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Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Vietky prava vyhradené. Ziadna &ast tejto publikacie
nesmie byt reprodukovana v akejkolvek podobe alebo akymkolvek prostriedkom bez
predchadzajuceho pisomného suthlasu spolo¢nosti OnRobot A/S.

Informacie uvedené v tomto dokumente su presné podla najlepSieho vedomia a svedomia v
Case vydania tejto publikacie. Medzi tymto dokumentom a produktom méze vzniknut rozdiel,
ak doslo k uprave produktu po datume vydania dokumentu.

Spoloénost OnRobot A/S. nepreberd Ziadnu zodpovednost za akékolvek chyby alebo
opomenutia v tomto dokumente. Spolo¢nost OnRobot A/S. nie je v Ziadnom pripade
zodpovedna za akékolvek straty alebo skody na zdravi alebo majetku, ktoré mozu nastat
nasledkom pouzivania tohto dokumentu.

Informdacie uvedené v tomto dokumente podliehaju zmenam bez predchadzajuceho
upozornenia. Najnovsiu verziu tohto dokumentu najdete na adrese: https://onrobot.com/.

P6vodnym jazykom vydania tohto dokumentu je anglicky jazyk. Ostatné jazykové verzie vznikli
prekladom z anglického jazyka.

Vsetky obchodné znacky su vlastnictvom ich prislusnych majitelov. Znacky (R) a TM sa v
dokumente neuvadzaju.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Predslov

1.1 Cielovy citatel

Tento dokument je uréeny pre systémovych integratorov, ktori navrhuju a instaluju
kompletné robotické aplikacie. Osoby pracujice so senzorom by mali mat nasledujice
technické zruénosti:

1. Zakladné vedomosti o mechanickych systémoch
2. Zakladné vedomosti o elektronickych a elektrickych systémoch

3. Zéakladné vedomosti o robotickych systémoch
1.2 Zamyslané pouiitie

Senzor je uréeny na meranie sily a krutiaceho momentu a nainstalovany je na efektore robota.
Senzor je mozné pouzit v Specifikovanom rozsahu merania. Pouzivanie senzora mimo jeho
rozsahu merania sa povaZzuje za nespravne pouzivanie. Spolo¢nost OnRobot neprebera Ziadnu
zodpovednost za akékolvek Skody alebo zranenia nasledkom nespravneho pouZivania
senzora.

1.3 Dolezité bezpecnostné upozornenie

Senzor sa povazuje za Ciastocne skompletizované zariadenie, pricom pre kazdé pouzitie
senzora je potrebné vypracovat hodnotenie rizik. Je délezité dodrZiavat vsetky bezpeénostné
upozornenia uvedené v tomto dokumente. Bezpecnostné upozornenia su obmedzené len na
samotny senzor a nevztahuji sa na Ziadne bezpecnostné upozornenia platné pre celu
robotickd aplikaciu.

Robotickd aplikaciu je potrebné navrhnit a nainstalovat v silade s bezpeénostnymi
poZiadavkami uvedenymi v prislusnych normach a nariadeniach v krajine, kde sa aplikacia
pouziva.

1.4 Vystrainé symboly

NEBEZPECENSTVO:

Signalizuje velmi nebezpedn situdciu, ktord moze spbsobit zranenie alebo
smrt.

VYSTRAHA:

Signalizuje potencidlne nebezpecnu situdciu suvisiacu s elektrickym prddom,
ktorda mo6ze spOsobit zranenie alebo poskodenie zariadenia.

VYSTRAHA:

Signalizuje potencialne nebezpelnu situaciu, ktord moze spbsobit vyrazné
poskodenie zariadenia.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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POZOR:
Signalizuje situdciu, ktora moze spdsobit poskodenie zariadenia.
POZNAMKA:

Uvddza dodatocné informdcie, napr. rady alebo odporucania.

1.5 Typografické pravidla
V tomto dokumente sa pouzivaju nasledujuce typografické pravidla.

Tabulkal: Typografické pravidla

Text pismom Courier Stibory s cestou, ndzvy suborov, kéd, udaje zadané
pouzivatefom a pocitacové vystupy.

Text Sikmym pismom Citacie a textové popisky obrazkov.

Prvky pouzivatelského rozhrania, vratane textu na tlacidlach a

Text hrubym pismom
textu v ponuke

Text hrubym modrym pismom Externé odkazy alebo interné krizové odkazy.

<Lomené zatvorky> Nazvy premennych, ktoré je potrebné nahradit skutoénymi
hodnotami alebo retazcami.

1. Cislované zoznamy Kroky v postupe.

A. Abecedné zoznamy Popisky obrazkov

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2 Zaciname

2.1 Rozsah dodavky

Suprava senzora Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit obsahuje vietky potrebné
komponenty na pripojenie senzora sily/kritiaceho momentu OnRobot na vas UR robot.

K dispozicii su dve verzie supravy senzora OnRobot Universal Robots (UR) Kit v zavislosti od
hardvérovej verzie senzora.

2.1.1 Sdprava OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)
V slprave OnRobot (OptoForce) UR Kit v1 sa nachadzaju nasledujice komponenty:
e 6-0sovy senzor sily/kritiaceho momentu HEX OnRobot (OptoForce)
(variant HEX-E v1 alebo HEX-H v1)
e Ovlddacia skrinka OnRobot (OptoForce) Compute Box
e USB kltu¢ OnRobot (OptoForce)
e Adaptér-A
e Zasuvka proti pretazeniu
e Kabel senzora (4-kolikovy M8 — 4-kolikovy M8, 5 m)
e Napdjaci kdbel Compute Box (3-kolikovy M8 — s otvorenym koncom)
e Napdjaci zdroj Compute Box
e UTP kabel (RJ45 — RJ45)
e USB kabel (Mini-B—Typ A)
e Kablova prechodka PG16
e Plastové vrecko s nasledujidcimi polozkami:
Uchyt kabla
Skrutky M6x30 (2 ks)
Skrutky M6x8 (10 ks)
Skrutky M5x8 (9 ks)
Skrutky M4x8 (7 ks)
Skrutky M4x12 (2 ks)
Podlozka M4 (8 ks)

N o v ok w N e

2.1.2 Sudaprava OnRobot UR Kit (v2)

V slprave OnRobot UR Kit v2 sa nachadzaju nasledujice komponenty:

1. 6-osovy senzor sily/kratiaceho momentu (variant HEX-E v2 alebo HEX-H v2)
2. Ovladacia skrinka OnRobot Compute Box

3. USB klu¢ OnRobot

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Adaptér-A2
Kabel senzora (4-kolikovy M8 — 4-kolikovy M8, 5 m)
Napajaci kdbel Compute Box (3-kolikovy M8 — s otvorenym koncom)
Napajaci zdroj Compute Box
UTP kdabel (RJ45 — RJ45)
Kablova prechodka PG16

L O N o un s

10. Plastové vrecko s nasledujucimi polozkami:
11. Uchyt kébla, s integrovanou skrutkou

12. Skrutky Torx M6x8 (6 ks)

13. Skrutky Torx M5x8 (9 ks)

14. Skrutky Torx M4x6 (7 ks)

15. PodloZzka M6 (6 ks)

16. Podlozka M5 (9 ks)

POZNAMKA:

Od polovice septembra 2018 sa USB kabel (Mini-B — Typ A) neposkytuje k
stprave OnRobot UR Kit v2, v pripade potreby je ho vSsak moZné zakupit
samostatne.

2.2 Popis senzora

2.2.1 HEX-E vl a HEX-H vl

Senzor pozostava z telesa senzora, adaptéra a zasuvky proti pretazeniu. Konektor pre kabel
senzora, Uchyt kabla a znacky pre referenény rdmec sa nachadzaju na telese senzora. Nastroj
je pripojeny priamo na teleso senzora a na sty¢nu plochu pre ndstroj. Senzor je uchyteny na
prirubu pre nastroj na robote pomocou adaptéra.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Zasuvka proti pretazeniu .“ Siycna plocka

Znacky pre sustavu stradnic JZaN

Konektor pre kabel
senzora Uchyt kabla

Adaptér, styéna plocha
pre robot

2.2.2 HEX-E v2 a HEX-H v2
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Senzor pozostava z telesa senzora, adaptéra a zasuvky proti pretazeniu. Konektor pre kabel
senzora, Uchyt kdbla, protiprachovy tesniaci krazok, vyrobné Cislo a znacky pre referencny

ramec sa nachadzaju na telese senzora. Ndstroj je pripojeny priamo na teleso senzora a na

sty¢nu plochu pre nastroj. Senzor je uchyteny na prirubu pre nastroj na robote pomocou

adaptéra.
Zasuvka proti prefazeniu z Styéna plocha
= pre nastroj
Protiprachovy tesniaci krazok
Vyrobné cislo
Konektor pre kabel

senzora

Adapteér, stycna plocha
pre robot

Znacky pre sustavu stradnic

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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2.3 Montaz

Pouzivajte vyhradne skrutky, ktoré su sicastou balenia senzora. Dlhsie skrutky mozu
poskodit senzor alebo robot.

2.3.1 HEX-E vl a HEX-H vl
Pri montazi senzora postupujte takto:
1. Upevnite adaptér-A na robot pomocou Styroch skrutiek M6x8. Pouzite utahovaci
moment 6 Nm.

2. Upevnite senzor o adaptér pomocou piatich skrutiek M4x8 s podlozkami M4.
PouZite utahovaci moment 1,5 Nm.

3. Uchytte kdbel o senzor pomocou Uchytu kabla jednou skrutkou M4x12 a podlozkou
M4. PouZite utahovaci moment 1,5 Nm.

4. Uchytte zasuvku o senzor pomocou jednej skrutky M6x30. PouZite utahovaci
moment 6 Nm.

Legenda: 1 — priruba pre nastroj na robote, 2 — adaptér A, 3 — skrutky M6x8,
4 — skrutky M4x8, 5 — zdsuvka proti pretazeniu, 6 — skrutka M6x30,
7 — senzor, 8 — podlozka M4, 9 — skrutka M4x12, 10 — uchyt kabla

5. Pripevnite nastroj k senzoru podla postupu od vyrobcu nastroja.
A Ochrana proti pretazeniu nie je plne funkéna, ak nie je nastroj
pripojeny k senzoru po celej ploche.

2.3.2 HEX-E v2 a HEX-H v2
Pri montazi senzora postupujte takto:
1. Upevnite adaptér-A2 na robot pomocou Styroch skrutiek Torx M6x8 a podloZiek
M6. PouZite utahovaci moment 6 Nm.

2. Upevnite senzor o adaptér pomocou piatich skrutiek M4x6. Pouzite utahovaci
moment 1,5 Nm.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Uchytte kdbel o senzor pomocou Uchytu kabla jednou skrutkou M4x12. Pouzite
utahovaci moment 1,5 Nm.

Legenda: 1 — priruba pre ndstroj na robote, 2 — adaptér A2, 3 — podlozka M6, 4 —
skrutky Torx M6x8, 5 — senzor, 6 — skrutky Torx M4x6, 7 — Uchyt kabla

4. Pripevnite nastroj k senzoru podla postupu od vyrobcu néstroja.

POZNAMKA:

Ochrana proti pretazeniu nie je plne funkcna, ak nie je nastroj pripojeny k
senzoru na sty¢nej ploche uvedenej v ISO 9409-1-50-4-M6.

2.4 Kablové spoje
Pri pripajani senzora postupujte takto:

1. K senzoru pripojte 4-kolikovy kdbel M8 (dizka 5 m). Zabezpette, aby boli otvory na
kabli zoradené s kolikmi v konektore na senzore.

POZNAMKA:
Kablom neotdcajte, otacajte len zamkom konektora.

2. Kabel upevnite o robot pomocou kablovych viazacich sponiek.

POZNAMKA:
Zabezpette, aby bolo v priestore kibov k dispozicii dostatoéné
mnozstvo kabla v pripade jeho ohybania.

3. Ovladaciu skrinku umiestnite do blizkosti alebo dovnutra ovladacieho panela UR
robota a zapojte 4-kolikovy kabel senzora M8. Kablovi prechodku mdzete pouZit na
prevlecenie kabla do ovladacieho panela UR.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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4. Ethernetovy konektor na ovladacej skrinke pripojte pomocou UTP kabla, ktory je
sucastou balenia, na ethernetovy konektor ovladacieho panela UR.

5. Pouzite 3-kolikovy kdbel M8 (di?ka 1 m) na napajanie ovlddacej skrinky z
ovlddacieho panela UR. Hnedy kabel pripojte na 24 V a Cierny kabel na 0 V.

Napajanie Konfigurovatelné Konfigurovatelné
vstupy vystupy

PWR | ® 24V H 24V W ov | oV |

GND | m Cio m(C4 ® COO m CO4 |

24V | 24V H 24V N ov | ov |

ov L Cl1 H | CS5 =& COo1 | m CO5 | m
24V H |24V N ov | ov [ |
Cl2 H | Cle N CO2 m CO6 | m
24V H |24V N ov | ov [ |
CI3 H | Cl7 N CO3 | m Co7 |

DetailnejsSie informacie najdete v dokumentdcii k UR.

6. V ovladacej skrinke a UR robotovi pouZite spravne sietové nastavenia. Predvolena
IP adresa ovladacej skrinky je 192.168.1.1; ak ju potrebujete zmenit, pozrite si ¢ast

2.5 Kompatibilita UR

Skontrolujte, ¢i sa v ovladadi robota pouZiva minimalne PolyScope verzia 3.5. (funkénost do
verzie 3.7)

Na PolyScope je vo verzii 3.7 zdokumentovana chyba, ktora niekedy spdsobuje nekorektné
zobrazovanie tla¢idla Ulozit. V tomto pripade ako nahradné riesenie pouZite tlacidlo Ulozit
ako.

2.6 InStalacia doplnku URCap

Ak chcete odoslat vzorové priklady pouzitia OnRobot a nainstalovat doplnok OnRobot
URCap, postupujte takto:

1. Zastréte USB klu¢ OnRobot do USB portu na pravej strane Teach Pendant.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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UNIVERSAL
ROBOTS

L UNIVERSAL ROBOTS

2. Zobrazi sa dialdgové okno so ziadostou o povolenie na kopirovanie vzorovych
prikladov pouZitia OnRobot a suboru URCap do priecinka
programs/OnRobot UR Programs.

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

Stlacte tlacidlo Install a pokracujte.

3. Vyberte polozku Nastavit' robota v hlavnej ponuke a nasledne zvolte polozku
Nastavenie URCaps.

4. Stlacte znamienko +, pomocou ktorého sa mézete nasmerovat na novookopirovany
subor OnRobot URCap. Nachadza sa v priecinku
programs/OnRobot UR Programs. Stlacte tlacidlo Otvorit'.

5. Nasledne je potrebné restartovat systém, aby sa prejavili zmeny. Stlacte tlacidlo
Restart a pockajte, kym sa systém nerestartuje.

Nastavit robota 7

Inicializovat robota ‘ URca P

Alktivne URCap

Jazyk @® FT-OnRebot

Aktualizovat

Nastavit heslo -
Informacie URCap

Siet

Kalibrovat obrazovku ‘
URCap ‘

‘ Spat ‘ ‘ s | |

6. Inicializujte robota.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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POZNAMKA:

Dalsie informacie o instalacii doplnku URCap najdete v dokumentécii k UR.

