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1. Wprowadzenie

1.1. Wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa

NIEBEZPIECZENSTWO:

// ! Nalezy przeczytac i zrozumiec¢ wszystkie informacje dotyczace bezpieczenstwa
‘ podane w tych instrukcjach oraz ich przestrzegac Jak réwniez instrukcje
obstugi robota i catego powigzanego wyposazenia przed wtaczeniem ruchu
robota. Niezastosowanie sie do tych instrukcji moze Spowodowac smierc lub
powazne urazy.

1.2. Zakres instrukcji

Niniejsza instrukcja dotyczy nastepujacych produktdéw firmy OnRobot i ich komponentdow:

1.2.1. Eyes
Eyes (camera) v2.0
Eye Box v14

Eyes Lighting Kit | v1.0

1.2.2. Oprogramowanie i oprogramowanie sprzetowe
1.2.2.1. Oprogramowanie URCap

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania:

Oprogramowanie Wersja

URCap v5.15.0

1.2.2.2. Oprogramowanie sprzetowe Eyes

Oprogramowanie sprzetowe Wersja

Eye Box v1.3.19

1.2.2.3. Oprogramowanie Eye Box

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania Eye Box:
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Oprogramowanie Wersja

Eye Box v5.15.0
UWAGA:
Jesli stosowany jest modut Compute Box we wczesniejszej wersji

oprogramowania/oprogramowania sprzetowego, nalezy je zaktualizowacd
przed uzyciem. Szczegdétowe instrukcje, patrz 6.1.6. Web Client: Menu
aktualizacji.

Modut Eye Box rozszerza funkcje istniejagcego modutu OnRobot Compute Box.

Urzadzenia, ktére moga by¢ stosowane z modutem Compute Box, rdwniez sa obstugiwane
przez modut Eye Box.

1.3. Prawa witasnosci

Informacje zawarte w niniejszym dokumencie stanowig wtasnosc spétki OnRobot A/S i nie
nalezy ich kopiowad w catosci ani w czesci bez pisemnej zgody OnRobot A/S. Informacje
zawarte w niniejszym dokumencie moga ulega¢ zmianom bez wczesniejszego
powiadomienia i nie nalezy ich rozumiec jako zobowigzania ze strony OnRobot A/S. Niniejsza
instrukcja obstugi jest okresowo sprawdzana i poprawiana.

Spotka OnRobot A/S nie ponosi odpowiedzialnosci za ewentualne btedy lub pominiecia w
niniejszym dokumencie.

Prawa autorskie © 2015-2022 by OnRobot A/S.
Logo OnRobot A/S jest znakiem handlowym spétki OnRobot A/S.
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2. Bezpieczenstwo

Osoby wykonujacy integracje robota odpowiadaja za przestrzeganie obowigzujgcych
przepisdw i regulacji dotyczacych bezpieczenstwa w danym kraju oraz za wyeliminowanie
wszystkich zagrozen podczas eksploatacji. Obejmuje to m. in.:

+ Ocene ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego

« Podtaczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, o ile wymaga tego
ocena ryzyka

«  Wprowadzanie odpowiednich ustawien bezpieczerstwa w oprogramowaniu robota
« Zapewnienie, ze uzytkownik nie zmodyfikuje jakichkolwiek zabezpieczen

« Sprawdzenie, czy caty system zrobotyzowany zostat poprawnie zaprojektowany i
zainstalowany

«  Wskazywanie instrukcji uzycia

+ Oznakowanie instalacji zrobotyzowanej odpowiednimi oznaczeniami i zamieszczenie
danych kontaktowych osoby odpowiedzialnej za integracje

+ Zebranie catej dokumentacji, w tym oceny ryzyka i niniejszej instrukcji obstugi, w pliku/
rejestrze technicznym

2.1. Przeznaczenie

Narzedzia OnRobot sg przeznaczone do stosowania z robotami wspdtpracujgcymi oraz
lekkimi robotami przemystowymi o réznym udzwigu zaleznym od specyfikacji danego
narzedzia montowanego na koricu ramienia. W wiekszosci przypadkdw narzedzia OnRobot sg
stosowane w ramach aplikacji typu pick-and-place, testowania jakosci, kontroli jakosci,
inspekcji oraz wykanczania jakosci.

Narzedzia montowane na koricu ramienia moga byc¢ eksploatowane wytacznie w warunkach
podanych w punkcie 7.1. Specyfikacje techniczne.

