakiadnt

[~]

W FIT Ochrana
¢ ¥ BT oviddani =
¢ W F/T Posunout

Rychlost
out | [ o0l
= F/T Tratowy
= F/T Vlozit £ast Zrychleni
= F/T Upevnit & otodit mms?

= F/T Vlozit skfifi

= F/T Stied

W F/T Hledat
= F/T Tratow bod
=FT Tratow bod [ |
= F/T Tratow bod

v
= F/T Trasa

W F/T Posunout
=F/T Trasa

W FT ovladani
= fekat: 1.0 |

K i
B

[[] Zobrazit roz&Fené moznosti

@ E Rychlost =—=—1 _J100%

° skuteény robot

| €predchozi || pasi |

Chcete-li pouZit pfikaz F/T Posunout, klepnutim na tladitko Pfidat Tratovy bod pfidejte
F/T Tratovy bod jako podfizeny uzel. Stejnym zplsobem lze pridat vice tratovych

bodu. Pokud chcete tratovy bod odstranit, na karté Struktura klepnéte na tlacitko

Odstranit.
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F/T Tratovy bodnebo F/T Trasa lze respektive pfidat jako podfizeny uzel pfikazu

F/T Posunout na karté Struktura.

Rychlost: Rychlostni limit pohybu béhem posunovani. Pohyb Ize provést konstantni
translacéni rychlosti. Pokud ma draha nebo trasa prudké zmény sméru nebo orientace,
aktualni rychlost robota mUze byt nizsi, nez je specifikovano, bude vsak stale konstantni po
celé trase nebo draze.

Zrychleni: Parametr zrychleni nebo zpomaleni pohybu.

Souradnicovy systém: Soufadnicovy systém pouZivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MuZe byt nastaven jako Zdkladna, N&stroj, Vlastni (zakladna), Vlastni
(Nastroj) (podle referencnich rdmcd UR). Vlastni soufadnicové systémy jsou vypocitany
ze zakladniho souradnicového systému a danych hodnot rotace kolem osy X, rotace kolem
osy Y a rotace kolem osy Z. U vlastniho (Zakladna) soufadnicového sytému je rovnéz mozné
tlacitkem Ziskat orientaci TCP specifikovat orientaci souradnicového systému pomoci
orientace stdvajiciho TCP. Pokud chcete otestovat danou orientaci, pouzijte tlacitko Otocit
nastroj do této orientace [DRZET].

Zaskrtavaci policko Zobrazit rozsifené moznosti: Je-li policko zaskrtnuto, k dispozici je vice

mozZnosti:
& Soubor 14:2415 CCccC O
Program | Instalace | Pohyb | "WV | Protokol |
OnRobot_HEX (Pfikaz | Grafika | Struktura | Prom&nné
Pred zahajenim E
= Cekat: 1.0 F/T Posunout

= poseli=get_actual_tc

Program robota Mazev pflkazu
i R @robot

= F/T Nastavit zatizeni
W F/T Hledat Souradnicowy systém

=F/T Trasa | PFidat Tratowy bod | [Viastni (zakladna) B4
¥ FIT Ochrana

Rotace kolem o: Rotace kolem ot Rotace kolem o

¢ W F/T Oviadani =\ Rychlost . . .

¢ ¥ F/T Posunout TS | o | o \ o

= FIT Tratow .

= F/T Vlozit cast Zrychleni | Ziskat orientaci TCP ‘
= F/T Upevnit a otodit mmfs?
= FIT Viozit skifh | Otogit nastroj do této orientace [DRZET] ‘
= F/T Stred
W F/T Hledat

= F/T Tratowy Eoﬂ Zobrazit rozéifené moznosti

= F/T Tratow bo - e o .

= FIT Tratowy bod Generovat varovani pfi pfekrogeni limitu
W F/T Posunout

= F/T Trasa Limit F/T Pouzifte absolutni hodnoty
W |F/T Posunout

= F/T Trasa Fx b Fz F3D
¥ FIT Ouladani [ o bl 9w 9w

= Cekat; 1.0 —| ™ T Tz T3D
AT | o — [ g

. Rychlost m=————={_h 00% Predchozi Dalsi

Q Skuteény robot IE li‘ yehlos | € H » ‘
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Limit F/T Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Jedna se o detekéni limit. Lze nastavit vice nez
jednu z dostupnych moznosti Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. Pokud v tomto pfipadé néjaké z
téchto hodnot dosdhnou nastavené meze, aktivuje se zastaveni. Hodnoty odpovidajici nule
jsou ignorovany.

Je-li povolena volba Poutzijte absolutni hodnoty poté neni dllezZité, zda je zadana
hodnota kladna nebo zaporna (napf.: |Fz| >=3). V jiném pripadé znacka definuje
zpUsob vypocitavani prahové hodnoty (napf.: Fz > = 3 nebo Fz <=-3)

Generovat varovani (...): Pokud je volba povolena, otevie se vyskakovaci zprava
(blokovani), pokud neni nalezena konecna pozice (pohyb neni Uspésny). Pokud je
pohyb Uspésny, poté se Zzadna vystraha nezobrazi.

Pokud je volba zakazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avSak uZivatel maze
spravovat vSechny mozné chyby vratnou hodnotou prikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Posunout.
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3.3.9 F/T Trasa

Pfikaz F/T Trasa je mozné pouZit spolecné s pfikazem F/T Posunout nebo F/T
Hledat pro zdznam a reprodukci trasy (drahy).

& Soubor 14:21:41 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb | wiv | Protokol |
OnRobot_Path Pfikaz | Grafika | struktura | Proménné
W Program robota
¢ 7 F/T Posunout F/T Trasa
= F/T Trasa o
Nazev pfikazu Typ
[ | [Relativni (] @fObOt
ID trasy:
Zaznamenat novou. .. ‘v

mazat zvolenou trasu

Zahajit zdznam trasy

Zahajit prehrani trasy

‘ PFesunout na poéateéni bod trasy [DRZET] ‘
‘ Ulozit trasu ‘

Q| 4[] e |
g:[:?;;;robot IE”E"E":‘ Rychlost ==———={_J100% | 4 piedchozi || Dalsi B |

Typ: Pokud je zvolena relativni poloha, trasa je prehrana od aktualni polohy nastroje namisto
od absolutni polohy, kde byla zaznamendna. Pokud je zvolena absolutni poloha, nastroj se
presune do plvodniho pocatecniho bodu a odtud prehraje trasu.