Pokracujte nastavenim doplnku Nastavenie doplnku URCap.

2.7 Nastavenie doplnku URCap

Zvolte kartu Instalacia a nasledne polozku Nastavenie OnRobot FT. Zobrazi sa nasledujica
obrazovka:

astavenie OnRobot FT

Pockajte niekolko sekund, kym softvér automaticky neidentifikuje dostupny senzor

OnRobot. Ikona s presypacimi hodinami g signalizuje, Ze prebieha vyhladavanie.

Po ukonceni sa zvoli prvé zariadenie a automaticky sa otestuje, a nasledne sa zobrazi
nasledujuca obrazovka:

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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@ sabor @ Hand m.u 18:11:50 CCCC 9
Program | Instalacia | Pohyb | V/V | Dennik |
Konfiguracia TCP Nastavenie OnRohot FT @ bot
! rodo
- Zariadenie Montaz Priblizenie
Montaz
Mastavenie V/V Yg;)rlaetsallpl Hie=s Aktivovat vietky funkcie
eé Bezpeénost e Detegované zariadenia =
oK 192.168.1.1 - HEXEALOS |-| o
Premenné
Vyrobné &islo Aktivovat preknytie
MODBUS HEXEAL09
) Pridrzanie tlagidla aktivacie ruéného
Funkcie Systémovy stav senzora navadzania
0K ;
Hladky prechod Casowy limit pre ruéné navadzanie: ljl s

Verzia Compute Box
Sledovanie dopravnika | 1.0.1

EtherNet/IP IP adresa pre UR robot
182,168.1.102
PROFINET
Maska podsiete pre UR robot
Mastavenie OnRobot FT| 255.255.255.0

Predvoleny program MeuloZené zmeny sa po restarte zmazd

Nagitat/Ulozit

Ikona OK o signalizuje, Ze zariadenie bolo najdené, automaticky test bol Uspesne ukonceny
a zariadenie je pripravené na pouzitie.

Ak nedéjde k identifikacii Ziadneho zariadenia alebo sa pocas automatického testu vyskytne

chyba, zobrazi sa ikona chyby e Postup na identifikaciu a odstrafiovanie problémov je
uvedeny v kapitole Chyby pri nastaveni doplnku URCap.

POZNAMKA:

ol o Y
Vyhladavanie je mozné manualne restartovat stlacenim ikony obnovenia ~~

Ak je k dispozicii viac zariadeni, predvolené zariadenie je mozné zmenit
pomocou rozbalovacieho zoznamu Najdené zariadenia.

Stav a zakladné informacie o pripojenom zariadeni s uvedené na lavej strane.

\/ybrata IP adresa: Zobrazuje IP adresu vybratého zariadenia. Pri pouZiti

tovarenskych nastaveni v ovladacej skrinke bude tdto hodnota nastavena na
192.168.1.1.

Stav: Zobrazuje sa OK alebo chybové hldsenie v pripade poruchy.
\/yrobné cislo: Zobrazuje sa vyrobné Cislo zariadenia OnRobot.

Systémovy stav senzora: Zobrazuje sa OK alebo chybové hlasenie v pripade

poruchy.
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Verzia Compute Box: Softvérova verzia Compute Box. Tato verzia musi zodpovedat

verzii URCap. Ak su softvérové verzie nezhodné, aktualizujte Compute Box.

Aktudlne sietové nastavenia UR robota sa zobrazuju na zjednodusenie identifikacie
pripadnych poruch:

IP adresa pre UR robot: Zobrazuje sa aktualna IP adresa robota. Pri pouZiti

tovarenskych nastaveni v Compute Box musi byt tato hodnota nastavena na
192.168.1.x.

Maska podsiete pre UR robot: Aktudlna maska podsiete robota. Pri pouZiti

tovarenskych nastaveni v Compute Box musi byt tato hodnota nastavena na
255.255.255.0.

Nastavenia ru¢ného navadzania sa nachadzaju v lavej spodnej Casti:

Zaciarkavacie policko Aktivovat' podrzanie ruéného navadzania: Ak je toto politko

zaciarknuté (predvolené nastavenie), tlacidlo na aktivaciu ru¢ného navadzania je
potrebné udrziavat stlacené pocas priebehu ruéného navadzania. Ak nie je toto
policka zaciarknuté, ruéné navadzanie je mozné spustit stlacenim aktivaéného
tlacidla a zastavit opatovnym stlacenim aktivaéného tlacidla.

Casovy limit pre ruéné navadzanie: Po uplynuti nastaveného ¢asového limitu (v

sekundach) sa ru¢né navadzanie automaticky zastavi. Zakladna hodnota je 0, pricom
pri jej pouziti je Casovy limit nastaveny na nekonecno.

POZNAMKA:

Po nastaveni zariadenia je potrebné uloZit zmeny pomocou tlacidla

Naditat/Ulozit H, aby sa stali sicastou aktualnej instalacie.

Ak chcete aktivovat pomocnika, stlacte ikonu s otaznikom .
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3 Pouzivanie doplnku URCap

3.1 Premenné spatnej vazby OnRobot

V tejto Casti s pomocou vzorového programu prezentované zakladné vlastnosti.
V programe mozeme vidiet postup na nacitavanie Udajov zo senzora OnRobot a vynulovanie
hodndt senzora sily/krdtiaceho momentu.

1. Stlacte polozku Programovat robota.

| Programovat robota

2. Stlacte polozku Prazdny program.

Prazdny program

3. Aktivujte kartu Struktura.
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4. Stlacte tlacidlo €akat, aby sa zamedzilo vzniku nekoneénej slu¢ky v programe.

Zvolte prikaz Cakat v Struktire programu.
Aktivujte kartu Prikaz.

Hodnotu Cakat nastavte na 0,01 sekundy.

O N o wu

Stlacte tlacdidlo Prehrat na spustenie programu.

@ Cakat sektind

9. Aktivujte kartu Premenné.
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& subor @ Hand M.u 11:16:41 CCCC 9
Program rlnitalécia rPohyb IWT Dennik |
<unnamed= Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné
¥ Program robota Vymazat
= iR Premennd = | Hodnota
F3D 0.37005
Fx 0.05000
Fy -0.03438
Fz -0.26504
T3D 0.00267
T 0.00063
Ty -0.00256
Tz -0.00044
bFT [-0.05809, -0.04350, 0.36270, -0.00064, -0.00257, 0.00036]
of_return 0
tFT [0.05000, -0.03438, -0.36504, 0.00063, -0.00256, -0.00044]
Ralr] <> |
Simulacia -
¥ lﬁ Predchadzajici Dalsi
& i I[P [B] v s | oans |

Zobrazia sa hodnoty sily a kritiaceho momentu. Tieto hodnoty méZete pouZit v akomkolvek
programe.

Tieto hodnoty sa aktualizuju automaticky s pribliznou frekvenciou 125 Hz:

e F3D: Dizka 3D vektora sily F3D = sqrt (Fx2 +Fy? +Fz2) (N)

e Fx: Vektor sily na osi X v newtonoch (N)

e Fy: Vektor sily na osi Y v newtonoch (N)

e Fz: Vektor sily na osi Z v newtonoch (N)

e T3D: Dizka 3D vektora kratiaceho momentu T3D = sqrt (Tx? +Ty2 +Tz2) (Nm)
e Tx: Krdtiaci moment na osi X v newton metroch (Nm)

e Ty: Krdtiaci moment na osi Y v newton metroch (Nm)

e Tz: Kratiaci moment na osi Z v newton metroch (Nm)

e bFT: Hodnoty sily a krutiaceho momentu vypocitané v sustave suradnic
zadkladne, vo viacrozmernej premennej newton (N) a newton meter (Nm)

e of_return: premenna na uloZenie vysledku prikazov OnRobot

e tFT: Hodnoty sily a krutiaceho momentu vypocitané v sustave suradnic
nastroja, vo viacrozmernej premennej newton (N) a newton meter (Nm)
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3.1.1 Poloha TCP a jej tucinky

Kratiaci moment sa vypocitava na zaklade stredového bodu nastroja (TCP), co znamen3, Ze
krutiaci moment, ktory vznika nasledkom meranych sil, sa vypocitava v stredovom bode
nastroja a nie na ploche senzora. U¢inky TCP na meranie kritiaceho momentu st uvedené
na nasledujucom obrazku.

B
TCP

i

.
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3.2 Nastrojova lista pre ru¢né navadzanie OnRobot

Po zapnuti robota UR sa zobrazi Startovacia obrazovka PolyScope. Po 20 sekundach sa v
pravej hornej Casti zobrazi nastrojova liSta pre ru¢né navadzanie OnRobot.

e

© H".“"_G_".i!futel'ské rozhranie robota PolyScope

Vyberte

‘ Spustit program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS r——

‘ Nastavit robota ‘

Informacie

‘ Vypnuit robota ‘

POZNAMKA:

Pocas Startu je beZzné, Ze sa na niekolko sekund vygeneruje Zlty vystrazny

signal @'“‘ M'. Ak tento signdl pretrvava, skontrolujte nastavenia
zariadenia v polozke Nastavenie doplnku URCap.

Nastrojovu listu stlacte, ak chcete aktivovat jej funkcie. Nastrojova lista sa roztiahne a

. , . v . | . y. y.
zobrazia sa dostupné osi, aktivacné tlacidlo ‘O , nulovacie tlacidlo PB“{ a tlac¢idlo na

prichytenie k osiam

Na vyber osi stlacte prislusnu polozku. V nasledujucom priklade je vybratd os X a Y, aby sa
pohyb obmedzil na os X a 'Y (rovina):

@ Hand Guideu ﬁﬁ' ﬁlﬂlﬁl@l‘a"lgﬁl

Iy

POZNAMKA:

Pouziva sa suUstava suradnic ndstroja.

Na deaktivdciu vybratej osi opatovne stlacte prislusnu polozku.
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POZNAMKA:

Osi je mozné aktivovat a deaktivovat pocas ruéného navadzania.

Na aktivaciu ru¢ného navadzania UR robota najprv zabezpecte, aby sa nastroja nic¢

, . v ¥ v sy y. I Y. v
nedotykalo, a nasledne stlacte a podrzte stlacené aktivacné tlacidlo ‘o‘ Tlacidlo sa pocas
inicializacie ru¢ného navadzania zmeni na presypacie hodiny‘g‘. Pockajte, kym sa farba

aktivacéného tlacidla ‘o nezmeni na zelenu, a robot nasledne ru¢ne navedte pomocou
prstového senzora OnRobot.

POZNAMKA:

Dbajte na to, aby ste sa ndastroja pred aktivaciou ruc¢ného navdadzania

. . | . T Ay

(aktivacné tlacidlo ‘Q‘ sa zobrazuje zelenou farbou) nedotykali, inak méze
dojst k neocakavanému spravaniu robota (napr. robot sa moze zacat hybat bez
vyvinutia externej sily). V tomto pripade sa nedotykajte nastroja a stlacte

nulovacie tlacidlo }“a“{.

Nulovacie tlac¢idlo }”a“{ nepouzivajte, ked sa dotykate nastroja.

. v p . Lo sy y. | v

Na zastavenie ru¢ného navadzania UR robota deaktivujte aktivacné tlacidlo ‘Q‘ OkamtZite po
T . . s vy | - ,

deaktivacii ruéného navadzania sa aktivacné tlacidlo ‘O‘ deaktivuje na 1 sekundu a zmeni sa

na presypacie hodiny ‘E‘

POZNAMKA:

Posuvnu listu s rychlostou robota pocas pouzivania ruéného navadzania vidy
nastavte na 100 %, aby sa navadzanie vykondavalo optimalne.

Nulovacie tlacidlo }“BH{ sa pouziva pri zmene orientdcie nastroja pocas ru¢ného navadzania,
aby bolo mozné neutralizovat gravitacnu silu alebo zmeny v zatazeni robota.

Tlacidlo na prichytenie k osiam D sliZi na otoCenie osi sustavy suradnic nastroja tak, aby
sa zarovnali s najbliz§imi osami sustavy suradnic zdkladne bez ohladu na kladny alebo
zdporny smer. Takto moZe pouZivatel presne nastavit nastroj do horizontalnej alebo

vertikalnej polohy po vykonani ruéného navadzania.
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3.3 Prikazy OnRobot URCap

3.3.1

F/T Stred

SlUZi na presun robota po danej osi, kym nedeteguje prekazku. Po kolizii sa robot pohne
opacnym smerom, kym neddjde k dalSej kolizii. Nasledne robot vypocdita stred dvoch krajnych
bodov a presunie sa do tohto stredu.

& Subor

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazaCiatku prikazu F/T Ovléadanie a skontrolujte,
¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Ovladanie, inak nemusi byt prikaz standardne funkény.

Program | Instalacia | Pohyb [ vV | Dennik |

16:09:21

ccce @

OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Premenné
ST ITatovy | o

= F/T Viozit diel fT
= F/T Upevnit a rotovat F St rEd
= F/T Vlozit krabicu Nazov prikazu
=5 st E—— *| @robot
¥ BT vyhladat

= F/T Tratowy bod 0s hladavacia vzdialenost Sustava suradnic

=FTTratowbod | | X ] mm [2aKiadra =]

= F/T Tratowy bod | —
¥ F/T Presunut [v] Absoldtna hodnota

= F[T Cesta

e Fx Ty Tz

W F/T Presunut

= F[T Cesta i i i
W T Ovladanie

= Cakat: 1.0 Rychlost whiadavania (A, B) Zrychlenie
W F/T ovladanie mmy/s mm/s?

= Cakat: 1.0
¥ F/T Strasnik —| Rychlost pohybu (C) Spomalenie
¢ W Pohybk mm/s 1200| mm/s*

@ Waypoint_1
= FIT Vioiit ?\]el - Generovat wstrahu v pripade dosiahnutia limitu
= F/T Viozit diel
= F/T Upevnit a rotovat
= F/T Upevnit a rotovat
= F/T Upevnit a rotovat
= F/T Vlozit krabicu
=|F/T Stred -
4 i D
i ¢ :@ Predchadzajici Dalsi

o skutoény robot IE li‘ Rl LDCHE | « L H hd |

Os: Sluzi na definovanie prechodového pohybu po osi X, Y alebo Z alebo rota¢ného pohybu
(RX, RY alebo RZ). Zvolit je mozné len jednu os.

Vyhladavacia vzdialenost: Vzdialenost od vychodiskového bodu, do ktorej méze prikaz
presunut robota (v obidvoch smeroch). Skontrolujte, ¢i je tato vzdialenost dostatocne velka,

inak nemusi déjst k vyhladaniu spravneho stredového bodu.

Limit sily/krutiaceho momentu (Fx, Ty, Tz): Tento limit je detekény limit. Na zvolenej osi sa
definuju dostupné hodnoty sily/kritiaceho momentu, ktoré sa pouziju ako limitné hodnoty.

Zaciarkavacie poli¢ko Absolitna hodnota: Ak je toto politko zacdiarknuté, kontrolovat sa

bude aj znamienko hodnoty sily alebo krdtiaceho momentu, nie len jej velkost.
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POZNAMKA:

V jednom okamihu je mozné aktivovat len jedno nastavenie sily/krutiaceho
momentu. Ak chcete zmenit nastavenie, ktoré sa prave pouziva, zmazte
predchadzajlce nastavenie (zmazte obsah pola) a nasledne zadajte nové
nastavenie.