Kazde uzycie lub zastosowanie niezgodne z przeznaczeniem uwaza sie za niewtasciwe.
Obejmuje to m. in.:

« Stosowanie w Srodowiskach zagrozonych wybuchem

« Stosowanie w medycynie i sytuacjach zagrozenia zycia

» Stosowanie przed dokonaniem oceny ryzyka

+ Stosowanie niezgodnie z dopuszczonymi warunkami i specyfikacjami eksploatacji

« Stosowanie w poblizu gtowy, twarzy i oczu ludzi

« Stosowanie jako sprzetu do wspinania sie

2.2. Ogolne instrukcje bezpieczenstwa

Zasadniczo nalezy przestrzegac wszystkich krajowych przepiséw, praw i regulacji
obwiazujacych w kraju, w ktérym urzadzenie zostanie zainstalowane. Integracja i eksploatacja
produktu musza uwzgledniac ostrzezenia podane w niniejszej instrukcji obstugi. Nalezy
zwrocié szczegdlng uwage na nastepujace ostrzezenia:
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NIEBEZPIECZENSTWO:

Przed uruchomieniem robota nalezy ze zrozumieniem przeczytac wszystkie
informacje dotyczace bezpieczeristwa zawarte w niniejszej instrukcji obstugi, a
takze w instrukcji dotyczgcej robota oraz innego zwigzanego z nim
wyposazenia i stosowac sie do nich. Niestosowanie sie do informacji w
zakresie bezpieczenstwa moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

Informacje podane w tej instrukcji obstugi nie obejmujg projektowania,
instalowania i obstugi catej aplikacji zrobotyzowanej oraz innych urzadzen
peryferyjnych, ktére maja wptyw na bezpieczenstwo catego systemu.
Kompletny system nalezy zaprojektowac i zainstalowac zgodnie z
wymaganiami bezpieczenstwa okreslonymi w normach i przepisach kraju, w
ktdrym zostanie on zainstalowany.

Zadne informacje podane w niniejszej instrukcji obstugi nie moga by¢
interpretowane jako udzielana przez firme OnRobot A/S gwarancja, ze
aplikacja zrobotyzowana nie spowoduje obrazen lub szkdd, nawet jesli
aplikacja zrobotyzowana jest zgodna z wszystkimi instrukcjami
bezpieczenstwa.

Firma On Robot A/S zrzeka sie wszelkiej odpowiedzialnosci, jesli jakikolwiek
osprzet narzedzia OnRobot zostato uszkodzone, zmienione lub
zmodyfikowane w jakikolwiek sposéb. Firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za uszkodzenie osprzetu narzedzia OnRobot, robota lub
innego sprzetu spowodowane btedami programowania lub nieprawidtowym
dziataniem jakiegokolwiek narzedzia OnRobot.

OSTRZEZENIE:

Narzedzia OnRobot podtgczone do zasilania lub robota nie moga byc¢
narazone na kontakt ze skroplinami. W razie wystapienia kondensacji podczas
transportu lub przechowywania, przed uzyciem urzadzenia nalezy je
przechowywac przez 24 godziny w temperaturze 20 - 40 stopni Celsjusza
przed witaczeniem zasilania lub podtgczeniem do robota.

Zaleca sie integracje narzedzi OnRobot zgodnie z nastepujgcymi wytycznymi i normami:

ISO 10218-2
ISO 12100

+ ISO/TR 202181
ISO/TS 15066
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OSTRZEZENIE:

+ Przed uruchomieniem robota nalezy prawidtowo zabezpieczyc narzedzia.

- Kiedy wtaczone jest zasilanie, nie zblizac palcéw, ubran i wtoséw do
narzedzi.

* Przy pracy z ostrymi przedmiotami zawsze stosowac okulary ochronne.

* Przy pracach konserwacyjnych lub kontroli systemu zawsze upewnic sig, ze
zasilanie jest catkowicie odtgczone.

+ Nie stosowac narzedzi przy pracach obejmujgcych ludzi lub zwierzeta.

+ Nie dokonywac zadnych modyfikacji urzadzen.

- Jesli robot obstuguje ograniczony obszar roboczy/limit sity/predkosci, nalezy
stosowac te funkcje.

+ Wybrac trasy robota, ktére minimalizujg ryzyko wewnetrznego zakleszczenia
sie przegubdw robota i narzedzi.