Rozeviraci seznam ID trasy: Uvadi v seznamu identifikatory vSech uloZenych tras v pocitaci
Compute Box. Pokud je cesta uloZena, je ji pfifazeno ID trasy. Pokud neni zaznamenana
Zadna neuloZena trasa, k dispozici je polozka Zaznamenat novou..., pomoci které
zaznamenate novou trasu. Pokud k dispozici neuloZena zaznamenana trasa, v seznamu je
polozka Neulozeno.

POZNAMKA:

Existovat muUZe jen jedna neuloZena trasa, kterd bude prepsana pti zahajeni
zaznamu trasy, kdyz je zvolena cesta typu NeuloZeno.

Tlac¢itko Smazat zvolenou trasu: Trvale odstrani aktualné zvolenou trasu v rozeviracim
seznamu ID trasy z pocitace Compute Box.

POZNAMKA:

Neodstrafiujte trasu, kterou pouzivaji néjaké jiné prikazy F/T Trasa.
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Tlacitko Zahajit zaznam trasy: Zahaji zaznam trasy automatickym povolenim funkce ru¢niho
navadeéni.

Tlacitko Zastavit zaznam trasy: Zastavi funkci ru¢niho navadéni a ulozi zaznam do paméti.
Trasu neuklada trvale.

Tla¢itko Pfesunout na poéateéni bod trasy [DRZET]: pfesune néstroj do vychozi polohy trasy.
Lze jej poutzit jen, kdyZ trasa neni relativni.

Tlacitko Zahajit prehrani trasy: Prehraje trasu (i kdyZ neni uloZena) uloZenou pouze v
pameéti.

Tlacitko Zastavit prehrani trasy: Zastavi prehravani trasy.

Tlacitko Ulozit trasu: UloZi neuloZené trasy do pocitace Compute Box.

POZNAMKA:

Pohyby otaceni ve vztahu k translaénim pohyblm v zdznamu trasy jsou
omezeny na 2,8 stupnd/mm nebo méné, nebot vétsi pomér zpulsobi, ze
robot pfehraje trasu velmi nizkou translacni rychlosti. Rotacni pohyb bez
translac¢niho pohybu tedy nemuzZe byt nahran jako trasa.

POZNAMKA:

Maximalni chyba prehravané trasy ve srovnani s piivodnim nahranym
pohybem muze byt az 1 mm.

Tento ptikaz nemd zadnou vratnou hodnotu.
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Pfikaz F/T Hledat lze pouZit spole¢né s ptikazem F/T Tratovy bod k posouvani

robota po trase, nebo spole¢né s pfikazem F/T Trasa k posouvani robota po trase a jeho
zastaveni, jakmile je dosaZzeno limitd sily/momentu (pfedmét nalezen). Pokud pohyb
dosahne posledniho tratového bodu trasy, hledani neni Gspésné (pfedmét nenalezen)

a aktivuje se vystraha.

PO

ZNAMKA:

Pokud chcete zrusit jakykoli posun sily nebo momentu, spustte ptikaz F/T

Nula na zacatku pfikazu F/T Hledat a pred spusténim piikazu F/T
Hledat se presvédcte, Ze se ndstroj nedotyka zadného predmétu.
V opacném pripadé se prikaz nemusi zastavit na daném limitu sily/momentu.
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Chcete-li pouZit pfikaz F/T Hledat, klepnutim na tladitko Pfidat Tratovy bod pridejte F/T
Tratovy bod jako podtizeny uzel. Stejnym zplsobem lze pridat vice tratovych bodu.

Pokud chcete tratovy bod odstranit, na karté Struktura klepnéte na tlaéitko Odstranit.

F/T Tratovy bodnebo F/T Trasa lze respektive pfidat jako podfizeny uzel ptikazu

F/T Hledat na karté Struktura.

Rychlost: Rychlost pohybu pfi vyhledavani prekazky. Pohyb Ize provést konstantni translacni
rychlosti. Pokud ma drdha nebo trasa prudké zmény sméru nebo orientace, aktualni rychlost
robota mize byt nizZsi, neZ je specifikovano, bude vsak stale konstantni po celé trase nebo

draze.
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POZNAMKA:

evyvs

predméty (napf. kovové povrchy), aby nedochazelo k prejeti polohy v
disledku setrvacnosti robota a nastroje.

Zrychleni: Parametr zrychleni nebo zpomaleni pohybu.

Limit F/T Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Jedna se o detekéni limit. Lze nastavit vice nez
jednu z dostupnych moznosti Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. Pokud v tomto pfipadé néjaké z
téchto hodnot dosdahnou nastavené meze, aktivuje se zastaveni. Hodnoty odpovidajici nule
jsou ignorovany.

Je-li povolena volba Poutzijte absolutni hodnoty, poté neni dlleZité, zda je zadana
hodnota kladna nebo zdporna (napf.: |Fz| > = 3). V jiném pripadé znacka definuje
zpUsob vypocitavani prahové hodnoty (napf.: Fz > = 3 nebo Fz <= -3)

Souradnicovy systém: Souradnicovy systém pouzivany jak pro pohyb, tak pro ¢teni senzoru.
MuZe byt nastaven jako Zdkladna, N&stroj, Vlastni (Zakladna), Vlastni
(Nastroj) (podle referencnich rdmcl UR). Vlastni souradnicové systémy jsou vypocitany
ze zakladniho souradnicového systému a danych hodnot rotace kolem osy X, rotace kolem
osy Y a rotace kolem osy Z. U vlastniho (Zakladna) soufadnicového sytému je rovnéz mozné
tlacitkem Ziskat orientaci TCP specifikovat orientaci souradnicového systému pomoci
orientace stdvajiciho TCP. Pokud chcete otestovat danou orientaci, pouzijte tlacitko Otocit
nastroj do této orientace [DRZET].