Rychlost vyhladavania A, B: Rychlost pohybu pri vyhladavani kolizie

POZNAMKA:

Pomala rychlost pocas fazy vyhladavania je vhodna pri praci s tvrdymi
predmetmi (napr. s kovovym povrchom), aby sa zamedzilo prekmitu
nasledkom hybne;j sily robota a néstroja.

Rychlost pohybu (C): Vypodita sa rychlost pohybu po dosiahnuti stredového bodu a vykona
sa posun do tohto bodu.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia pohybu (zdielané parametre v Casti A, B, a C).
Spomalenie: Parameter spomalenia pohybu (zdielané parametre v Casti A, B, a C).

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodn6t senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do reZimu Zakladra alebo Nastroj (v zavislosti od
referencného rdmca UR).

Generovat vystrahu v pripade dosiahnutia limitu: Ak je tato polozka aktivovand, po
dosiahnuti alebo prekroceni limitov (nebolo mozné najst stredovy bod) sa zobrazi hlasenie
(blokovanie). Ak doslo k najdeniu stredového bodu, nezobrazi sa Ziadne hlasenie.

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa Ziadne hldsenie, pouzivatel vsak moze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Viac informdcii o spatnych hodnotach najdete v ¢asti Spatné hodnoty prikazu F/T Stred.
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3.3.2 F/T Ovléadanie

Hlavnym zmyslom prikazu F/T Ovladanie je zabezpecit jednoduché funkcie pre
programatorov aplikacii, ktori vyvijaju aplikacie s ovladanim sily, napr. leStenie, pieskovanie alebo
brusenie. V mnohych takychto aplikaciach méze byt potrebné vyvijat konstantnu silu/krutiaci
moment v definovanom smere pocas vykonavania pohybu.

Tento prikaz sa pokusa udrzat nastavend silu/krdtiaci moment na konstantnej hodnote
pozdiZ/v blizkosti osi, na ktorych dochadza k vykonu prikazu F/T Ovladanie. Prikaz
F/T Ovléadanie neovlada sily vsmere pohybu nastroja pomocou prikazu

F/T Presunut, F/T Vyhladat aF/T Cesta.

POZNAMKA:

Prikazy na vykon pohybu, ktoré su integrované do UR, nie je mozné pouzit
v ramci prikazu F/T Ovladanie. Ak chcete vykonat posun s robotom

v rezime ovladania sily, pouZite prikaz F/T Presunut alebo

F/T Vyhladat.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat naza€iatku prikazu F/T Ovladanie a skontrolujte,
¢i sa ndstroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Ovladanie, inak nemusi byt prikaz standardne funkény.

@ sabor 16:09:08 CCCC O
Program | Instalacia [ Pohyb | v/v | Dennik |
OnRobot HEX Prikaz | Grafika | Struktira | Premenné

Pred zacatim o
= Cakaf: 1.0

F/T Ovladanie
= posel:=get_actual_tc

Program robota Nazov prikazu
= FT Wnulovat — ' robot

= F/T MNastavit zatazenie

W F/TVyhladat os v sllade s poziadavkami Sustava sUradnic
=FT Cesta Zakladfia hd
¥ FIT stragnik lad Fx T =)

¢ W FT Ovladanie == M Mm
¢ ¥ KT Presunut

= F/T Tratowy CIFy Oty
= F/T Vlozit diel M Nm
= F/T Upevnit a rotovat
= F/T Wvlozit krabicu Fz LTz
= F(T Stred Ile Mm

W BT VWhiadat
= F/T Tratowy bod
=F/T Trafowy bod

=F/T Tratowy bod P prirastok F
¥ F/T Presunit

[[] Zobrazit pokroéilé moznosti

—

=FT Cesta
¥ F/T Presundt P prirastok T
= FT Cesta
¥ [E/T oviadanie]
= Cakat: 1.0 |
4 Il D
IR
ost:tlt‘)%m‘);robot I:HE“:"E‘ Rychlost ==———{ N 00% | 4 Predchadzajici || Dalsi B |
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Os Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ v sulade s poziadavkami: Vyber osi, ktord musi zostat v sulade s
poziadavkami. Po vybere osi (ktord ma musi zostat v stlade s poziadavkami) sa ovlada
sila/kratiaci moment pocas posunu po tejto osi, inak je tato os (v nesulade s poziadavkami)
ovladana pozicne. Zvolena os je ovladana tak, aby sa nastavena sila/krutiaci moment udrzali
na konstantnej hodnote. Zvolit je potrebné minimalne jednu os, ktorda ma byt v sulade s
poziadavkami.

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnoét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do rezimu Zakladna, Nastroj, Vlastné (Zakladna)
Vlastné (Nastroj) (v zavislosti od referenénych ramcov UR). Vlastné sustavy suradnic
sa vypocitaju zo sustavy suradnic zakladne a priradia sa im hodnoty lavo-pravej osi, predo-
zadnej osi a zvislej osi. V pripade vlastnej sustavy stradnic (Zakladna) je tiez mozné pouzit
tladidlo Ziskat orientéaciu TCP, pomocou ktorého sa $pecifikuje orientdcia sustavy stradnic
na zaklade orientacie aktualneho bodu TCP. Na odskusanie prislusnej orientacie je mozné
pouZit tlagidlo Otoéit nastroj do tejto orientacie [PODRZAT].

P prirastok F: Ovladac sily je mozné naladit pomocou tohto parametra pomerného
prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii znizte hodnotu prirastku (napr.: 0,5).

P prirastok T: Ovladac krutiaceho momentu je mozné naladit pomocou tohto parametra
pomerného prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii znizte hodnotu prirastku
(napr.: 0,5).

Zadiarkavacie poli¢ko Zobrazit pokrocilé parametre : Ak je toto poli¢ko zaiarknuté, zobrazia
sa dalSie mozZnosti:

& suabor 16:09:10 CCCC O
Program | Instalacia | Pohyb WDennik‘

OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné
Pred zacatim -
- Cakat: 1.0 —|F/T Ovladanie

= poseli=get_actual_tc

Program robota Nazov prikazu
=T o E— robot
= F(T Nastavit zatazenie
W F/Tyhladat
=F/T Cesta
¥ FIT straznik CFx RS
& ¥ F/T Ovladanie | B l'avo-prava os (¥ Predo-zadna os Zvisla os (Z)
¢ W F/TPresundf |~ [ ofe [ ol [ 0
= F/T Tratow I Fy Ty
= F/T Viozit d!el ) | Nacitat orientaciu TCP |
= F/T Upevnit a rotovat
= ;T Vot krabicu Fz Oz |
= F/T Stred
W BT Whiadat Ijl N
=
= lE!ITT Ez;gg Egg Zobrazif pokro€ilé moznosti
= F/T Tratovy bod P prirastok F | prirastok F D prirastok F
W F/T Presunat | 1| ‘ 0| O|
=FT Cesta
W FIT Presunut P prirastok T | prirastok T D prirastok T
=F/T Cesta | 1| ‘ 0| | 0|
W T Ovladanie
= Cakaf: 1.0 |
v > |
] i vl

. @ IER)Fchlost‘ —100% | @predchadzajoci || balsisp |

os v sllade s poziadavkami Sustava sUradnic
[Viastné (zakladna) [~]

o

Otoéit n&stroj do tejto orienticie [PODRZAT] |

| prirastok F: Ovladac sily je mozné naladit pomocou tohto parametra integralneho
prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii zniZzte hodnotu prirastku.
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| prirastok T: Ovladac krutiaceho momentu je mozné naladit pomocou tohto parametra
integralneho prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii znizte hodnotu prirastku.

D prirastok F: Ovladac sily je mozné naladit pomocou tohto parametra derivaéného
prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii zniZzte hodnotu prirastku.

D prirastok T: Ovladac¢ krutiaceho momentu je mozné naladit pomocou tohto parametra
derivacného prirastku. V pripade vzniku prekmitov alebo vibracii znizte hodnotu prirastku.

Tento prikaz nema Ziadnu spatnu hodnotu.

Pokyny k nastaveniam ovladaca PID sily/krutiaceho momentu:

Ovladac PID sily/krutiaceho momentu kontinualne prepocitava chybovu hodnotu
sily/kratiaceho momentu, ktord meria senzor, v porovnani s hodnotami zadanymi v
prikaze F/T Ovladanie, a na zaklade tejto chyby aplikuje prislusné korekcie.

Prirastok P: Pomerny vyraz slizi na tvorbu korekcie, ktora je pomerna k aktualnej
hodnote chyby. ZvySenie tohto parametra sa prejavi nasledujicim spésobom: rychlejsia
reakcia, nadmerna reakcia, nizsia chybovost, degradacia stability.

Prirastok I: Integralny vyraz slizi na tvorbu korekcie, ktora je pomerna k velkosti a
trvaniu hodnot chyb v minulosti. ZvySenie tohto parametra sa prejavi nasledujucim
spbsobom: rychlejsia reakcia, nadmerna reakcia, nizsia chybovost, degradacia stability.

Prirastok D: Derivacny vyraz slizZi na tvorbu korekcie, ktora je pomerna k ndbehu alebo
meniacej sa rychlosti hodnét chyb v minulosti. Zvysenie tohto parametra sa prejavi
nasledujicim spdésobom: nizSia miera nadmernej reakcie, zvySenie stability.

Ak je ovladanie sily prilis pomalé, t. j. nastroj obcas opusta povrch a nedotyka sa ho
kontinuélne, pokuste sa zvysit hodnotu prirastku P a prirastku I.

Ak sa ovladanie sily prejavuje nadmernymi reakciami na zmeny, t. j. nastroj sa odraza od
povrchu, skuste zniZit hodnotu prirastku P (alebo prirastku D, ak je tato hodnota vyssia
ako 1).

Ak ovladanie sily reaguje na zmeny prilis pomaly, t. j. ndstroj silno tlaci na povrch
potom, ako sa ho dotkol, pokuste sa znizit hodnotu prirastku I.
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Odporiéame vam pouzit nasledujice hodnoty:

Prirastok P <5
Prirastok 1 < 0,25
Prirastok D< 1

el S

Pomer prirastku P/1 = 10

Zakladné hodnoty, ktoré je mozné doladovat:
P Prirastok F =1, | Prirastok F = 0,1, D Prirastok F = 0,3

P Prirastok T =0,2, | Prirastok T =0, D Prirastok T=0
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3.3.3 F/T Stohovat

Prikaz F/T Stohovat obsahuje funkciu Pridat do stohu a Odobrat zo stohu.

Typ: Prepinac¢ medzi funkciou F/T Pridat do stohu a F/T Odobrat zo stohu.

3.3.3.1 F/T Pridat do stohu

Prikaz F/T Pridat do stohu sa snazi vyhladat vrch stohu, vykonat pouzivatelsku
sekvenciu na uloZenie (napr. otvorenie uchopovaca) a ukoncit ¢innost. Dokaze sledovat
pocet poloZiek v stohu, ¢o zjednoduSuje manipulaciu v pripade plného stohu. Zaroven
dokaze registrovat polozky s premenlivou hribkou.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krutiaceho momentu vykonajte prikaz
F/T Vynulovat nazaCiatku prikazu F/T Pridat do stohua
skontrolujte, ¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim
prikazu F/T Pridat do stohu, inak nemusi byt prikaz standardne
funkcny.

& Sdbor 16:06:11

cccec @

Program | Inétalacia | Pohyb | viv | Dennik |
OnRobot_HEX_Stacking| Prikaz | Grafika | Struktura | Premenné

Pred zacatim F/T Stohovanie

= (akat: 1.0
= stack_pose=Point_1

= destack_pose=Point_2

Program robota

= FT wynulovat

= stack_items:=0

= destack_items=0

W Slucka 1 krat

¢ W F/T Odobrat zo stohu
= Samostatné okno

Nazov prikazu

Sustava suradnic
[ZakladAa

@robot

Typ
|FfT Pridat do stohu ‘v|

[x]

Premenna s éislom poloiky
|5tack items

“Wehodiskova poloha (SP)

[~
[stack_pose

¢ W FT Pridat do stohu
= Samostatné okno
= F/T wynulovat

(napr.: polozka_1, poloiif polozka 1 :=0v

(napr.: p[1, 2,0, 0, 0, 0] alebo premenna) e T S

= stack_items=0 Os =
- Zadiatok v SP Koniec v SP
= destack_items=0 : o o
W Sluéka 1 krat . o e 5 o
. Max, vedialenost (D) Hribka polozky (i) Mar, pocet poloZiek
¢ W F/T 0dobrat zo stohu -F i
= Samostatné okno mm mm
v FfTSPrldattdto go:u Rychlost Znyjchlenie Spomalenie
amostatne ekno mm/s 1200| mm/s? 1200 mm/s*
Limit sil Limit kritiaceho momentu Nasohié pohybu

Generovat wstrahu v pripade prekroéenia limitov

] Il [»

|E| IE‘ Rychlost ==————_N00%

© <uroiny robet | €Ppredchadzajoci || balsis |

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do reZzimu Zakladra alebo Nastroj (v zavislosti od
referenéného ramca UR).

Vychodiskova poloha (SP): Vychodiskovu polohu je mozné definovat vo forme konstanty,
napr.p(1,2,3,4,5, 6] alebo premennej. Musi byt vyssia ako plny stoh.

Premenna s Cislom polozky Tato premennd sa pouZiva na sledovanie poctu poloZiek, ktoré
boli uspesne umiestnené do stohu. Zadajte ndzov premennej, ktoru ste predtym
zadefinovali, a nastavte ju na hodnotu 0. (napr.: PouZite priradovaci prikaz UR polozka 1
:= 0 v Casti Pred spustenim vo vasom programe).

Os: Os, na ktorej prebieha pridavanie do stohu (X, Y alebo Z).

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Pouzivanie doplnku URCap 31

Zaciatok v SP: Ak je aktivovana tato poloZzka, prikaz sa za¢ne vykondvat presunom do
vychodiskovej pozicie (SP) pri spusteni.

Koniec v SP: Ak je aktivovana tato polozka, prikaz sa ukonci presunom do vychodiskovej
pozicie (SP) pri ukonceni.

Max. vzdialenost (D): Vzdialenost zastavenia na definovanej osi. Meria sa z vychodiskovej

.....

sa vykondva stohovanie na danej osi.
Hrubka polozky (i): Hribka stohovanej polozky.

Max. pocet poloziek: Definuje maximalny pocet poloZiek v stohu, teda z kolkych poloziek
pozostava plny stoh.

Limit sily: Limit sily v pripade detekcie kolizie pri hladani vrchu stohu.

Limit kratiaceho momentu: Limit krutiaceho momentu v pripade detekcie kolizie pri hladani
vrchu stohu.

Rychlost: Rychlost pohybu pri vyhladavani vrchu stohu. (m/s, rad/s)

POZNAMKA:

Pomala rychlost pocas fazy vyhladavania je vhodna pri préci s tvrdymi
predmetmi (napr. s kovovym povrchom), aby sa zamedzilo prekmitu
nasledkom hybnej sily robota a nastroja.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia pohybu.
Spomalenie: Parameter spomalenia pohybu.

Nasobi¢ pohybu: Definuje nasobok zadanej rychlosti a sily/kritiaceho momentu v pripade,
ked robot nevyhladéava vrch stohu, ale sa pohybuje z/do vychodiskového bodu.