2.3. Ocena ryzyka

Osoba wykonujaca integracje robota musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka catego systemu
zrobotyzowanego. Narzedzia OnRobot sg stosowane wytacznie jako elementy systemu
zrobotyzowanego. W zwigzku z tym moga byc¢ bezpiecznie wykorzystywane, jesli osoba
odpowiedzialna za integracje uwzglednita aspekty bezpieczenstwa catego systemu.
Narzedzia OnRobot zaprojektowano tak, aby miaty stosunkowo ptaska i optywowa
konstrukcje o ograniczonej liczbie ostrych krawedzi i punktéw

W ramach aplikacji wspoétpracujacych tor pracy robota moze odgrywac istotna role dla
bezpieczenstwa. Osoba odpowiedzialna za integracje musi wzig¢ pod uwage kat kontaktu z
ciatem cztowieka, tj. ustawic orientacje narzedzi OnRobot oraz przedmiotow tak, aby
powierzchnia kontaktu w kierunku ruchu byta mozliwie jak najwieksza. Zaleca sie, aby styki
narzedzia byty skierowane w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu.

Firma OnRobot A/S zidentyfikowata podane ponizej potencjalne zagrozenia jako zagrozenia
istotne, ktére musza byc wziete pod uwage przez osobe odpowiedzialng za integracje:

+ Przedmioty wyrzucane przez narzedzia OnRobot z powodu utraty chwytu

» Przedmioty spadajgce z narzedzi OnRobot z powodu utraty chwytu

« Obrazenia spowodowane uderzeniem ludzi przez przedmioty, osprzet narzedzi OnRobot,
robota lub inne elementy

« Konsekwencje poluzowania sie Srub
« Konsekwencje zablokowania przewoddw narzedzi OnRobot
« Same przedmioty stanowig zagrozenie

2.4. Ochrona srodowiska

Produkty firmy OnRobot A/S nalezy utylizowac zgodnie z obowigzujgcymi prawami,
przepisami i normami krajowymi.

Urzadzenie zostato wyprodukowane z uzyciem ograniczonej ilosci substancji
niebezpiecznych w celu ochrony srodowiska, zgodnie z dyrektywa RoHS UE - 2011/65/UE.
Substancje te obejmuja rted, kadm, otédw, chrom IV, polibromowane bifenyle i polibromowane
difenyloetery.
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Nalezy przestrzegac krajowych wymogow odnosnie registration obowigzujgcych importeréw
zgodnie z dyrektywa UE WEEE - 2012/19/UE.

A 4 &

2.5. Nota dotyczaca certyfikacji

Niniejszy produkt jest sklasyfikowany jako produkt laserowy klasy 1 zgodnie z
miedzynarodowa norma EN/IEC 60825-1, wydanie 3 (2014) oraz amerykariska norma
IEC60825-1, wydanie 2 (2007).

Produkt spetnia wymogi amerykariskiej normy FDA 21 CFR 1040.10 dotyczacej produktéw
laserowych, z wyjatkiem odchylen ujetych w nocie 50 dotyczacej laserdw z dnia 24 czerwca
2007 .


https://www.ewrn.org/national-registers
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3. Instalacja sprzetu

3.1. Montaz poza robotem

Montaz poza robotem to montaz urzgdzenia Eyes na innym elemencie niz robot. W tym
przypadku wyboru opcji montazu dokonuje uzytkownik. Urzadzenie Eyes wymaga etapu
kalibracji w celu ustalenia stosunku przestrzennego pomiedzy robotem i urzgdzeniem Eyes.

Aby utatwi¢ montaz urzadzenia Eyes poza robotem, firma OnRobot zapewnia element
montazowy do montazu poza robotem. Moze ono zosta¢ zamontowane na przyktad na
scianie, do sufitu lub innego statego elementu w przestrzeni robocze;j.

Montaz poza robotem

1. GLOWICA kamery Eyes
2. Montaz poza robotem
3. SMSB 4,5-30

SMSB 4,5-30 dokrecic przy uzyciu momentu
3,5 Nm.

3.2. Montaz Eyes Lighting Kit

Opcjonalnie mozna zastosowac Eyes Lighting Kit, aby uzyskac doktadniejsze wyniki detekgji i
kontroli za pomoca urzadzenia Eyes.

Eyes Light mozna zamontowac na kamerze lub poza nig stosujgc dostarczony element
montazowy.