Generovat varovani (...): Pokud je volba povolena, otevre se vyskakovaci zprava (blokovani),
pokud je dosaZena cilova poloha nebo pokud jiZz dochazi ke kolizi (takZe vyhledavani neni
Uspésné). Pokud je vyhledavani Uspésné, poté se Zzadna vystraha nezobrazi.

Pokud je volba zakdazana, vyskakovaci zprava se zobrazi, avSak uzivatel mGze spravovat
vSechny mozné chyby vratnou hodnotou ptikazu.

Vratné hodnoty viz Vratné hodnoty prikazu F/T Hledat.
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3.3.11 F/T Tratovy bod

Pfikaz F/T Tratovy bod je mozné pouZit spoleéné s pfikazem F/T Posunout nebo
F/T Hledat pro posun robota po trase. Existuji tfi typy tratovych bodu (fixni, relativni a
proménny), které lze pouzivat v libovolné kombinaci.

POZNAMKA:

NepouZivejte nasledné F/T Tratové body, které obsahuji pouze otaceni
ve stejném pfikazu F/T Posunout. Pokud chcete dosahnout otaceni bez
translacnich pohyb(, poufZijte vice pfikazli /T Posunout.

Typ tratového bodu: Typ tratového bodu. MlZe byt nastaven jako fixni, relativni

nebo proménny.

& Soubor 14;24:09 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb | wiv | Protokol |

OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
Pred zahajenim = | . S
= Cekat: 1.0 F/T Tratovy bod

= posel:=get_actual_tc

P bot Nazev prikazu Typ
s | | - ©robot

= F/T MNastavit zatizeni
W F/T Hledat
=F/T Trasa Cllova pozice TCP

W F/T Ochrana

¢ W FT Ovladani =— Vymazat
¢ W F/T Posunout

= F/T Tratowy

= F/T VloZit cast

= F/T Upevnit a otodit

= FT Vlozit skfif

= F/T Stied

W /T Hledat

#=[FT Tratowy bod)|
=FT Tratowy bod
= F/T Tratowy bod

W F/T Posunout
=F/T Trasa

W F/T Posunout
=FT Trasa

W BT Ovladani
= Cekat: 1.0 —

R i B L B

© sutecny robot @ IE‘Rychlost = _No0% | 4 predchozi || Dalsi B |

Ziskat aktuslni pozici TCP H Presunout robot do pozice [DRZET] ‘

Cilova pozice TCP: Pozice zndzornéna tratovym bodem na trase robota. Toto pole je uréeno
jen pro ¢teni a lze jej vyplnit pomoci tladitka Ziskat aktudlni pozici TCP.

Tlacditko Vymazat: vymaze obsah pole Cilova pozice TCP.
Tlacitko Ziskat aktudlni pozici TCP: vioZi stavajici souradnice TCP do pole Cilova pozice TCP.

Tlaéitko PFesunout robot do pozice [DRZET]: pfi stisku tladitka pfesune robota do pozice
nastaveni v poli Cilova pozice TCP. Po uvolnéni tlacitka se robot zastavi.
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& Soubor 14:24:10 CCCC o
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Proménna: Pozice znazornéna tratovym bodem na trase robota. Proménna muze definovat

posel ‘v‘

cilovou pozici. Proménnou je tfeba nejdfive vytvofit.
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Relativni X, Y, Z, RX, RY, RZ: vzdalenosti a otaceni, které tento tratovy bod zastupuje, ve
srovnani s prfedchozi polohou robota.

¥ z
_ Jmm [ 10mm
RY RZ
e [ d°

mm

o

Tento ptikaz nema Zadnou vratnou hodnotu.
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3.3.12 F/T Nula

Pfikaz F/T Nula lze pouZit k nulovéni hodnot sily/momentu prstového senzoru RG2-FT.
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Tento ptikaz nema Zadnou vratnou hodnotu.
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Pfikaz F/T Nastavit zatiZeni lze pouZit k nastaveni nového uzZite¢ného zatizeni a

zméné nastaveni TCP v rdmci jednoho pfikazu.

Zaskrtnutim je tfeba nastavit bud TCP, nebo uzitecné zatiZeni, aby byl povolen provadény

prikaz.
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Pokud je zaskrtnuto policko Nastavit TCP, nastaveni instalace TCP bude nahrazeno danymi

hodnotami.

Odsazeni X, Y, Z: transla¢ni hodnoty relativniho TCP vUci pfirubé nastroje (nebo stredu

prstu).

Otoceni v RPY RX, RY, RZ: hodnoty otaceni relativniho TCP vUdi pfirubé néstroje (nebo

stfedu prstu).

Pokud je zaskrtnuto policko Nastavit uzitecné zatiZeni, nastaveni instalace uzite¢ného

zatiZeni a tézisté bude nahrazeno danymi hodnotami. UZite¢né zatiZzeni musi byt celkova

hmotnost v€etné uchopovace.

CX, CY, CZ: souradnice tézisté ve vztahu k prirubé nastroje.

Zaskrtavaci policko Nastavit t

jsou dany nastavenym odsazenim TCP.

Tento ptikaz nema Zadnou vratnou hodnotu.

té pro TCP: pokud je zaskrtnuto, hodnoty CX, CY, CZ
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3.4 Priklady pouziti

3.4.1 Detekce kolize

Detekci kolize Ize implementovat nasledujicimi pfikazy:

1. F/T Hledat: MUZe byt pouZit pro detekci , pfitomnosti“. Zacne hledat predmét a po
jeho nalezeni se zastavi. Pokud predmét nelze vyhledat, aktivuje se vystrazna zprava.
Pokud se pozice predmétu méni, funkce mize byt rovnéz pouZita ke zjisténi presné
pozice.