Generovat vystrahu v pripade prekroéenia limitov: V pripade aktivacie sa zobrazi hlasenie
(blokovanie) podobne ako v pripade nendjdenia nasledujlicej polozky alebo plného stohu.

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa Ziadne hlasenie, pouZivatel vsak moze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Viac informacii o spatnych hodnotach najdete v ¢asti Spatné hodnoty prikazu F/T Stohovat.
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3.3.3.2 F/T Odobrat zo stohu

Prikaz F/T Odobrat zo stohu sasnazivyhladat vrch stohu a vykonat pouzivatelsku
sekvenciu na odobratie (napr. zatvorenie uchopovaca). Dokaze sledovat pocet poloZiek
odobratych zo stohu, ¢o zjednodusuje manipulaciu v pripade prazdneho stohu. Zaroven

dokaze registrovat polozky s premenlivou hribkou.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz
F/T Vynulovat nazaciatku prikazu F/T Pridat do stohua

skontrolujte, ¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim
prikazu F/T Pridat do stohu, inak nemusi byt prikaz standardne
funkény.

& Sdbor

16:06:08

Program | Inétalacia | Pohyb | Vv | Dennik |

cccc @

OnRobot_HEX_Stacking|

Pred zacatim

= Cakat: 1.0

= stack_pose=Point_1

= destack_pose=Point_2
Program robota

= FT wynulovat

= stack_itemsi=0

= destack_items=0

W Sluéka 1 krat

¢ W T Odobrat zo stohu

Prikaz rGrafika rﬁtruk'tﬂra rPremenné

F/T Stohovanie

Nazov prikazu

Sustava sdradnic
[zakladAa

Typ
|FfT Odebrat zo st... ‘vl

@robot

[x]

Premenna s éislom poloiky

Jek ova poloha (SP)

= Samostatné okno
¢ W FT Pridat do stohu
= Samostatné okno

[~

|destack items

[destack_pose
(napr.: p[L. 2, 0, 0, 0, 0] alebo premenna)

(napr.: polozka_1, polozif polozka 1= 0w
sekvencii Pred startom)

= F/T wynulovat
Os

= stack_items:=0 &
- Zadiatok v 5P Koniec v SP
= destack_items=0 : u =
W Slucka 1 krat . . s 1 . -
s Vu;ﬂ?odor:raf 20 stohy|| Max vedialenost (D) Hribka polozky (i) Max, potet poloZiek
= Samostatné okno mm - mm i
TV lelf’andattdto §to:u Rychlost Znjehlenie Spomalenie
amostatne okno mm/s 1200| mm/s? 1200| mm/s*
Limit sil Limit krdtiaceho momentu Nasobié pohybu

Generovat wstrahu v pripade prekrocenia limitov

] Ii [»

IE Ii‘ Rychlost =———=L_ho00%

| € Predchadzajuc || Basis |

Q Skutoény robot

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do rezimu Zakladra alebo Nastroj (v zavislosti od
referenéného ramca UR).

Vychodiskova poloha (SP): Vychodiskovu polohu je mozné definovat vo forme konstanty,
napr.p[0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.7] alebo premennej. Musi byt vyssia ako plny stoh.

Premenna s Cislom polozky Tato premennd sa pouziva na sledovanie poctu poloziek, ktoré
boli Uspesne odobrané zo stohu. Zadajte ndzov premennej, ktoru ste predtym zadefinovali, a
nastavte ju na hodnotu 0. (napr.: PouZite priradovaci prikaz UR polozka 1 := 0 v Casti
Pred spustenim vo vasom programe).

Os: Os, na ktorej prebieha odoberanie zo stohu (X, Y alebo Z).

Zaciatok v SP: Ak je aktivovana tato poloZzka, prikaz sa za¢ne vykonavat presunom do
vychodiskovej pozicie (SP) pri spusteni.
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Koniec v SP: Ak je aktivovana tato polozka, prikaz sa ukonci presunom do vychodiskovej
pozicie (SP) pri ukonceni.

Max. vzdialenost (D): Vzdialenost zastavenia na definovanej osi. Meria sa z vychodiskovej
pozicie (SP) a musi byt vacsia ako velkost plného stohu. Znamienko definuje smer, v ktorom
sa vykondva odoberanie zo stohu na danej osi.

Hrubka poloZky (i): Hribka stohovanej polozky.

Max. pocet poloziek: Definuje maximalny pocet poloZiek, ktoré je mozné odobrat zo stohu,
teda po odobrati kolkych poloziek bude stoh prazdny.

Limit sily: Limit sily v pripade detekcie kolizie pri hladani vrchu stohu.

Limit krutiaceho momentu: Limit kritiaceho momentu v pripade detekcie kolizie pri hladani
vrchu stohu.

Rychlost: Rychlost pohybu pri vyhladavani vrchu stohu.

POZNAMKA:

Pomala rychlost pocas fazy vyhladavania je vhodna pri praci s tvrdymi
predmetmi (napr. s kovovym povrchom), aby sa zamedzilo prekmitu
nasledkom hybne;j sily robota a néstroja.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia pohybu.
Spomalenie: Parameter spomalenia pohybu.

Nasobic pohybu: Definuje nasobok zadanej rychlosti a sily/kratiaceho momentu v pripade,
ked robot nevyhladava vrch stohu, ale sa pohybuje z/do vychodiskového bodu.

Generovat vystrahu v pripade prekroéenia limitov: V pripade aktivacie sa zobrazi hlasenie
(blokovanie) podobne ako v pripade nendjdenia nasledujicej polozky alebo prazdneho
stohu.

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa Ziadne hlasenie, pouZivatel vsak méze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Viac informacii o spatnych hodnotach néjdete v ¢asti Spatné hodnoty prikazu F/T Stohovat.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



3.3.4 F/T Upevnit a rotovat

Pouzivanie doplnku URCap 34

Najprv v sprdvnom smere a v blizkosti vstupu do zdsuvky umiestnite predmet, ktory sa

chystate vlozit do zasuvky. Findlna pozicia a orientacia sa bude korigovat pomocou prikazu
F/T Upevnit a rotovat. Tato funkcia sa pokuisa tlacit predmet nastavenou limitnou
silou, kym sa nedosiahne definovana hibka zasunutia, a nasledne v pripade potreby zmenit

jeho orientdciu.

POZNAMKA:

predmetu.

POZNAMKA:

V tomto pripade je potrebné TCP (stredovy bod nastroja) nastavit na hrot

Na zrusenie kompenzacie sily/krutiaceho momentu vykonajte prikaz ¥/ T
Vynulovat na zaciatku prikazu F/T Upevnit a rotovata

skontrolujte, ¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim
prikazu F/T Upevnit a rotovat, inak nemusi byt prikaz standardne

funkény.

16:09:18 CCCC O

’?—‘ @robot

& Sdabor

Program rlnétalécia |/Pohyb VIV | Dennik |
OnRobot HEX Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné |

W FIT Straznik -
¢ W FT oviddanie H4 4

S e F/T Upevnit a rotovat

= F/T Tratowy Nazov prikazu Typ

= F/T Viozt diel [ | [Viastns
= F/T Upevnit a rotovat
=FrT V|05‘§ krabicu | sulad s poziadav. na osi WX []Y RX RY
= F/T Stre

W BT Vhladat Pritlacna sila
=F/T Tratovy bod [ 10w
=FT Tratowy bod
= F/T Tratow bod Limit krutiaceho momentu

W F/T Presunct Hm
=FT Cesta

W F/T Presundt
=FT Cesta

W T Ovladanie
= Cakat: 1.0

W F/T Ovladanie
= Cakaf: 1.0

W FIT Straznik

¢ W PohybK

o Waypoint_1

= F/T wlozit diel

= F/T Viozit diel

= F/T Upevnit a rotovat

=|F/T Upevnit a rotovat|

1 Il [ [»]

|| Zobrazit pokrocilé moznosti

Generovat wstrahu v pripade nedosiahnutia limitu

o Skutoény robot

| 4 predchadzajaci || Dalsi B ‘

@ E Rychlost =——={_J100%

Zaciarkavacie policka Sulad s poziadavkami na osi X, Y, RX, RY, RZ: Zasunutie sa vykondva po
osi Z v sustave suradnic nastroja. Na kompenzaciu pozicnych chyb a zabezpecenie volného
pohybu je moZné pouZit zostavajlce osi (X a Y na presun a X, Y a Z na rotéciu).

Pritlacna sila: Cielova sila, ktoru pouziva ovladanie sily na jemné zatlacenie predmetu do

zasuvky.

Vzdialenost (d): Vzdialenost od vychodiskového bodu po osi Z (v sistave suradnic ndstroja).
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Limit krdtiaceho momentu: Pocas fazy rotacie sa tento limit pouZiva na ukoncenie pohybu.
Cim niz&i je tento limit, tym presnejsie sa vykondva rotacia.

Rotacia (a): Uhol rotacie po osi Z sustavy suradnic nastroja.

Zobrazit pokrocilé moZnosti: Ak je toto politko zadiarknuté, zobrazia sa dalSie moZnosti:

& sabor 16:09:19 CCCC O
Program rlnétalécia |/Pohyh I’Wt’ Dennik |
OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné |

T W FT Ovladanie -

¢ W F/T Presunat || H 4 H

A F/T Upevnit a rotovat

= F(T viozit diel Nazov prikazu Typ .
= F/T Upevnit a rotovat | ‘ |V\astné |v‘ ‘ robot
= F(T vlozit krabicu
= F/T Stred Sulad s pofiadav. na osi WX [v]Y RX RY RZ osy
W F/TVyhladat =

=F/T Tratowy bod Pritlacna sila wzdialenost (d)

= F/T Tratowy bod N mrn

= F[T Tratowy bod B -
¥ F/T Presundt Limit krutiaceho momentu Rotacia (a)

=F[T Cesta m s
VFTP ot

/T Presunt Kontrola zmeny sily pe Kontrola cielového kritisceho momentu pe

=F/T Cesta
W F/T Ovladanie . % %
v ?;Stgé;ﬁ?e Cielova zmena sily Ciel'ovy kritiaci moment

= Cakat: 1.0 N im
v F,gs;?ﬂlk Rychlost rotacie [ ] Pouit viastnd hadnotu pre ciefovy
* . Wiypownt_l 0.573|°/s kritiaci moment
= F/T wlozif diel Prirastok
= F/T Viozit diel 0.25
= F/T Upevnit a rotovat |
= F/T Upevnit a rotovat
=|FT U it tovat| = ; il = :
‘||f|T pe\l."lnl a r|D DVT'|| Zobrazit pokrocilé moznosti
Generovat vystrahu v pripade nedosiahnutia limitu

. Rychlost ===l J100% Predchadzajici Dalsi

G Skutoény robot IE li‘ yehlos | « I || hd ‘

Kontrola zmeny sily po: Ked' sa predmet pribliZi k zadnej stene zasuvky, aktivuje sa , kontrola
narazu”“. Limit pre blizkost ulozenia predmetu ako percento Vzdialenosti.

Kontrola cielového krutiaceho momentu po: Pocas fazy rotacie po dosiahnuti nastaveného
percenta uhlu Rotacie (a) sa aktivuje kontrola cielového krutiaceho momentu.

Cielova zmena sily: Pocas zasuvania po dosiahnuti percenta Kontrola zmeny sily po v
parametri Vzdialenost sa aktivuje kontrola sily. Kontrola sily sa pouziva na monitorovanie
zasunutia konektora na dne zasuvky. Tato kontrola sa moze upresnit dodato¢nou hodnotou
limitu sily v parametri Cielova zmena sily. Zatlacenie na dno zdsuvky sa dosiahne vtedy, ked’
sa hodnota sily rovna alebo prevysuje Pritlaénu silu + Cielfovi zmenu sily.

Ciel'ovy kratiaci moment: Hodnota nastaveného kritiaceho momentu, pri ktorej déjde k
zastaveniu fazy rotdcie.

Pouzit vlastni hodnotu pre cielovy kritiaci moment: Po zadiarknuti je mozné nastavit
vlastnu hodnotu cielového krutiaceho momentu.

Rychlost rotacie: Rychlost rotécie pocas fazy rotacie.

Prirastok: Parameter prirastku sily a krdtiaceho momentu. Zakladna hodnota je 0,5. Cim
mensia je hodnota, tym presnejsie je ovladanie nastavenej pritlacne;j sily.
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Generovat vystrahu v pripade nedosiahnutia limitu: V pripade aktivacie sa zobrazi hldsenie
(blokovanie), ak bolo zasunutie nedspesné.

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa ziadne hlasenie, pouzivatel vsak méze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Viac informacii o spatnych hodnotach najdete v asti Spatné hodnoty prikazu F/T Upevnit a
rotovat.
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3.3.5 F/T Straznik

Prikazy URv rdmci F/T Straznik sa budd vykonavat, robot sa vSak zastavi v pripade
presiahnutia niektorej z limitnych hodnét. Limitovanie sily je mozné zluéit s externym 1/0
signalom (napr.: stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazaciatku prikazu F/T Straznik a skontrolujte,
¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Straznik, inak sa prikaz nemusi Standardne ukondit pri dosiahnuti
zadaného limitu sily/kritiaceho momentu.

& subor 16:09:13 CCcC O
Program rlnétalécia |/Pohyb W Dennik |
0OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Premenné
posel=get_actual 1 a

Program robota = =>mi
e oot | F/T Straznik
= F/T Nastavit zatazenie Nazov prikazu
vk — robot

=F/T Cesta . L i i o
¥ F/T Straznik Prikaz Stranik je moiné pouZit na zastavenie robota v pripade kolizie, Prikaz deteguje, i doslo
& W F/T Ovladanie k ?Jcsmhnutufkllmltu nz_a:stivenEJ sily alebo kritiaceho momentu poéas wykenu prikazov

& W £/ Presundt robotom v prikaze Straznik,

= F/T Tratovy Zadajte limit sily/kritiaceho momentu na zastavenie (nulové hodnoty budd zamietnuté)

= F/T Viozit diel ) ) )
= F/T Upevnit a rotovat |=— Su‘stavausuradmc
= F/T wlozit krabicu Zakladna |v|
= F/T Stred
W BT VWhladat Limit F - o

= /T Tratovy bod T [v] Absoldtna hodnota

=F/T Tratow bod Fx F Fz F3D

=F/T Tratowy bod N bqu N 50| N
g o Treton [ 9 [ d [ s

=FT Cesta ™ T Tz T3D
veneeandt ([ o — - -

=FT Cesta
¥ FIT Ovladanie [[] Zobrazit pokroéilé moznosti

=Cakat: 1.0
W FT ovladanie

= Cakaf: 1.0
W |F/T Straznik -
] i ¥

i =" Predchadzajici Dalsi

Q Skutoény robot IE li‘ En e M | « I || » ‘

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do rezimu Zakladra alebo Nastroj (v zavislosti od
referenéného ramca UR).

Limit sily/krutiaceho momentu: Tento limit je detekény limit. Je mozZné pouzit viac ako
jednu moznost z Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. V tomto pripade sa zastavenie aktivuje pri
dosiahnuti prahovej hodnoty niektorej z uvedenych hodn6t. Hodnoty rovné nule sa
vynechaju.

V pripade pouzitia Absolutnej hodnoty je nepodstatné, Ci je zadana hodnota kladna
alebo zaporna (napr.: stop if |Fz| > = 3), v opacnom pripade znamienko definuje
vypocet dosiahnutia prahovej hodnoty (napr.: stop if Fz > = 3 alebo stop if Fz <= -3)

Zobrazit pokrocilé mozZnosti: Ak je toto poli¢ko zadiarknuté, zobrazia sa dalSie moZnosti:
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16:08:46

Program | Inétalacia | Pohyb | vV | Dennik |

cccc @

OnRobot_HEX

Pred zacatim
= Cakat: 1.0
= posel:=get_actual_tc
Program robota
= F/T wynulovat
= F/T Nastavit zatazenie
W BT Whiadat
=F/T Cesta
v
¢ W FT Oviadanie
¢ ¥ F/T Presunut
= F/T Tratowy k
= F/T wlozif diel
= F/T Upevnit a rotovat
= F/T Wlozif krabicu
= KT Stred
W BT Vyhladat
=F/T Trafowy bod
=FT Tratowy bod
= F/T Tratowy bod
W FfT Presunat
=FT Cesta
W F/T Presundt
=FT Cesta
W F/T ovladanie
= Cakat: 1.0

<] il

-

[»]

CIT =

Prikaz rGrafika r'_:“.truktl'.lra rPremenné

F/T Straznik

Nazov prikazu
— @robot

Prikaz Straznik je mozné pousif na zastavenie robota v pripade kolzie, Prikaz deteguje, ¢i doslo
k dosiahnutiu limitu nastavenej sily alebo kritiaceho momentu poéas wkonu prikazov
robotom v prikaze Straznik,

Zadajte limit sily/kritiaceho momentu na zastavenie (nulové hodnoty budd zamietnuté)

Sustava suradnic

[~]

Zakladna

Limit F/T [v] Absoldtna hodnota

Fx F Fz F3D
T® T Tz T3D

Zobrazit pokrocilé moznosti

digital_in[ ] =

[C] okrem limitu sily/krdt, momentu sa monitoruje aj..

Simulacia

Q Skutoény robot

I:HEI:‘E Rychlost =—=—={_h00%

| 4 predchadzajuci || palsis

V pripade aktivéacie polozky Okrem limitu sily/krit. momentu sa monitoruje aj... sa bude
monitorovat aj nastaveny digitalny 1/0 signél a po dosiahnuti podmienky (a limitu
sily/krutiaceho momentu) sa robot zastavi. (napr.: stop if Fz>5 AND digital_in[7] ==

True).

Tento prikaz nema spatnu hodnotu a zastavi vykonavanie programu po dosiahnuti limitu.
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F/T Vlozit krabicu

Najprv umiestnite predmet v blizkosti vstupu do otvoru a zacnite v naklonenej orientdcii (a).
Ak sa nedeteguje okraj otvoru, vo faze A dbjde k presunu predmetu po preddefinovanej osi
(napriklad Z). Vo faze B je volitelne mozné detegovat dalsi okraj (napriklad bo¢na stena
otvoru). Vo faze a sa orientacia zmeni tak, aby sa predmet zarovnal s otvorom (pouZivatel
musi zadat spravny uhol). Na zaver dojde k zasunutiu predmetu (po osi definovanej vo faze
A) do zvy3nej hibky zasunutia. Ak sa prekro&i limit sily a krdtiaceho momentu, vygeneruije sa
vystrazné hldsenie.

POZNAMKA:

V tomto pripade je potrebné TCP (stredovy bod nastroja) nastavit na hrot
dielu.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazadiatku prikazu F/T Vl1ozit krabicua
skontrolujte, ¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim
prikazu F/T Vlozit krabicu, inak sa prikaz nemusi standardne ukoncit
pri dosiahnuti zadaného limitu sily/kritiaceho momentu.

& subor 16:09:20 CCCC O
Program rlnétalécia rPohyb W Dennik |
0OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktura | Premenne
T W F/TPTESUNUT | a
= F[T Tratowy -1 H

I——— F/T Vlozit krabicu
= F(T Upevnit a rotovat Nazov prikazu =
= F/T Viozi krabicu b ‘ robot
= F/T Stred
W BT VWhladat Hlbka zasunutia Sustava suradnic

= F/T Tratowy bod mm Zakladna hd

= F[T Tratowy bod ljl | | ‘

=F[T Tratow bod Limit sil Limit krdtiaceho momentu Nasobit sily
v presunct [ o him

=F[T Cesta . ) . _ _
¥ /T Presunct Rychlost Zrychlenie Spomalenie

=F/T Cesta mmfs 1200 mm/s? 1200 mm/s?
W BT Ovladanie

= Eakat: 1.0 X ¥ Z
¥ F/T Oviadanie —A [ omm T olmm mm

=akat: 1.0 o . 7
W FIT Straznik B
¢ ¥ PohybK [ omm [__mm [ ofmm
= FT vio\é"ft?i?ec\mt_l a & EY Rz
= T Viost die __q [ 9
= F/T Upevnit a rotovat o .
= F/T Upevnit a rotovat Generovat wystrahu v pripade nedosiahnutia limitu
= F/T Upevnit a rotovat |
=|F/T Wlozif krabicu -
<| i O

i =" Predchadzajici Dalsi

Q Skutoény robot IE li‘ GEnlE LR | « I || » ‘

Hibka zasunutia: Vzdialenost od vychodiskového bodu po definovanej osi vo faze A.

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do rezimu Zakladra alebo Nastroj (v zavislosti od
referenéného ramca UR).

Limit sily: Limit sily pri detekcii okraja.
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Limit krdtiaceho momentu: Limit krdtiaceho momentu pri nastaveni orientacie.

Nasobic sily: Limit sily pri detekcii okraja sa vynasobi touto hodnotou na vypocet limitu sily
na zaverecné zasunutie.

Rychlost: Rychlost pohybu poéas zastvania.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia pohybu.
Spomalenie: Parameter spomalenia pohybu.
A: Relativne suradnice pohybu A.

B: Relativne suradnice pohybu B.

a: Relativne uhly rotacie a.

Generovat vystrahu v pripade nedosiahnutia limitu: V pripade aktivécie sa zobrazi hldsenie
(blokovanie), ak bolo zasunutie neuspesné.

Ak je tato polozka deaktivovanda, nezobrazi sa Ziadne hlasenie, pouZivatel vsak méoze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Viac informacii o spatnych hodnotach najdete v ¢asti Spatné hodnoty prikazu F/T Vlozit
krabicu.
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3.3.7 F/T Vlozit diel

Najprv v sprdvnom smere a v blizkosti vstupu do zasuvky umiestnite ¢ap alebo kolik, ktory sa
chystate vloZit do otvoru. Findlna pozicia a orientacia sa bude korigovat pomocou prikazu
F/T Vlozit diel. Tato funkcia sa pokusa vtlacit ¢ap alebo kolik nastavenou limitnou
silou a nasledne v pripade potreby zmenit jeho orientaciu. Vykon funkcie sa zastavi, ked'sa
dosiahne definovana hibka zasunutia.

POZNAMKA:

V tomto pripade je potrebné TCP (stredovy bod nastroja) nastavit na hrot
dielu.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazadiatku prikazu F/T V1ozit diel a skontrolujte,
¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Vlozit diel, inak sa prikaz nemusi Standardne ukondit pri
dosiahnuti zadaného limitu sily/kratiaceho momentu.

& sabor 16:09:14 CcccC O
Program | Instalacia | Pohyb [ Vv [ Dennik |
OnRobot_HEX Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné
= HT Nastavit zatazenie[ .
W FTwyhladat | >t di
i F/T Vlozit diel

W FIT straznik Nazowv prikazu =
¢V FTovladane || |—:| - robot

¢ W KT Presunat

= F[T Tratovy Pritlaéna sila
= T wlozit diel 5N
= F/T Upevnit a rotovat .
= FIT Wlozit krabicu Minimalna hlbka
= F/T Stred lj| mm
W FT wyhladat i B
= F(T Tratowy bod EHITE a
=F/T Tratowybod  |=— mm

= F/T Tratowy bod
W F/T Presunut
= F/T Cesta

W FT Presunut » . )
= FfT Cesta [ Zobrazit pokroéilé meznesti

¥ KT Ovladanie Generovat vystrazné hldsenie v pripade nelspesného zasunutia
= Cakat: 1.0
W F/T ovladanie
= Cakat: 1.0
W FIT Straznik
¢ W Pohybk

® Waypoint_1
= BT Wlozit diel -
a| 1] ]

T @ IERych\ost' =—J100% | 4 Predchadzajud || Daizig |

Sila prekmitu
V]

J

Pritlacna sila: Cielova sila, ktord pouziva ovladanie sily na jemné zatlacenie dielu do otvoru.

Minimalna hibka: Miniméalna vzdialenost z vychodiskového bodu po osi Z (v sustave
suradnic nastroja), po dosiahnuti ktorej je zasunutie vyhodnotené ako Uspesné.

Maximalna hibka: Maximélna vzdialenost z vychodiskového bodu po osi Z (v ststave
suradnic nastroja) pre zasunutie.

Sila prekmitu: Ak sa nastavi tento parameter, po dosiahnuti Minimalnej hibky sa o¢akéva
,haraz”, teda zvysenie pritlacne;j sily (napr. zatvorenie zdsuvného spoja). Tento parameter
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predstavuje dodatoénu silu k Pritlaénej sile, ktoru je mozné vyvinit pocas zasunutia v
rozmedzi minimalnej a maximalnej hibky.

Zaciarkavacie poli¢ko Zobrazit pokrocilé parametre : Ak je toto policko zadiarknuté, zobrazia
sa dalSie moznosti:

Q Sabor 16:09:15 CCccC O
Program | Instalacia | Pohyb | ViV | Dennik |
OnRobot HEX Prikaz | Grafika | Struktara | Premenné

W FIT VyRladat -

=T Cesta =it di
v F/T Vlozit diel
¢ W FT Ovladanie Nazov prikazu 5

e I I — - robot

= F(T Tratow

= FIT Wiezit diel Pritlacna sila Prirastok sily stlad alebo limit
= FIT Upevnit a rotovat - N -
= F/T Wlozit krabicu Fx ] T
= F/T Stred Minimalna hibka Prirastok krdtiaceho momentu
¥ F(T Whiadat [ omm

= F/T Tratowy bod ~ : . ~ Fy Ty

= F/T Tratowy bod Maximalna hibka Casovy limit

=F(T Tratowy bod |__ il fi s
¥ FIT Presuncit Sila prekmitu Ocakavana rychlost 2 [ T2

= FT Cesta |j| N i
¥ F(T Presuntt [ ofmms

= F/T Cesta o3 T o .
W /T oviadanie Zobrazit pokrocilé moznosti

= Cakat: 1.0 Generovat vystrazné hlasenie v pripade neldspeéného zasunutia
W F/T Ovladanie

= Cakaf: 1.0
W FIT straznik =
¢ W Pohybk

@ Waypoint_1
= F/T wlozit diel
= |FIT Viozit diel -
4 1] [»]
j e} Predchadzajici Dalsi

o Skutoény robot IE |i| Rl M ‘ .- 1 || hd |

Prirastok sily: Parameter pomerného prirastku ovladania pritlacnej sily a postranné sily na
osiach, ktoré musia zostat v stlade s poZiadavkami.

Prirastok krutiaceho momentu: Parameter pomerného prirastku ovladania krutiaceho
momentu na osiach, ktoré musia zostat v sulade s poZiadavkami.

Casovy limit: Maximalny povoleny ¢asovy interval pre funkciu zasunutia. Ak sa rovnd nule,
toto kritérium na ukonéenie sa nebude brat do Gvahy.

Ocakavana rychlost: Minimalna o¢akavana rychlost prebiehajiceho zasunutia. Ak sa nastavi
tento parameter a zasunutia prebieha pomalsie, prerusi sa a vyhodnoti sa ako neuspesné.
Ak sa rovna nule, toto kritérium na ukonéenie sa nebude brat do Uvahy.

Sulad s poziadavkami alebo limit (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): Vyber osi, ktora musi zostat v stlade s
poZiadavkami. Po vybere osi (ktord ma musi zostat v stlade s poZiadavkami) sa ovlada
sila/kratiaci moment pocas posunu po tejto osi, inak je tato os (v nesulade s poZziadavkami)
ovladana pozi¢ne. Zvolena os je ovladana tak, aby sa nastavena sila/kratiaci moment udrzali
na konstantnej hodnote. Zvolit je potrebné minimalne jednu os, ktora ma byt v sulade s
poziadavkami.

Generovat vystrazné hlasenie v pripade nelispesného zasunutia: V pripade aktivécie sa
zobrazi hlasenie (blokovanie), ak bolo zasunutie netspesné.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



3.3.8

Pouzivanie doplnku URCap 43

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa ziadne hlasenie, pouzivatel vsak moze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Informdcie o spatnych hodnotdch su uvedené v kapitole Spatné hodnoty prikazu F/T VloZit
diel.

F/T Presunut

Prikaz F/T Presunut je mozné pouZit s prikazom F/T Tratovy bod na presun robota
po trase, alebo spolu s prikazom F/T Cesta na presun robota po ceste a jeho zastavenie
po dosiahnuti nastaveného limitu sily/kritiaceho momentu (preruseny pohyb). V tomto
pripade sa mdze vygenerovat vystrazné hlasenie. Ak sa pocas pohybu dosiahne posledny
tratovy bod, pohyb sa vyhodnoti ako Uspesny.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazadiatku prikazu F/T Presunut a skontrolujte,

¢i sa ndstroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Presunut, inak sa prikaz nemusi standardne ukondit pri dosiahnuti
zadaného limitu sily/kratiaceho momentu.

& sabor 16:08:03 CCCC O
Program | Instalacia | Pohyb VvV | Dennik |

OnRobot_HEX fPrikaz rGrafika r’&v“-truktl'.lra rPremenné
Pred zacatim | =~ | .o
= Cakat: 1.0 F/T Presunut

= posel:=get_actual_tc

Program robota Nazov prikazu
= FTwynulovat —— ' robot
= F/T Mastavit zatazenig
W BT Whladat Shstava sradnic

=F/T Cesta | PridatTratowbod | [Zakiadha [~]
W FIT Straznik
¢ ¥ KT Oviadanie =| Rychlost

¢ W F/T Presunut h

= F/T Tratowy mms

= F/T vlozit diel Znychlenie
= F(T Upevnit a rotovat mmfs?
= F/T Vlozit krabicu
= KT Stred
W BT wyhladat

= F/T Tratowy bod [] Zobrazit pokrogilé moznosti
= F/T Tratow bod

= F/T Tratow bod
v
= F/T Cesta
W F/T Presunut
=FT Cesta
W BT ovladanie
= Cakat: 1.0 _—
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Na poufZitie prikazu F/T Presunut stlacte tlacidlo Pridat tratovy bod, pomocou ktorého
priddte F/T Tratovy bod ako poduzol. Pomocou tohto postupu sa priddvaju aj dalsie

tratové body. Na odstranenie tratového bodu pouzite kartu Struktira a tlatidlo Zmazat'.