2. F/T Posunout: Pfikaz mlzZe byt pouZit pro omezené pohyby sily/momentu. Je
obdobou pfikazu ,Pohyb“ UR, avsak s integrovanym omezenim sily/momentu,
a podporuje relativni parametry typu odsazeni (napf.: posunout o 1 cm nebo 1 palec po
ose Z).

3. F/T Ochrana: Mlze byt pouZit ve spojeni s pfikazem UR k omezeni vyvijené
sily/momentu. Monitoruje nastavené limity soubézné s vasim kédem a po dosazeni
nastavenych limit( zastavi robota.

SloZzka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot _Collision_Detection_Example.urp.

3.4.2 Detekce stiredového bodu

Za pomoci jemnych kontaktt Ize robot umistit do geometrického stfedového bodu otvoru.
Pracuje rovnéz s lesklymi kovovymi pfedmeéty, coZ je obvykle nemozné s kamerovymi
systémy.

SloZka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot_Centerpoint_Detection Example.urp.

3.4.3 LeSténi a piskovani

Pro kazdé ukony lesténi nebo piskovani je velmi dilezité, aby preddefinovana hodnota sily
byla udrZovana konstantni. Tento Ukon Ize provést pomoci nasich funkci ovladani
sily/momentu, kdy je zapotfebi pouzit nasledujici dva prikazy:

1. F/T Ov1ladéani:Tento ptikaz je obdobou integrovaného ptikazu ,Sila“ UR, avsak jako
vstup pouziva presnéjsi senzor sily/momentu OnRobot, aby bylo moZné dosahovat
vynikajicich vysledk i s nizkymi silami. Ovladani sily/momentu se snazi udrZovat
definovanou silu/moment konstantni na osach, jeZ jsou nastaveny pro pruzné chovani.
Osy bez pruzného chovani jsou ovladany polohové (pouze s pfikazem F/T Posunout).

2. F/T Posunout: Pfikaz mZe byt pouZit pro ovladani polohy (posun) robota podél nebo
kolem osy bez pruzného chovani v ptikazu F/T Ovl1adani.

SloZka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot _Plastic_Partingline_Removal_Example.urp.
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3.4.4 Paletizace

Paletizace predmétd, se kterymi ma byt opatrné manipulovano, mlze byt narocnym tkolem.
Umisténi ohebnych kartonovych krabic vedle sebe vyzaduje vice nez pouhé umistovani v
pevném vzoru. Tyto narocné ukoly Ize snadno vyresit pouzitim integrovaného pfikazu UR
paletizace spolecné s ptikazem F/T Hledat.

NejdFive vytvorte pozadovany vzor nastavenim integrovaného pfikazu UR Paleta.
Presvédcte se, Ze jsou polohy o néco dale za uréenou finalni polohou. Pfikaz F/T Hledat
muze jemnym dotykem vyhledat sousedni poloZku, aby bylo mozné pfijmout vSsechny
polohovaci chyby.
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V ptipadé potreby lze pouZit vice neZ jednu funkci ,,F/T Hledat” pro vodorovné a svislé
vyrovnani predmétu.

PouZivejte pouze relativni typ odsazeni vstupnich parametrd prikazu ,F/T
Hledat”, ktery se vidy musi vztahovat ke vzoru.

Vice informaci viz Prikaz F/T Hledat.

SloZzka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot_Palletizing_Example.urp.
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3.4.5 Vloieni koliku
Vkladani kolik(l nebo ¢ept do tésnych otvort nelze provést s tradi¢nimi polohovacimi
feSenimi. Spolehlivym feSenim nejsou ani kamery.
Pomoci pfesného senzoru OnRobot F/T a pfikazu F/T V1ozit kolik lze snadno a

spolehlivé vyresit ukoly, jez vyzaduji presné vkladani.

SloZka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.

3.4.6 Vlozeni skfiné

BéZznym uUkolem je vkladani obdélnikového pfedmétu do obdélnikového otvoru, jako je
napriklad vkladani montdzniho celku autoradia do drzaku nebo vkladani baterie do
mobilniho telefonu.

Tyto ukoly lze snadno provést pomoci pfikazu F/T Vlozit sk¥in.

SloZzka programs/OnRobot UR Programs obsahuje pfikladny program UR detekce
kolize OnRobot_Box_Insertion_Example.urp.

3.4.7 Upevnit a otodit

Pomoci pfesného senzoru OnRobot F/T a pfikazu F/T Upevnit a otocit Ize snadno a
spolehlivé vyresit ukoly, jez vyzaduji pouzivani drzaku bajonetového typu.
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4 Slovnicek pojmu

Compute Box Pocitacova jednotka doddvana spolecnosti OnRobot se senzorem.
Provadi vypocty potfebné k pouzivani prikazl a aplikaci
implementovanych spolecnosti OnRobot. Musi byt pfipojena k
senzoru a fadici robota.

OnRobot Data Vizualiza¢ni software dat vytvoreny spolecnosti OnRobot, ktery
Visualization slouZi k vizualizaci dat poskytovanych senzorem. MlizZe byt
nainstalovany v operacnim systému Windows.
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Zkratka Vysvétleni

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP Dual In-Line Package

F/T Force/Torque

ID |dentifier

P Internet Protocol

IT Information technology

MAC Media Access Control

PC Personal Computer

RPY Roll-Pitch-Yaw

SP Starting Position

SW Software

TCP Tool Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
USB Universal Serial Bus

UTP Unshielded Twisted Pair
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6.1 Zména IP adresy pocitace Compute Box

Pokud chcete zménit IP adresu senzoru, pripojte svij laptop nebo externi pocitac k pocitaci

OnRobot Compute Box.