Okrem toho je moiné F/T Tratovy bodalebo F/T Cesta pridat ako poduzol prikazu
F/T Presundt v karte Struktdra.
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Rychlost: Limit rychlosti po¢as vykonavania pohybu. Pohyb sa vykonava konstantnou
prechodovou rychlostou. Ak sa na trase alebo ceste vyskytuji nahle zmeny smeru alebo
orientdcie, realna rychlost robota méze byt nizsia ako Specifikovana rychlost, no napriek
tomu mdze byt pocas pohybu na trase alebo ceste konstantna.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia a spomalenia pohybu.

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodnét senzora. Sustavu
suradnic je mozné nastavit do rezimu Zakladna, Nastroj, Vlastné (zZakladna)
Vlastné (Nastroj) (v zavislosti od referenénych ramcov UR). Vlastné sustavy suradnic
sa vypocitaju zo sustavy suradnic zdkladne a priradia sa im hodnoty lavo-pravej osi, predo-
zadnej osi a zvislej osi. V pripade vlastne] sustavy suradnic (Zakladna) je tiez mozné pouzit
tladidlo Ziskat orientéaciu TCP, pomocou ktorého sa $pecifikuje orientdcia sustavy stradnic
na zaklade orientacie aktualneho bodu TCP. Na odskusanie prislusnej orientacie je mozné
pouZit tlacidlo Otoéit nastroj do tejto orientacie [PODRZAT].

Zaciarkavacie poli¢ko Zobrazit pokrocilé parametre: Ak je toto poli¢ko zaéiarknuté, zobrazia
sa dalSie moznosti:

@ Subor 16:09:05 CCCC O
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= E/T Tratowy bod Generovat vystrahu v pripade prekrogenia limitow
W F/T Presunut

Otoit nastroj do tejto orientacie [PODRZAT] ‘
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F/T Limit Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Tento limit je detek¢ény limit. Je mozné pouzit viac
ako jednu moznost z Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. V tomto pripade sa zastavenie aktivuje
pri dosiahnuti prahovej hodnoty niektorej z uvedenych hodnét. Hodnoty rovné nule sa
vynechaju.

V pripade poutzitia Absolutnej hodnoty je nepodstatné, Ci je zadand hodnota kladna
alebo zaporna (napr.: |Fz| > = 3), v opacnom pripade znamienko definuje vypocet
dosiahnutia prahovej hodnoty

(napr.: Fz>=3 alebo Fz <=-3)
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Generovat vystrahu v pripade prekroéenia limitov: V pripade aktivacie sa zobrazi
hldsenie (blokovanie) tykajluce sa nenajdenia cielovej pozicie (pohyb je neldspesny).
Ak je pohyb nelspesny, nezobrazi sa Ziadne vystrazné hlasenie.

Ak je tato polozka deaktivovana, nezobrazi sa Ziadne hlasenie, pouzivatel vSak moéze
riesit prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Informacie o spatnych hodnotach su uvedené v kapitole Spatné hodnoty prikazu F/T
Presunut.
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3.3.9 F/T Cesta

Prikaz F/T Cesta je moiné pouiit s prikazom F/T Presunut alebo F/T Vyhladat
na zaznamenanie a opatovné prehratie cesty.
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Typ: V pripade zvolenia relativnej cesty sa cesta prehra z aktudlnej pozicie nastroja a nie z
absolutnej pozicie, z ktorej bola zaznamenana. V pripade zvolenia absolutnej cesty sa ndstroj
presunie do pévodnej vychodiskovej polohy a z tejto polohy sa aktivuje prehrdvanie cesty.

Rozbalovaci zoznam Identifikator cesty: Na tomto zozname sa nachadzaju identifikatory
vsetkych ciest zaznamenanych v Compute Box. Identifikator cesty sa priradi ceste po jej
uloZeni. Ak neexistuje Ziadna zaznamenana a neuloZena cesta, pomocou funkcie
Zaznamenat novu... mdZete zaznamenat novu cestu. Ak existuje zaznamenand, no
neuloZend cesta, na zozname sa zobrazi polozka Neulozené.

POZNAMKA:

Existovat moze len jedna neulozena cesta, ktora bude prepisana pri aktivacii
zdznamu cesty, ak ste zvolili NeuloZenu cestu.

Tladidlo Zmazat vybranu cestu: SIUZi na permanentné zmazanie aktualne zvolenej cesty v
rozbalovacom zozname Identifikator cesty z Compute Box.
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POZNAMKA:

Ak sa cesta pouziva v niektorom z prikazov F/T Cesta, tak(to cestu nemazte.

Tla¢idlo Aktivovat zaznamenavanie cesty: SIUZi na automaticku aktiviaciu zaznamendvania
cesty pomocou funkcie ruéného navddzania.

Tlacidlo Zastavit zaznamendvanie cesty: SIUZi na zastavenie funkcie ru¢ného navéadzania a
uloZenie zdznamu do pamate. Nesluzi na permanentné uloZenie cesty.

Tla¢idlo Presun na vychodiskovy bod cesty [PODRZAT]: sltZi na presun nastroja do
vychodiskovej polohy cesty; tato funkcia je k dispozicii len v pripade, ak nie je cesta relativna.

Tlaéidlo Aktivovat opatovné prehratie cesty: SIUZi na prehratie cesty aj v pripade, ak nie je
uloZena a nachddza sa len v pamati.

Tla¢idlo Zastavit opatovné prehratie cesty: SIUZi na zastavenie prehrdvania cesty.

Tlacidlo Ulozit cestu: SIZi na uloZenie neuloZenej cesty do Compute Box.

POZNAMKA:

Rotacné pohyby pocas prechodovych posunov na ceste v rezime
zaznamenavania cesty su obmedzené na maximalnu hodnotu 2,8
stupfia/mm, pretozZe vacsia hodnota by spdsobila opatovné prehravanie
cesty velmi pomalou prechodovou rychlostou. Rotaény pohyb bez
prechodového posunu nie je preto mozné zaznamenat ako cestu.

POZNAMKA:

Maximalna chybovost opatovne prehravanej cesty v porovnani s pévodne
zaznamenanym pohybom moze byt aZz 1 mm.

Tento prikaz nema Ziadnu spatnu hodnotu.
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3.3.10 F/T Vyhladat

Prikaz F/T Vyhladat sapouZivas prikazom F/T Tratovy bod na presun robota po
trase, alebo spolu s prikazom F/T Cesta na presun robota po ceste a jeho zastavenie po
dosiahnuti nastaveného limitu sily/kritiaceho momentu (predmet bol ndjdeny). Ak pocas
pohybu doéjde k dosiahnutiu posledného tratového bodu na trase alebo ceste, vyhladavanie
sa vyhodnoti ako nelspesné (predmet nebol najdeny) a vygeneruje sa vystrazné hlasenie.

POZNAMKA:

Na zrusenie kompenzacie sily/krdtiaceho momentu vykonajte prikaz

F/T Vynulovat nazaCiatku prikazu F/T Vyhladat a skontrolujte,

¢i sa nastroj nedotyka okolitych predmetov pred spustenim prikazu

F/T Vyhladat, inak sa prikaz nemusi $tandardne ukondit pri dosiahnuti
zadaného limitu sily/kratiaceho momentu.
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Na poufitie prikazu F/T Vyhladat stladte tlacidlo Pridat tratovy bod, pomocou ktorého
priddte F/T Tratovy bod ako poduzol. Pomocou tohto postupu sa pridavaju aj dalsie

tratové body. Na odstranenie tratového bodu pouZite kartu Struktira a tlacidlo Zmazat'.

Okrem toho je mozné F/T Tratovy bod aleboF/T Cesta pridat ako poduzol
prikazu F/T Vyhladat v karte Struktra.
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Rychlost: Rychlost pohybu pri vyhladavani kolizie. Pohyb sa vykondva konstantnou
prechodovou rychlostou. Ak sa na trase alebo ceste vyskytuji nahle zmeny smeru alebo
orientdcie, realna rychlost robota méze byt nizsia ako Specifikovana rychlost, no napriek
tomu mdze byt pocas pohybu na trase alebo ceste konstantna.

POZNAMKA:

Pomala rychlost pocas fazy vyhladavania je vhodnad pri préci s tvrdymi
predmetmi (napr. s kovovym povrchom), aby sa zamedzilo prekmitu
nasledkom hybne;j sily robota a néstroja.

Zrychlenie: Parameter zrychlenia a spomalenia pohybu.

F/T Limit Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Tento limit je detekény limit. Je mozné pouzit viac
ako jednu moznost z Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. V tomto pripade sa zastavenie aktivuje
pri dosiahnuti prahovej hodnoty niektorej z uvedenych hodnét. Hodnoty rovné nule sa
vynechaju.

V pripade pouzitia Absolutnej hodnoty je nepodstatné, Ci je zadand hodnota kladna
alebo zaporna (napr.: |Fz| > = 3), v opacnom pripade znamienko definuje vypocet
dosiahnutia prahovej hodnoty (napr.: Fz > =3 alebo Fz <=-3)

Sustava suradnic: Sustava suradnic pre pohyb a nacitavanie hodn6t senzora. Sustavu
suradnic je moZné nastavit do rezimu Zdkladrna, Nastroj, Vlastné (Zakladna)
Vlastné (Nastroj) (v zavislosti od referenénych rdmcov UR). Vlastné sudstavy suradnic
sa vypocitaju zo sustavy suradnic zakladne a priradia sa im hodnoty lavo-pravej osi, predo-
zadnej osi a zvislej osi. V pripade vlastne] sustavy suradnic (Zakladna) je tiez mozné pouzit
tladidlo Ziskat orientdciu TCP, pomocou ktorého sa $pecifikuje orientdcia sustavy stradnic
na zaklade orientdcie aktudlneho bodu TCP. Na odskusanie prislusnej orientdacie je mozné
pouZit tlagidlo Otoéit nastroj do tejto orientacie [PODRZAT].

Generovat vystrahu v pripade nedosiahnutia limitu: V pripade aktivacie sa zobrazi hldsenie
(blokovanie) tykajuce sa dosiahnutia cielove] pozicie alebo existujucej kolizie (vyhladanie je
neuspesné). Ak je vyhladanie Uspesné, nezobrazi sa Ziadne vystrazné hlasenie.

Ak je tato polozka deaktivovand, nezobrazi sa Ziadne hldsenie, pouZivatel vsak moze riesit
prislusné chyby na zaklade spatnej hodnoty prikazu.

Informacie o spatnych hodnotach s uvedené v kapitole Spatné hodnoty prikazu F/T Vyhladat.
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3.3.11 F/T Tratovy bod

Prikaz F/T Tratovy bod je moiné pouZit s prikazom F/T Presunut alebo
F/T VyhIadat napresun robota po trase. K dispozicii su tri typy tratovych bodov (fixné,
relativne a premenlivé), ktoré je mozné vzajomne lubovolne kombinovat.

POZNAMKA:

NepouZivajte za sebou nasledujice F/T Tratové body, ktoré obsahuju
len rotdciu v rdmci toho istého prikazu F/T Presunut. Pouzite viac ako
jeden prikaz F/T Presunut na dosiahnutie rotacie bez prechodového
pohybu.

Typ tratového bodu: SIUZi na nastavenie typu tratového bodu. Typ je moZné nastavit na
fixny, relativny alebo premenlivy.
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Ciel'ova pozicia TCP: Pozicia, ktoru reprezentuje tratovy bod pohybu robota. Ide o pole,
ktorého hodnota je len na Citanie, a plni sa pomocou tlacidla Naéitat aktudlnu poziciu TCP.

Tlaéidlo Vymazat: sl(zZi na vymazanie obsahu pola Cielova pozicia TCP.

Tla¢idlo Naéitat aktudlnu poziciu TCP: sliZi na vloZenie aktudlnych suradnic TCP do pola
Cielova pozicia TCP.

Tlacidlo Presundt robot do pozicie [PODRZAT]: slGzi na presun robota do pozicie nastavenej
v poli Cielova pozicia TCP, ked'sa stlaci toto tlacidlo. Po uvolneni tohto tlacidla sa robot

zastavi.
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Premenna: Pozicia, ktoru reprezentuje tratovy bod pohybu robota. Premenna moze
definovat cielovl poziciu. Premennu je potrebné najprv vytvorit.
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Relativna poloha X, Y, Z, RX, RY, RZ: vzdialenosti a rotacie, ktoré predstavuje tento tratovy
bod v porovnani s predchadzajlcou poziciou robota.

Tento prikaz nema Ziadnu spatnu hodnotu.
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3.3.12 F/T Vynulovat

Prikaz F/T Vynulovat je mozné pouzit na vynulovanie hodnét sily/kritiaceho momentu
snimaca na prste RG2-FT.
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Tento prikaz nema Ziadnu spatnu hodnotu.
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3.3.13 F/T Nastavit zatazenie

Prikaz F/T Nastavit zataZenie je mozné pouZit na nastavenie nového nakladu a
zmenu nastaveni TCP z jedného prikazu.

Je potrebné zaciarknut bud TCP alebo naklad, aby bolo mozné vykonat prikaz.
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Zaciarkavacie poli¢cko Nastavit TCP Kompenzécia: ak je zadiarknuté, nastavenia TCP sa budu
ignorovat a pouziju sa zadané hodnoty.

Kompenzacia X, Y, Z: prechodové hodnoty TCP vo vztahu k prirube pre nastroj (alebo
stredu Spicky prstu).

Rotacia v RPY RX, RY, RZ: hodnoty rotacie TCP vo vztahu k prirube pre nastroj (alebo
stredu Spicky prstu).

Zaciarkavacie poli¢ko Nastavit naklad: ak je zaciarknuté, predvolené hodnoty pre naklad a
tazisko sa budu ignorovat a pouziju sa zadané hodnoty. Naklad pozostéava z celkovej
hmotnosti vratane uchopovaca.

CX, CY, CZ: suradnice taziska vo vztahu k prirube pre nastroj

Zaciarkavacie policko Nastavte taZisko na TCP: ak je zadiarknuté, hodnoty CX, CY, CZ su
definované na zaklade nastavenia kompenzacie TCP.

Tento prikaz nema Ziadnu spatnu hodnotu.
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3.4 Priklady pouzitia

3.4.1 Detekcia kolizie

3.4.2

3.4.3

Detekciu kolizie je mozné implementovat pomocou nasledujuicich prikazov:

1.

F/T VyhIadat:Tento prikaz je mozné pouzit na detekciu pritomnosti predmetu.
Vyhlada predmet a po jeho najdeni sa zastavi. Ak predmet nie je mozné najst, vygeneruje
sa vystrazné hlasenie. Ak sa pozicia predmetu meni, prikaz je mozné jednoducho pouzit
na stanovenie jeho presnej pozicie.

F/T Presunut: Tento prikaz sa moze pouzit na vykon pohybu s obmedzenim
sily/kratiaceho momentu. Je podobny prikazu UR Presunut, obsahuje vsak obmedzenie
sily/krutiaceho momentu a podporuje parametre relativnej kompenzacie (napr.: pohyb
po osi Zo 1 cm alebo 1 palec).

F/T Straznik: Tento prikaz sa moze pouzit v kombindcii s akymkolvek prikazom UR
na obmedzenie sily/kratiaceho momentu. Monitoruje nastavené limity pocas vykonu
kddu a v pripade ich dosiahnutia zastavi robot.

PrieCinok programs/OnRobot UR Programs obsahuje vzorovy program na detekciu

kolizie UR s ndzvom suboru OnRobot _Collision_Detection_Example.urp.