1. Ujistéte se, Ze zafizeni neni napdjeno. Pfipojte zatizeni a pocita¢ pomoci dodaného
ethernetového kabelu.

2. Pokud je vase zafizeni ve vychozim tovarnim nastaveni, prejdéte na krok 3. V jiném
pfipadé prepnéte prepinac DIP 3 do ON (horni) polohy a prepinac DIP 4 do OFF (dolni)
polohy.

3. Pfipojte zafizeni k dodanému zdroji napajeni a 30 sekund pockejte, dokud se
nespusti.

4. Oteviete webovy prohlizec (doporuceny je Internet Explorer) a prejdéte na adresu
http://192.168.1.1. Otevfe se uvitaci obrazovka.

5. V horni bocni nabidce kliknéte na Configuration. Otevi'e se nasledujici obrazovka:

| © OnRobot Web Client [

@robot o

DEVICES CONFIGURATION

Configuration

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

PATHS

CAUTION

Incorrect settings may cause the device to lose network connectivity.

switch is in OFF (down) state.

The new network configuration values will not be stored unless the DIP-

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

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

UPDATE

[<] info@onrobot.com

6. Zvolte moznost Static IP z rozeviraci nabidky Network mode.

7. Upravte IP adresu.
8. Prepnéte prepinac DIP 3 do vypnuté polohy.

OnRobot © 2018
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9. Kliknéte na tlacitko Save.
10. Oteviete webovy prohlizec¢ (doporuceny je Internet Explorer) a pfejdéte na IP adresu
nastavenou v kroku 7.

6.2 Aktualizace softwaru pocitace Compute Box

Viz dokument ,,Popis pocitace Compute Box"“.

6.3 Odinstalace softwaru
1. Pokud chcete odinstalovat (odebrat) dfive nakopirované programové soubory OnRobot UR,
vyberte z nasledujicich moZnosti:

a. Smazte soubory a slozku pomoci volby Smazat ru¢niho ovladaciho prvku béhem
operace se soubory (napfiklad ,,Nacist program”, ,UloZit program*).

b. Zkopirujte soubor uninstall. sh z USB disku na novy USB disk, pfejmenujte jej
naurmagic OnRobot uninstall.sh a pfipojte jej k ruénimu ovladacimu
prvku. Soubor vytvofi zalozni kopii na USB disku a poté natrvalo odstrani slozku
OnRobot UR Programs z UR.

2. Odinstalujte zasuvny modul URCap.
a. Prejdéte na uvitaci obrazovku rozhrani PolyScope.
b. Kliknéte na Nastaveni robota.

c. Kliknéte na Nastaveni URCaps a v seznamu aktivnich URCaps vyhledejte polozku FT
- OnRobot.

d. Odinstalovani zahajte kliknutim na znaménko -.

e. Restartujte robota.
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6.4 Vratné hodnoty

Pfikazy OnRobot, které obsahuji vratné hodnoty, aktualizuji proménnou of return,
jakmile se prikaz ukondi. Tato globalni proménna muze byt pouZita s integrovanymi
podminecnymivyrazy UR If (napf.:1f of return == 1, poté provedte potiebné
ukony).

6.4.1 Vratné hodnoty pfikazu F/T St¥ed

0 Uspésny dojezd do stiedového bodu.

1 Hledani prvni hranice nebylo Uspésné. Pohyb dosahl limitu vzdalenosti.

2 Hledani druhé hranice nebylo Uspésné. Pohyb dosahl limitu vzdalenosti.

3 Nebylo mozné dosahnout stfedového bodu. Béhem pohybu doslo ke kolizi nastroje.
4 Hledani nebylo spusténo v disledku podminek.

5 Druhé hledani nebylo spusténo v disledku podminek.

99 Nedefinujte vice nez jeden smérovy parametr.

6.4.2 Vratné hodnoty piikazu F/T Upevnit a otoéit

0 Funkce ,,Upevnit a otocit” probéhla bez chyby.

11 Hledani stfedového bodu orientace Ry nebylo Uspésné.
12 Hledani stfedového bodu orientace Ry nebylo Uspésné.
21 Otoceni nebylo Uspésné, doslo ke kolizi.

22 Otoceni ukonéeno bez kontaktu.

99 Chyba parametru.

6.4.3 Vratné hodnoty pfikazu F/T VloZzit sk¥in

0 Vlozeni skiiné dokonceno bez chyby.

1 Hledani prvniho sméru nebylo Uspésné. Pohyb dosahl limitu vzdalenosti.

2 Hledani druhého sméru nebylo Uspésné. Pohyb dosahl limitu vzdalenosti.

3 Pohyb naklopeni dozadu nebyl Uspésny. Doslo ke kolizi.

4 Pohyb naklopeni nebyl uspésny. Doslo ke kolizi.

5 Skrin se béhem vloZeni zasekla ve stfednim bodu na ose X. Zkontrolujte polohu a
orientaci.

6 Skrin se béhem vloZeni zasekla ve stfednim bodu na ose Y. Zkontrolujte polohu a
orientaci.
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Sk¥in se béhem vloZeni zasekla ve stfednim bodu na ose Z. Zkontrolujte polohu a
orientaci.

Skrin nemohla byt vloZzena do pozice, doslo k pfili§ mnoha kolizim. Zkontrolujte
polohu a orientaci.

6.4.4 Vratné hodnoty pfikazu F/T V1oZit &ast

0

Prikaz ,Vlozit ¢ast” dosdahl maximalni vzdalenosti.
Ptikaz , Vlozit ¢ast” byl ukoncen pti odskoceni po minimalni hloubce vlozZeni.

Ptikaz ,Vlozit ¢ast” uvizl po minimalni hloubce vloZeni. Vkladani je pomalejsi, nez je
pozadovano.

Pfikaz , Vlozit ¢ast” uvizl pfed minimalni hloubkou vloZeni. Vkladani je pomalejsi, nez
je pozadovano.

Ptikaz , Vlozit ¢ast” byl ukoncen s ¢asovou prodlevou po minimalni hloubce viozeni.

Ptikaz , Vlozit ¢ast” byl ukoncen s ¢asovou prodlevou pfed minimalni hloubkou
vloZeni.

Ptikaz ,VloZit ¢ast” byl ukonéen v dlsledku pfilis vysokych bocnich sil/momentl na
osach bez pruzného chovani po minimalni hloubce vloZeni.

Prikaz ,Vlozit ¢ast” byl ukonéen v dusledku pfilis vysokych bocnich sil/momentt na
osdach bez pruzného chovani pfed minimalni hloubkou vlozeni.

Ptikaz , Vlozit ¢ast”“ ma chybu parametru.

6.4.5 Vratné hodnoty pfikazu F/T Posunout

0

11

12

13

14

Pohyb ukoncen bez detekovani sily nebo krouticiho momentu vétsich nez nastaveny
limit.

Pohyb ukoncen, protoZe byla detekovana sila nebo kroutici moment vétsi nez
nastaveny limit.

Pohyb nemuZze byt spusténo proto, Ze sila nebo kroutici moment prekracuji
nastaveny limit.

Pohyb nemohl byt spustén, protoZe v pocitaci Compute Box nebyla zaznamenana
Zadna trasa s vybranym ID.

Pohyb nemize zadit, protoze v této trase nejsou zaznamenany zadné tratové body.
Pohyb nemize zadit, protozZe soubor trasy nalezeny v tomto ID trasy je prazdny.

Pohyb nemuze zacit, protoZe soubor trasy je poskozeny.
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6.4.6 Vratné hodnoty pfikazu F/T Hledat

0

11

12

13

14

Hledani ukonéeno Uspésné, protoze byla detekovdna sila nebo kroutici moment vétsi
neZ nastaveny limit.

Hledani ukonéeno bez detekovani sily nebo krouticiho momentu vétsich nez
nastaveny limit.

Hledani nem(ze byt spusténo proto, Ze sila nebo kroutici moment prekracuji
nastaveny limit.

Prikaz hledani nemohl byt spustén, protoze v pocitac¢i Compute Box nebyla
zaznamenana z4dna trasa s vybranym ID.

Hledani nemuze zadit, protozZe v této trase nejsou zaznamenany zadné tratové body.
Hledani nemize zacit, protoZe soubor trasy nalezeny v tomto ID trasy je prazdny.

Hledani nemize zalit, protoZe soubor trasy je poskozeny.

6.4.7 Vratné hodnoty pfikazu F/T Zakladani do zasobniku

Vratné hodnoty zaloZeni do zdsobniku:

0

4

5

Je dokoncena jedna iterace zakladani do zasobniku.

Pocitadlo iteraci je nad maximalni hodnotou: zasobnik je plny.
Zakladani do zasobniku je neuspésné. Nebyla nalezena dalsi polozka.

ZaloZeni do zasobniku nem(ze byt spusténo proto, Ze sila nebo kroutici moment
prekracuji nastaveny limit.

Pohyb k nasledujicimu prvku byl netdspésny, doslo ke kolizi.

Pohyb do pocatecniho bodu byl nelspésny, doslo ke kolizi.

Vratné hodnoty vyloZeni ze zasobniku:

0

Je dokoncena jedna iterace vykladani ze zasobniku.

Pocitadlo iteraci je nad maximalni hodnotou: zasobnik je prazdny.

Vykladani ze zasobniku je nedspésné. Nebyla nalezena dalsi polozka.

VylozZeni ze zasobniku nem(ze byt spusténo proto, Ze sila nebo kroutici moment

prekracuji nastaveny limit.
Pohyb k nasledujicimu prvku byl netdspésny, doslo ke kolizi.

Pohyb do pocatecniho bodu byl nelspésny, doslo ke kolizi.
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6.5 Odstranovani zavad

6.5.1 Chyba nastaveni zasuvného modulu URCap

Chybova ikona 0 se mUZe zobrazit ze tfi moznych ddvodd.

1. Pokud se v rozeviraci nabidce Zjisténa zafizeni zobrazi chybovd zprava
,NENALEZENA ZADNA ZARIZENI{!“, zdvadu odstrarite dle ¢asti ,Nenalezena 7adna
zafizeni“.

2. Pokud bylo jedno nebo vice zafizeni OnRobot nalezeno Uspésné, avsak polozka IP

adresa UR robota zobrazuje ,N/A“, zavadu odstrante dle ¢asti IP adresa UR robota
»N/A.

3. Pokud bylo jedno nebo vice zatizeni OnRobot nalezeno Uspésné a polozka ,IP adresa
UR robota“ zobrazuje platnou IP adresu, poté odstrante zavadu dle ¢asti Zarizeni
nalezeno a UR ma IP adresu.

6.5.1.1 ,Nenalezena zadnd zarizeni”

Pokud se v rozeviraci nabidce ZjiSténa zafizeni zobrazi chybova zpréva ,, NENALEZENA

ZADNA ZARIZENI1“, zkontrolujte pfipojeni skfiné Compute Box a senzoru, poté se pokuste
skfin Compute Box restartovat.

Po uplynuti 60 sekund (jakmile se barva obou stavovych LED kontrolek skfiné Compute Box

~
zméni na zelenou) se klepnutim na ikonu obnoveni 7/ ru¢né pokuste zopakovat zjistovani.

6.5.1.2 |IP adresa UR robota , N/A“

K této chybé dojde, kdyZ neni upraveno sitové nastaveni UR robota.
Chcete-li problém odstranit, zkontrolujte sitové nastaveni UR robota nasledovné:

1. Stisknéte tlacitko ,,Nastaveni robota“.

A\and G""‘.’Rlatelské rozhrani robota PolyScope o

Zvolte

‘ Spustit program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS |

‘ Mastaveni robota ‘

Informace

‘ Vypnout robota ‘
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2. Stisknéte tlacitko ,Nastaveni sité”“.
3. Pokud je sit UR zakazana:

4. Pokud je zafizeni OnRobot ptipojeno k UR robotu pfimo, zvolte DHCP a stisknéte
tlacitko ,,Pouzit”. Sluzba OnRobot pfifadi IP adresu.