Detekcia stredového bodu

Pomocou jemnych kontaktov je mozné robot umiestnit do geometrického stredu otvoru.
Tuto funkciu je mozné poufit aj v pripade lesklych kovovych predmetov, kde by nebolo
mozné pouzit rieSenia na baze kamery.

PrieCinok programs/OnRobot UR Programs obsahuje vzorovy program na detekciu

kolizie UR s ndzvom suboru OnRobot_Centerpoint_Detection Example.urp.

LeStenie a pieskovanie

V pripade lestenia a pieskovania je velmi délezité udrziavat zadanu hodnotu sily. Tu je

mozné dosiahnut pomocou funkcie na ovladanie sily/krdtiaceho momentu a pouzitia

nasledujucich dvoch prikazov:

1.

2.

F/T Ovladanie: Tento prikaz je podobny integrovanému prikazu Sila v UR, pri jeho
vykone sa v3ak pouZiva presnejsi senzor sily/krutiaceho momentu OnRobot na
zabezpecenie excelentnych vysledkov aj v pripade pouZitia malej sily. Funkcia na
ovladanie sily/krdtiaceho momentu sldzi na udrzanie zadane;j sily/krdtiaceho momentu na
konstantnej Grovni na osiach, ktoré maju byt v sulade s parametrami. Osi, ktoré nemusia
byt v stlade s parametrami, sa ovladaju pozi¢ne (len pomocou prikazu F/T Presunut).

F/T Presunut: Tento prikaz je mozné pouzit na pozi¢né ovlddanie (presun ramena)
robota po osi, ktord nemusi byt v stlade s parametramiv F/T Ovladanie.

Prieinok programs/OnRobot UR_ Programs obsahuje vzorovy program na detekciu kolizie

UR s ndzvom suboru OnRobot_Plastic_Partingline_Removal_Example.urp.
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3.4.4 Paletizacia

Opatrné ukladanie predmetov na palety moze byt pomerne komplikovanou operaciou.
Ukladanie ohybnych Skatul z karténu vedla seba si vyZzaduje viac ako jednoduché ukladanie
Skatul do fixného vzoru. Tieto naro¢né operacie je mozné vykonavat jednoducho pomocou
integrovaného paletizacného prikazu v UR v kombindcii s prikazom F/T Vyhladat.

Najprv nastavte integrovany prikaz UR Paleta na zadefinovanie prislusného priestorového
vzoru. Zabezpecte, aby boli jednotlivé pozicie vytvorené s mierne vacsim odstupom v
porovnani s ich ciefovou poziciou. Takto bude pomocou prikazu F/T VyhIadat moziné
jemnym dotykom najst susedné polozky a prispdsobit sa moznym chybam, ktoré vznikli
pocas ukladania.
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@ PatternPoint_2 Generovat wstrahu v pripade nedosiahnutia limitu
= F/T Wynulovat
W FIT Vyhladat

-

=FfT Tratow b Limit F/T Pouzite absoldtne hodnoty
= I““l: your plac Fx E Fz F3D
= Cakat: 1.0 bl
T T Tz T3D
4] i | [»
L Rychlost ==———=_J100% Predchadzajuci Dalsi
Qo Skutecny robot |E| IEI yehios | « I H » |

Ak je to potrebné, je mozné pouZit viac ako jeden prikaz F/T Vyhladat na vertikdlne a
horizontalne zarovnanie polozky.

V prikaze F/T Vyhladat pouZivajte len vstupné parametre s relativnou
kompenzaciou, aby sa zabezpecila relativna poloha k priestorovému vzoru.

Detailnejsie informacie najdete v kapitole F/T Vyhladat.

Prieinok programs/OnRobot UR Programs obsahuje vzorovy program na detekciu
kolizie UR s ndzvom suboru OnRobot_Palletizing Example.urp.
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Zasunutie kolika

Zasuvanie kolikov alebo ¢apov do tesnych otvorov je mozné realizovat pomocou tradi¢nych
rieSeni na baze pozicie. Ani s pouzitim kamier vak sa neda zarudit bezproblémovost
takéhoto rieSenia.

Pomocou presného senzora OnRobot F/T a prikazu F/T Zasunat kolik je mozné
bezproblémovo riesit aj aplikacie s presnym zastvanim kolikov.

PrieCinok programs/OnRobot UR Programs obsahuje vzorovy program na detekciu
kolizie UR s ndzvom suboru OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.

Vkladanie krabic

Vkladanie pravouhlych predmetov do pravouhlych otvorov je Standardnou pracovnou
ulohou, napr. zaslvanie suUstavy autoradia do konzoly pre autoradio alebo zastvanie batérie
do telefénu.

Tieto ulohy je mozZné vykonavat jednoducho pomocou prikazu F/T Vl1oZit krabicu.

PrieCinok programs/OnRobot UR Programs obsahuje vzorovy program na detekciu
kolizie UR s ndzvom suboru OnRobot _Box_Insertion_Example.urp.

Upevnit a rotovat

Pomocou presného senzora OnRobot F/T a prikazu F/T Upevnit a rotovat je moziné
bezproblémovo riesit aj aplikacie s pouZitim bajonetovej patice.
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4 Slovnik pojmov

Compute Box Jednotka, ktoru spolo¢nost OnRobot dodava spolu so senzorom.
Sluzi na zabezpecenie vypoctov, ktoré su potrebné na pouzivanie
prikazov a aplikacii implementovanych v OnRobot. Jednotka musi
byt pripojend k senzoru a k ovladacu robota.

OnRobot Data Softvér na vizualizaciu Gdajov OnRobot, ktory sa pouZiva na
Visualization vizualizdciu Udajov zo senzora. Softvér sa instaluje do operacného
systému Windows.
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Skratka PIné znenie

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP Dual in-line package

F/T Force/Torque

ID Identifier

IP Internet Protocol

IT Information technology
MAC Media access control

PC Personal Computer

RPY Roll-Pitch-Yaw

SP Starting Position

SW Software

TCP Tool Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
USB Universal Serial Bus

uTpP Unshielded twisted pair
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6.1 Zmena IP adresy Compute Box

Na zmenu IP adresy senzora pripojte laptop alebo externé PC k OnRobot Compute Box.

5. Skontrolujte, Ci nie je zariadenie napojené na zdroj elektrickej energie. Prepojte
zariadenie a pocita¢ pomocou ethernetového kabla, ktory je stcastou balenia.

6. Ak je zariadenie nastavené na tovarenské nastavenia, prejdite na krok 7. V
opacnom pripade prepnite mikroprepinac DIP 3 do polohy ON (nahor) a

mikroprepinac DIP 4 do polohy OFF (nadol).

7. Aktivujte napajanie zariadenia z napajacieho zdroja, ktory je siéastou balenia, a

pockajte 30 sekind, kym sa zariadenie nespusti.

8. Otvorte internetovy prehliada¢ (odporuca sa pouZit prehliadaé Internet Explorer) a
do adresy zadajte http://192.168.1.1. Zobrazi sa uvitacia obrazovka.

9. Kliknite na polozku Configuration vo vrchnej bo¢nej ponuke. Zobrazi sa nasledujuca

obrazovka:

| © onRobot web Client a

@rebot o DEVICES CONFIGURATION

Configuration

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

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 b8:27:eb:84:54:78
Network mode Static IP N
IP address 192.168.1.1 7
Subnet mask 255.255.255.0 Vd
T eave
\ SAVE )
N S

Copyright € 2018 OnRobot A/S

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

10. Vyberte moznost Static IP z rozbalovacej ponuka Network mode.

11. Zmente IP adresu.

12. Mikroprepinac DIP 3 prepnite do polohy VYP.

13. Stlacte tlacidlo Save.

(<] info@onrobot.com
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14. Otvorte internetovy prehliadac (odporuca sa poutzit prehliadac Internet Explorer) a
do adresy zadajte adresu, ktoru ste nastavili v bode 7.

6.2 Aktualizacia softvéru v Compute Box

Prestudujte si dokument Popis Compute Box.

6.3 OdinsStalovanie softvéru
1. Ak chcete odinstalovat (odstranit) programové stibory OnRobot UR, ktoré ste nainstalovali
v minulosti, postupujte podla niektorého z nasledujucich postupov:
a. Odstrante subory a prie¢inok pomocou funkcie Zmazat v Teach Pendant pocas

suborovych operacii (napriklad nacitat program a ulozit program)

b. Skopirujte subor uninstall. sh z USB klic¢a na novy USB klt¢, premenujte ho na
urmagic OnRobot uninstall.sh a USB kluc zasunte do Teach Pendant.
Zo suboru sa vytvori zdlozna kélia na USB klUc¢ a nasledne sa permanentne zmaze
prieCinok OnRobot UR_ Programs z UR.

2. Odinstalujte doplnok URCap.
a. Prejdite na uvitaciu obrazovku PolyScope.
b. Stladte poloZku Nastavit robota.

c. Stlacte polozku Nastavenie URCaps a na zozname aktivnych URCaps ndjdite
FT - OnRobot.

d. Stlacte znamienko - v spodnej ¢asti na jeho odinstalovanie.

e. Restartujte robot.
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6.4 Spatné hodnoty

Tie prikazy OnRobot, ku ktorym sa generuju spatné hodnoty, aktualizuju premennu

of return po ukonceni prikazu. Tuto globdlnu premennu je mozné poufzit s
integrovanymi podmienkovymi vyrazmi UR If (napriklad: if of return == 1 potom
vykonat ¢innost).

6.4.1 Spatné hodnoty prikazu F/T Stred

0 Uspesné dosiahnutie stredového bodu.

1 Vyhladdvanie prvej hranice bolo neldspesné. Pocas pohybu sa dosiahol limit
vzdialenosti.

2 Vyhladdvanie druhej hranice bolo neudspesné. Pocas pohybu sa dosiahol limit
vzdialenosti.

3 Nebolo moZné najst stredovy bod. Podas pohybu nastroja doslo ku kolizii.

4 Vyhladavanie sa nespustilo na zdklade podmienok.

5 Druhé vyhladavanie sa nespustilo na zaklade podmienok.

99 Nedefinujte viac ako jeden smerovy parameter.

6.4.2 Spdtné hodnoty prikazu F/T Upevnit a rotovat

0 Upevnenie a rotacia prebehli bez chyb.

11 Vyhladdvanie stredového bodu orientacie Ry bolo nelspesné.
12 Vyhladavanie stredového bodu orientdcie Ry bolo neuspesné.
21 Rotacia bola neuspesna, doslo ku kolizii.

22 Rotdcia bola ukoncend bez kontaktu.

99 Porucha parametra.

6.4.3 Spdtné hodnoty prikazu F/T Vl1oZzit krabicu

0 VloZenie Skatule prebehlo bez chyb.

1 Vyhladavanie prvého smeru bolo nelspesné. Pocas pohybu sa dosiahol limit
vzdialenosti.

2 Vyhladavanie druhého smeru bolo nelspesné. Pocas pohybu sa dosiahol limit
vzdialenosti.

3 Spatny naklon Skatule bol netdspesny. Doslo ku kolizii.

4 Naklon skatule bol nedspesny. Doslo ku kolizii.
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5 Krabica sa zasekla pocas vkladania, pricom stred bol orientovany na os X!
Skontrolujte poziciu a orientaciu.

6 Krabica sa zasekla pocas vkladania, pricom stred bol orientovany na os Y!
Skontrolujte poziciu a orientdciu.

7 Krabica sa zasekla pocas vkladania, pricom stred bol orientovany na os Z!
Skontrolujte poziciu a orientaciu.

8 Krabicu nie je mozné zasunut do polohy, pretoze sa vyskytlo nadmerné mnozstvo
kolizii. Skontrolujte poziciu a orientaciu.

6.4.4 Spatné hodnoty prikazu F/T Vlozit diel

0 Pocas vykonu prikazu Vlozit diel sa dosiahla maximalna vzdialenost.
1 Prikaz VloZit diel sa ukon&il ndrazom po minimalnej hibke zasunutia.
2 Prikaz VloZit diel sa zasekol po minimalnej hibke zasunutia. Vkladanie je pomalsie

ako poZadovana rychlost.

3 Prikaz VloZit diel sa zasekol pred minimalnou hibkou zasunutia. Vkladanie je
pomalsie ako pozadovana rychlost.

4 Prikaz Vlozit diel sa ukon&il vypranim ¢asového limitu po minimélnej hibke
zasunutia.

5 Prikaz VloZit diel sa ukon&il vypréanim ¢asového limitu pred minimélnou hibkou
zasunutia.

6 Prikaz VloZit diel sa ukon&il po dosiahnuti minimalnej hibky zasunutia nadmerne

vysokou bo¢nou silou/krdtiacim momentom na osi, ktord nemusi byt v sulade s
poziadavkami.

7 Prikaz VloZit diel sa ukon&il pred dosiahnutim minimalnej hibky zasunutia nadmerne
vysokou bo¢nou silou/krdtiacim momentom na osi, ktord nemusi byt v sulade s
poziadavkami.

8 V prikaze Vlozit diel sa vyskytla chyba parametra.

6.4.5 Spitné hodnoty prikazu F/T Presunut

0 Pohyb sa skoncil bez detekcie sily alebo kritiaceho momentu, ktoré by prevysSovali
nastaveny limit.

1 Pohyb sa skoncil nasledkom detekcie sily alebo krutiaceho momentu, ktoré
prevysuju nastaveny limit.

3 Pohyb sa neméze zacat nasledkom detekcie sily alebo kritiaceho momentu, ktoré
prevysuju nastaveny limit.
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Pohyb sa nemd&ze spustit, pretoze v ovladacej skrinke neexistuje zaznamenana cesta
so zvolenym identifikatorom.

Pohyb sa neméze spustit, pretoze na ceste sa nenachadzaju Ziadne zaznamenané
body.

Pohyb sa neméze spustit, pretoze stbor s cestou, ktory bol ndjdeny v tomto
identifikatore cesty, je prazdny.

Pohyb sa nemd&ze spustit, pretoze stibor s cestou je poskodeny.

6.4.6 Spdtné hodnoty prikazu F/T Vyhladat

0

11

12

13

14

Vyhladdvanie sa skoncilo Uspesne ndsledkom detekcie sily alebo krutiaceho
momentu, ktoré prevysuju nastaveny limit.

Vyhladavanie sa skoncilo bez detekcie sily alebo krutiaceho momentu, ktoré by
prevySovali nastaveny limit.

Vyhladavanie sa nemoze zacat nasledkom detekcie sily alebo krutiaceho momentu,
ktoré prevysuju nastaveny limit.

Vyhladavanie sa nemdze spustit, pretoze v ovladacej skrinke neexistuje
zaznamenana cesta.

Vyhladavanie sa nemoze spustit, pretoZe na ceste sa nenachadzaju ziadne
zaznamenané body.

Vyhladavanie sa nemoze spustit, pretoZe subor s cestou, ktory bol ndjdeny v tomto
identifikatore cesty, je prazdny.

Vyhladévanie sa nemoze spustit, pretoze stubor s cestou je poskodeny.

6.4.7 Spatné hodnoty prikazu F/T Stohovat

Spatné hodnoty pri priddvani do stohu:

0

Doslo k ukonceniu jedného vykonu pridania do stohu.
Pocitadlo vykonov presiahlo maximalnu hodnotu: stoh je plny.
Pridanie do stohu bolo neuspesné. Nasledujuca polozka nebola najdena.