5. Pokud zafizeni OnRobot neni pfipojeno k UR robotu pfimo, pfesvédcte se, zda je
zafizeni OnRobot pripojeno ke stejné siti (smérovac, switch apod.) jako UR Robot,
nebo se obratte na spravce sité.

6. Pokud je zvolena moznost ,DHCP“ nebo ,Statickd adresa” a problém pretrvava,
obratte se na spravce sité.

Zivond cvidel] Nastaveni robota o
Inicializovat robota ‘ Slt
\iyberte sitoveu metodu
@ pHcP

Jazyk

a‘ Staticka adresa

Aktualizovat @ zakézana sit

9€ Nepfipojeno k siti!

Nastavit heslo Podrobna nastaveni sité:

Kalibrovat obrazovku
Maska podsité:

\Wichoz brana:
Sit

Preferovany server DNS;

Alternativni server DNS:

URCaps

‘ IP adresa

‘ Zpét ‘

V ptipadé DHCP po pftifazeni spravné IP adresy UR robotu prepnéte do rezimu ,Staticka
adresa“ (IP adresa UR robota musi z(stat stejna) a stisknéte tlacitko Pouzit. IP adresa je nyni
stdlad a pozdéji se nezméni.

Nakonec provedte Nastaveni zasuvného modulu URCap.

6.5.1.3 Zarizeni nalezeno a UR ma IP adresu

Tato chyba vznikne, pokud robot a zafizeni nejsou na stejné podsiti.
Problém odstranite nasledovné:

1. Pokud zafizeni OnRobot neni pfipojeno pfimo k UR robotu, zkontrolujte, zda je
pfepinac DIP 3 ve vypnutém stavu ve skfini Compute Box, viz ndsledujici obrazek:

2. le-li ptrepinac DIP zapnuty, vypnéte jej, restartujte zarizeni OnRobot (odpojenim
napajeni) a zopakujte kroky v ¢asti Nastaveni zasuvného modulu URCap.
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Pokud problém stale pretrvava, postupujte nasledovné:

X

1. Otevrete stranku ,Nastaveni sité
robota ,N/A“.

UR robota, jak je vysvétleno v ¢asti IP adresa UR

2. Upravte masku podsité na,255.0.0.0“.

3. Stisknéte tlacitko ,Pouzit”.

Maska podsité: 255,255.255.0

Nakonec provedte Nastaveni zasuvného modulu URCap.

6.5.2 P¥ilis blizko bodu singularity

Pokud je béhem ruc¢niho navadéni nastroj pfiveden pfilis blizko k valcovému prostoru pfimo
nad nebo pod zakladnu robota, zobrazi se vystrazna zprava.

OnRobot - rucni navadéni

Priruba nastroje je pfilis blizke bodu singularity osy 2
zakladny. Ruéni navadéni v bezpecném rezimu,

| Zastavit program H Pokracovat

Stiskem tlacitka Zastavit program deaktivujete funkci ruéniho navadéni. Stiskem tlacitko
Pokracovat prepnete do bezpecného rezimu, ktery zamezi, aby se pomoci funkce ru¢niho
navadéni pfiruba nastroje presunula do valcového prostoru bezprostfedné nad nebo pod
zakladnu robota. Odsunutim 10 mm od tohoto prostoru se bezpecny rezim vypne, coZ znovu
umozni pohyby vsemi sméry.
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POZNAMKA:

V zajmu bezpecnosti a presnosti rezim rué¢niho navadéni udrzuje pfirubu
nastroje ve vétsi vzddlenosti od valcového prostoru, nez je fyzickd moznost
UR robota. Prisunuti pfiruby ndstroje blize je mozné za pouziti karty ,,Pohyb”
rozhrani PolyScope nebo pfikaz( pohybu.

Vystraina znacka na panelu Hand Guide

(7A\pand Guide [§

Pokud zatizeni OnRobot nepracuje spravné, zobrazi se vystrazna znacka. Zopakujte kroky v
¢asti Nastaveni zasuvného modulu URCap.

“socket_read_binary_integer: timeout”

Pokud je spustény néjaky program déle nez 2 sekundy, zdznam socket_read_binary_integer:
timeout se zobrazi v Protokolu.

To nema z4dny vliv na provedeni programu robotem.

»Otevieni zasuvky vectorStream nebylo GUspésné.“

Pokud se fadic robota nemlzZe ptipojit ke skiini Compute Box, zobrazi se vystrazna zprava
,Otevieni zasuvky vectorStream nebylo Uspésné.”

OnRobot - chyba komunikace

Otevieni zasuvky vectorStream nebylo Uspésné. Zajistéte,
aby skfifi Compute Box byla funkéni, a zkontrolujte stav na
strance MNastaveni OnRobot na karté Instalace.

| Zastavit program || Pokracovat

V takovém pripadé se presvédcte, zda je skiin Compute Box pfipojena k radici robota a
napajena.

.v

Pfehravani trasy je pomalejsi, nez se ocekava

Pfi pouZziti pfikazu F/T Trasa je mozné, Ze zaznamenana trasa neni plynuld v disledku
omezeni lidské obratnosti. V takovych ptipadech mlze robot prehrat ,Trasu” jen velmi
nizkou rychlosti. Abyste predesli tomuto problému, pokuste se ,Trasu” nahrat znovu jistymi
plynulymi pohyby s minimalnimi zménami rychlosti translace a otaceni, jak je to jen mozné.
Pokuste se rovnéz predejit zaznamu , Tras“, jez obsahuji otaceni bez translacnich prvk(.
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»Chyba cislo 2“ p¥i ukladdani trasy

Pokud je zaznamenadna prazdna , Trasa“, pri pokusu o jeji uloZeni se zobrazi chybova zprava
,Chyba Cislo: 2.

e

@ Error number: -2

V takovém pripadé zajistéte, aby se robot pohyboval mezi funkcemi spusténi a zastaveni
zaznamu trasy.

»,Chyba cCislo 3“ pfi ukladani trasy

Pokud , Trasu” nelze ulozit kvUli nedostatku volného mista ve skfini Compute Box, zobrazi se
chybova zprava ,,Chyba ¢islo 3“.

B

@ Error number: -3

V takovém pfipadé odstrarite dfive zaznamenané trasy, které se jiz nepouZivaji.

»Neznamy typ senzoru”

Tato chybova zprava se zobrazi, pokud skfih Compute Box nemUZe rozpoznat pripojené
zafizeni OnRobot.

OnRobot - chyba senzoru

MNeznamy typ senzoru,
Postupujte podle popisu skiing Compute Box na USE disku
OnRobaot,

| Zastavit program || Pokracovat

V takovém pripadé se presvédcte, zda je dobré pfipojeni mezi skiini Compute Box a
zafizenim OnRobot (senzor) a zda je pfipojeno spravné zafizeni.
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6.5.10 ,Senzor nereaguje.”

Tato chybova zprdva se zobrazi, pokud skiin Compute Box rozpozna pfipojené zafizeni
OnRobot a pozdéji se pripojeni zafizeni ztrati.

OnRobot - chyba senzoru

Senzor nereaguje.

“Wypnéte skiii Compute Box, pfipojte k ni senzor pomoci
neposkozeného kabelu a pak skfif zapnéte, Pokud chyba
pretrvava, kontaktujte distributora,

| Zastavit program H Pokracovat

Presvédcte se, zda je dobré pfipojeni mezi skiini Compute Box a zatizenim OnRobot (senzor)
a zda je pfipojeno spravné zafizeni.
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6.6 Prohlaseni a certifikaty

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 Vydani

Dodatek 73

Vydani

Komentar

Vydani 2

Dokument byl restrukturalizovan.

Pfidan slovnicek pojmu.

Pridan seznam zkratek.

Pridan dodatek.

Pridana cilova skupina.

Pfidano zamyslené pouziti.

Pridana autorskd prava, ochranné zndmky, kontaktni informace,
informace o originalnim jazyce.

Zménéno chovani pfikaz F/T Posunout, F/T Hledat, F/T VloZeni
koliku a F/T Ovladani.

Ptidan ptikaz F/T Tratovy bod.
Odstranén ptikaz F/T Posunout (Ctrl).

Do prikladnych programi UR byly pfidany odkazy na priklady
aplikaci.

Vydani 3

Souradnicovy systém panelu nastroji Hand Guide opraven na
»Nastroj“.

K omezeni orientace TCP ptidana poznamka.
Odebran limit aktivace osy ru¢niho navadeéni.

Pfidano vysvétleni pouZiti typu tratového bodu.

Vydani 4

Odstranéno omezeni orientace TCP.

Vydani 5

Aktualizovany vratné hodnoty ptikazd F/T Hledat a F/T Posunout.
Odebréana sekce zaznamu trasy.

Ptidana sekce prikazu F/T Trasa.

Odebrdana sekce F/T Vlozit konektor.

Odebréna sekce Vratné hodnoty pfikazu F/T VloZit konektor.

Aktualizovany ptikaz F/T Posunout a F/T Hledat s informacemi o
konstantni rychlosti prehravani a novymi snimky obrazovky s
prikazy.

Sekce prikazu F/T Ovladani doplnéna omezenim ovladani smérové
sily.

Redakéni zmény.
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Dodatek 74

Vydani 6

Doplnéna presnost prehravani trasy.

Cast , Ve spusténém programu vznikla chyba“ pfi , pokracovani
programu“ zmeénéna na, Ve spusténém programu vznikla chyba“ pfi
»zastaveni programu”. Pozastaveni programu a jeho pokracovani jiz
nezapfricini vznik vystrahy.

Pridany nékteré ucinky polohy TCP.

Zménéno chovani: polozka protokolu ¢asového limitu
socket_read_byte_list(): se zménila na ¢asovy limit
socket_read_binary_integer:.

Do ¢&asti ,,Odstranovani zdvad” byla pridana c¢ast ,Otevieni zasuvky
vectorStream nebylo Uspésné.”

Odebrana ¢ast ,,Vlozeni konektoru”.
Ptridana ¢ast , Prehravani trasy je pomalejsi, nez se ocekdva“.

Byla pfidana omezeni pro otaéeni jen tratovych bodd.

Vydani 7

Redakéni zmény.

Vydani 8

Do &asti prikazu F/T Trasa byl pfidan limit maximalniho otaceni na
translaci zaznamu trasy.

Byla ptiddna ¢ast ,,Chyba Cislo 2“ pti ukladani trasy a ,,Chyba ¢islo 3“
pri ukladani trasy.

Redakéni zmény.

Vydani 9

Ptidano dulezité bezpecnostni upozornéni.
Pridany vystrazné symboly.
Aktualizovany snimky obrazovky.

Byla pfidana poznamka, jez upozorfiuje na otaceni kabelu snimace v
c¢asti ,,Pripojeni kabelu”.

Vydani 10

Pridany informace Hex v2.

Vydani 11

Casti ,Pfikaz F/T ZaloZit do zasobniku“ a ,,P¥ikaz F/T Vylozit ze
zasobniku“ slouceny do ¢asti ,,Prikaz F/T Zakladani do zasobniku®.

Casti ,,Vratné hodnoty piikazu F/T ZaloZit do zasobniku“ a ,Vratné
hodnoty pfikazu F/T VyloZit ze zasobniku“ slouceny do ¢ésti , Vratné
hodnoty ptikazu F/T Zakladani do zasobniku”.

Aktualizovany snimky obrazovky.

Vydani 12

Aktualizovdny informace o USB kabelu.
Aktualizovano nastaveni zasuvného modulu URCap.
Aktualizovany ikony rué¢niho navadéni.

Aktualizovana ¢ast odstranovani zavad.

Aktualizovany chybové zpravy.
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