Stohovanie sa neméze zacat nasledkom detekcie sily alebo kritiaceho momentu,
ktoré prevysSuju nastaveny limit.

Presun na nasledujicu polozku bol neuspesny, doslo ku kolizii.

Presun do vychodiskovej polohy bol nedspesny, doslo ku kolizii.
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Spatné hodnoty pri odoberani zo stohu:

0 Doslo k ukonceniu jedného vykonu odobrania zo stohu.

1 Pocitadlo vykonov presiahlo maximalnu hodnotu: stoh je prazdny.

2 Odobranie zo stohu bolo nelspesné. Nasledujlica poloZka nebola najdena.

3 Odobranie zo stohu sa neméze zadat nasledkom detekcie sily alebo krutiaceho

momentu, ktoré prevysuju nastaveny limit.
4 Presun na nasledujicu polozku bol neuspesny, doslo ku kolizii.

5 Presun do vychodiskovej polohy bol netspesny, doslo ku kolizii.
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6.5 Identifikacia a odstranovanie problémov

6.5.1 Chyba pri nastaveni doplnku URCap

Zobrazenie chybovej ikony 0 moze byt spdsobené troma pric¢inami.

1. Aksav rozbalovacom zozname Najdené zariadenia zobrazi chybové hlasenie ,,NO
DEVICES FOUND!“, pozrite si ¢ast

2. Ak bolo zariadenie (zariadenia) OnRobot Uspesne najdené, no v polozke IP adresa
UR Robot sa zobrazuje ,,N/A“, pozrite si Cast

3. Ak bolo zariadenie (zariadenia) OnRobot UspeSne ndjdené a IP adresa UR Robot je
platna, pozrite si ¢ast

6.5.1.1 ,Neboli ndjdené Ziadne zariadenia“

Ak sa v rozbalovacom zozname Najdené zariadenia zobrazi chybové hlasenie ,NO DEVICES

FOUND!“, skontrolujte prepojenie Compute Box a senzora a restartujte Compute Box.

Po 60 sekundach (ked'sa obidve stavové LED kontrolky na ovladacej skrinke rozsvietia

~
nazeleno) sa pokuste manudlne zopakovat vyhladavanie stlacenim ikony obnovenia ~/.

6.5.1.2 |IP adresa UR robota je ,N/A”

Tato chyba sa mbze vygenerovat v pripade nevykonania sietového nastavenia UR robota.

Ak chcete vyriesit tento problém, skontrolujte sietové nastavenia UR robota pomocou
nasledujuceho postupu:

4. Stlacéte tladidlo Nastavit robota.

@"'.“‘.G.".'!fmtel'ské rozhranie robota PolyScope e

Vyberte

‘ Spustit program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS T

‘ Mastavit robota ‘

Informacie

‘ Vypnit robota ‘

15. Stlaéte tlac¢idlo Nastavit siet.
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16. Ak je siet UR deaktivovana:

17. Ak je zariadenie OnRobot pripojené k UR robotu priamo, zvolte polozku DHCP a
stlacte tlacdidlo Pouzit. Sluzba OnRobot mu prideli IP adresu.

18. Ak nie je zariadenie OnRobot priamo pripojené k UR robotu, skontrolujte, ¢i je
zariadenie OnRobot zapojené do tej istej siete (sietovy smerovac, sietovy prepinac
atd’) ako UR robot alebo sa spojte so spravcom siete.

19. Ak pouzijete DHCP alebo statickld adresu a problém nadalej pretrvava, spojte sa so
spravcom siete.

(Liand 6uide[]  Nastavit robota ©
Inicializovat robota ‘ Siet
Viyberte vasu siefovi metodu
@ DHcp

Jazyk

a‘ Staticka adresa

[~] Wypnuta siet

Aktualizovat

€ siet nie je pripojenal

Podrobné nastavenie siete:

Kalibrovat obrazovku

Siet

‘ Nastavit heslo

URCap

‘ Adresa IP

Maska podsiete:

Predvolena brana:

Preferovany server DNS;

Alternativny server DNS:

‘ Spat ‘

V pripade DHCP po prideleni IP adresy UR robotu prepnite zariadenie do reZimu statickej IP
adresy (IP adresa UR robota by mala zostat nezmenend) a stlacte tladidlo Pouzit. IP adresa je
momentdlne staticka a v buducnosti sa nebude menit.

Na zaver opakujte Nastavenie doplnku URCap.

6.5.1.3 Zariadenie bolo najdené a UR md IP adresu

Tato chyba sa méZe vygenerovat vtedy, ked' sa robot a zariadenie nenachadzaju v tej istej
podsieti.

Ak chcete vyriesit tento problém, postupujte takto:

1. Ak nie je zariadenie OnRobot priamo pripojené k UR robotu, skontrolujte, i je
mikroprepinac DIP 3 na Compute Box v polohe VYP. Podla nasledujiceho obrazku:
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2. Ak je mikroprepinac DIP v polohe ZAP., prepnite ho do polohy VYP., restartujte
zariadenie OnRobot (odpojenim od napajacieho zdroja) a zopakujte kroky v kapitole
Nastavenie doplnku URCap.

Ak sa problém neodstranil, postupujte takto:
1. Otvorte stranku s nastavenim siete UR robota, ktora je uvedend v Casti IP adresa
UR robota je ,,N/A“.
2. Zmernte masku podsiete na,,255.0.0.0“.

3. Stlacte tlac¢idlo PouZzit.

Aand uidel]  Nastavit robota )
Inicializovat robota ‘ Slet
Vyberte vasu sietovi metadu
Jazyk @ DHcP
’ Staticka adresa

Oanuté siat

Aktualizovat

o Siet je pripojena
Mastavit heslo

Podrobné nastavenie siete:

Kalibrovat obrazovku ‘

Adresa [P 192.168.1.102
Maska podsiete: 255,255.255.0
Predvolena brana: 192.168.1.1

Siet
Preferovany server DNS: 192.168.1.1
Cas Alternativny server DNS: 0.0.0.0]
URcap

‘ Spat ‘

Na zaver opakujte Nastavenie doplnku URCap.

6.5.2 Prilis blizko k singularite

Ak sa nastroj pocas ru¢ného navadzania navadza do tesnej blizkosti valcového priestoru nad
alebo pod zakladriou robota, zobrazi sa vystrainé hldsenie.

OnRobot - ruéné navadzanie

Priruba pre nastroj je prilis blizko k singularite osi Z zakladne.
Ruéné navadzanie je v nudzovom rezime,

| Zastavit program H Pokracovat

Stlaéenim tlacidla Zastavit program sa deaktivuje funkcia ru¢ného navadzania. Stlatenim
tlacidla Pokraéovat sa zariadenie prepne do nidzového rezimu, ktory zabrani posunu
priruby pre nastroje do valcového priestoru nad alebo pod zdkladriou robota pomocou
funkcie ruéného navadzania. NUdzovy rezim, v ktorom je pohyb mozny opat vo vietkych
smeroch, sa deaktivuje 10 mm od tohto priestoru.

POZNAMKA:

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



6.5.3

6.5.4

6.5.5

6.5.6

Priloha 68

Na zabezpecenie bezpecnosti a presnosti sa pocas ru¢ného navadzania
priruba pre nastroj udrZiava vo vacsej vzdialenosti od valcového priestoru
ako umoziuju fyzikdlne vlastnosti UR robota. Presun priruby pre ndstroj do
vacsej blizkosti je mozny pomocou karty PolyScope Move alebo pomocou
prikazov pre pohyb.

Vystraina znacka na nastrojovej liSte pre rucné navadzanie
(7A\pand Guide [§

Ak nie je zariadenie OnRobot standardne funkcéné, zobrazi sa vystraznd znacka. Opakujte
kroky uvedené v Nastaveni doplnku URCap.

,socket_read_binary_integer: vyprsal ¢asovy limit“
Ak trva priebeh ktoréhokolvek z prikazov viac ako 2 sekundy, v Denniku sa zobrazi zaznam

socket_read_binary_integer: vyprsal casovy limit.

Tento zaznam nemd vplyv na vykon programu robotom.

»,O0tvorenie soketu vectorStream bolo neldspesné.”

Ak ovladac robota nedokaze nadviazat spojenie s ovladacou skrinkou, zobrazi sa chybové
hldsenie , Otvorenie soketu vectorStream bolo neuspesné”.

OnRobot - komunikacna chyba

Otvorenie paketu vectorStream soketu nebolo dspesné.
Skontrolujte, i je Compute Box funkéna a skontrolujte stav
na stranke Mastavenia OnRobot v karte Instalacia.

| Zastavit program || Pokracovat

V tomto pripade skontrolujte, ¢i je ovladacia skrinka pripojena k ovladacu robota a ¢i ma
zapnuté napajanie.

Prehravanie cesty je pomalsie

Pri poutziti prikazu F/T Cesta je moiné, Ze zaznamenana cesta nebude hladkd nasledkom
nedostatoénej zru€nosti. V takomto pripade dokaze robot prehrat cestu len pomalou
rychlostou. Na eliminaciu tohto problému sa pokuste cestu zaznamenat opatovne, no
raznym a hladkym pohybom bez zbytocnych variacii prechodovej a rotacnej rychlosti.
Zéaroven sa pokuste cestu s rotaciou zaznamenat aj s prechodovymi prvkami.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Priloha 69

6.5.7 ,Chyba €. 2“ pocas ukladania cesty

Ak sa zaznamena prazdna cesta, v pripade jej uloZenia sa zobrazi chybové hlasenie
,Chyba ¢. 2.

e

@ Error number: -2

V tomto pripade skontrolujte, ¢i doslo k pohybu robota medzi spustenim a ukoncenim
zaznamu cesty.

6.5.8 ,Chyba €. 3“ pocas ukladania cesty

Ak nie je mozné cestu ulozit kvoli nedostatku miesta v Compute Box, zobrazi sa chybové
hlasenie ,,Chyba ¢. 3“.

B

® Error number: -3

V tomto pripade zmazte uloZené cesty, ktoré uz nepouzivate.

6.5.9 ,Neznamy typ senzora“

Ak ovladacia skrinka nedokaze identifikovat pripojené zariadenia OnRobot, zobrazi sa toto
chybové hlasenie.

OnRobot - chyba senzora

Meznamy typ senzora.
Pozrite si popis Compute Box na USE jednotke OnRobot.

| Zastavit program H Pokracovat

V tomto pripade skontrolujte prepojenie Compute Box a zariadenia OnRobot (senzora) a
pripojenie spravneho zariadenia.
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6.5.10 ,Senzor nereaguje”

Ak ovladacia skrinka rozoznala pripojené zariadenie OnRobot, no neskor dojde k strate
spojenia, zobrazi sa toto chybové hlasenie.

OnRobot - chyba senzora

Senzor neodpoveda.

Wypnite Compute Box, pripojte senzor k Compute Box
neposkodenym kablom a zapnite Compute Box. &k chyba
pretrvava, obratte sa na distribltora.

| Zastavit program H Pokracovat |

Skontrolujte prepojenie ovladacej skrinky a zariadenia OnRobot (senzora) a pripojenie
spravneho zariadenia.
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6.6 Vyhlasenia 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
(= ek B8 Tel. +36 1 460 9000
\ AN / Ungvar u. 64-66. 1142 Budapest, 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.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Priloha 73

_ = . 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 Vydania

Vydanie Poznamka

Vydanie 2 Zmena Struktury dokumentu.
Pridanie slovnika pojmov.
Pridanie zoznamu skratiek.
Pridanie prilohy.

Pridanie opisu cielového citatela.
Pridanie zamyslaného poufzitia.

Pridanie informacii o autorskych pravach, kontaktnych informacii a
povodnej jazykovej verzii.

Zmena spravania v prikazoch F/T Presundt, F/T Vyhladat, F/T
Zasunut kolik a F/T Ovladanie.

Pridanie informacii o F/T Tratovy bod.
Odstranenie prikazu F/T Presunut (Ctrl).

K vzorovym programom UR boli pridané odkazy na aplikac¢né
priklady.

Vydanie 3 Oprava sustavy suradnic v nastrojovej liste pre ru¢né navadzanie na
nastroj.

Pridanie poznamky o limite orientacie TCP.

Odstranenie informacie o aktivachom limite osi ru¢ného
navadzania.

Pridanie opisu typov tratovych bodov.

Vydanie 4 Odstranenie informadcii o limite orientacie TCP.

Vydanie 5 Aktualizacia hodnét prikazov F/T Vyhladat a F/T Presunut.
Odstranenie kapitoly o zaznamendvani cesty.

Pridanie kapitoly o prikaze F/T Cesta.

Odstranenie kapitoly F/T Vlozit konektor

Odstranenie kapitoly Spatné hodnoty prikazu F/T VloZit konektor.

Aktualizacia kapitoly prikazu F/T Presunut a F/T Vyhladat
informdciami o konstantnej rychlosti prehravania a novymi
snimkami obrazovky.

Kapitola prikazu F/T Ovladanie aktualizovana informaciami o limite
ovladdania smerove;j sily.

Editorské zdsahy.

Vydanie 6 Pridanie informacii o presnosti prehrdvania cesty.

Kapitola ,,Pocas behu programu doslo k chybe” v ¢asti Pokradovanie
programu bola zmenend na ,Pocas behu programu doslo k chybe“ v
Casto Zastavenie programu, pozastavenie a pokracovanie vo vykone
programu uZ neaktivuje alarm.

Pridanie Casti Poloha TCP a jej ucinky.
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Polozka v denniku socket_read_byte_list(): timeout bola zmenena
na socket_read_binary_integer: timeout.

Cast , Otvorenie soketu vectorStream bolo netspe$né.“ bola
pridana do Casti Identifikacia a rieSenie problémov.

Cast VloZit konektor bola odstranena.
Pridanie Casti Prehrdvanie cesty je pomalsie.

Pridanie obmedzenia pre tratové body len s rotaciou.

Vydanie 7 Editorské zasahy.

Vydanie 8 Do kapitoly prikazu F/T Cesta boli pridané informacie o limite
maximalnej rotacie pre prechodovy pohyb pocas nahrdvania cesty.

Pridanie kapitoly ,,Chyba ¢. 2“ v Ukladani cesty a ,,Chyba ¢. 3“ v
Ukladani cesty.

Editorské zdsahy.

Vydanie 9 Pridanie délezitého bezpecnostného upozornenia.
Pridanie vystraznych symbolov.
Aktualizacia snimok obrazovky.

Pridanie poznamky s vystrahou proti rotdcii kabla senzora v Casti
Kablové spoje.

Vydanie 10 Pridanie informacii o Hex v2.

Vydanie 11 Casti s prikazom F/T Pridat do stohu a F/T Odobrat zo stohu
skombinované do casti s prikazom F/T Stohovanie.

Cast Spatné hodnoty prikazu F/T Stohovat a Spatné hodnoty prikazu
F/T Odobrat zo stohu skombinované do kapitoly Spatné hodnoty
prikazu F/T Stohovat.

Aktualizacia snimok obrazovky.

Vydanie 12 Aktualizacia informacii o USB kabli
Aktualizacia nastaveni doplnku URCap
Aktualizacia ikon ru¢ného navadzania

Aktualizacia kapitoly o identifikacii a odstrafiovani problémov

Aktualizdcia chybovych hldseni
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