3.2.1. Eyes Lighting Kit — montaz na kamerze

Zamontuj Lighting Kit na kamerze w nastepujacy sposdb:
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Montaz Eyes Lighting Kit na kamerze
Eyes Light

Montaz Eyes na robocie

Uchwyty mocujgce Eyes Lighting Kit
4. M3x5 mm (BN20039 A4-70)

Dokrecic przy uzyciu momentu dokrecenia 0,5
Nm.

w N S

3.2.2. Montaz Eyes Lighting Kit — montaz poza robotem

Montaz Eyes Lighting Kit poza robotem
Eyes Light

Nascienny montaz Eyes Lighting Kit
Uchwyty mocujace Eyes Lighting Kit
M3x5 mm (BN20039 A4-70)

Dokrecic przy uzyciu momentu dokrecenia 0,5
Nm.

A wN e

3.2.3. Opcja — Montaz rozpraszacza

Opcjonalnie, zamontuj rozpraszacz w nastepujacy sposdb:

Rozpraszacz

1. Pokrywa rozpraszacza
2. Rozpraszacz
3. Eyes Light

12
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4. Instalacja oprogramowania

4.1. Ustawianie oprogramowania robota

4.1.1. Konfiguracja URCap

UR CB3 UR z linii e-Series
Wybrac zaktadke Instalacja a nastepnie
Konfiguracja OnRobot. Na wyswietlaczu
zostanie wyswietlony nastepujacy ekran:

one 08 @ v 0 @ REFEELE

Program | Installation | Move [ 110 | Log

Nacisngc zaktadke Instalacja . w gornym
menu. Nastepnie nacisnac przycisk URCaps.

TCP Configuration || OnRobot Setup ()robot

OnRobot Setup

Mounting

110 setup L
5 ~
Q serey s FIC[)
Detected device(s)
Variables
MODBUS
Features . 4
Base [>)
Tool
TCp
7] Automatic overwrite of the robot TCP
configuration
EtherNet/IP Py

PROFINET

onRobot setup

Default Program

Ll I Dl

4.1.1.1. Informacje o urzadzeniu

W normalnym widoku panelu, dostepne funkcje sg pokazane ponizej:

4

stallation

) General OnRobot Setup

) — OnRobot Setup (@)ebet
~

S Fieldbus 192.168.1.1 - Empty ~ O+
Detected device(s)
W URCaps
OnRobot
Setup

TCP

I:|Automatic overwrite of the robot TCP
configuration
o

O Normal S e e Ein'n,ilati-:-r'u.

13
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Informacje o urzadzeniu

Menu rozwijane, aby wybrac¢ kanat komunikacji urzadzenie-robot: Wyszukaj podtaczone
urzadzenia.

I
Uzywajac przycisku ponownego tadowania *~ wyszukac nowe dostepne urzadzenia.

UWAGA:
Po zakonczeniu ustawiania urzadzenia nalezy zapisac¢ wprowadzone zmiany
stanowigce czesc procedury biezgcej instalacji.

W przypadku robotéw UR e-Series nacisnac przycisk Zapisz (z poziomu
gornego menu) i uzy¢ przycisku Zapisz instalacje .

W przypadku robotéw UR CB3 uzy< przycisku Zapisz .

UWAGA:

Aby méc korzystac z nowo wykrytych urzadzen, konieczne moze by¢ ponowne
uruchomienie programu PolyScope. W tym celu wystarczy nacisng¢ przycisk
Uruchom ponownie teraz. Nalezy pamietac o zapisaniu go wczesniej, jesli w
programie lub ustawieniach sg jakies niezapisane zmiany.

Produkty OnRobot sg sprawdzane po ponownym uruchomieniu, a zapisane
ustawienia sg przywracane podczas wczytywania programu. Test trwa
maksymalnie pie¢ sekund i jest wykonywany przez zmieniarke Quick Changer
dla I/0. W zwiagzku z tym nalezy poczekac przynajmniej pie¢ sekund przed
uruchomieniem programu. Aby upewnic sie, ze urzadzenie jest potaczone,
nalezy sprawdzi¢ Informacje o urzadzeniu.

Jezeli potaczony produkt OnRobot zostanie zmieniony, nalezy zawsze
przechodzi¢ do Informacje o urzadzeniu, aby sprawdzi¢, czy zmiana sie
powiodta.

PRZESTROGA:

Po wyswietleniu dowolnego komunikatu o btedzie, powigzanego z
potgczeniem z naszymi urzadzeniami, nalezy przejs¢ do Informacje o
urzadzeniu, aby upewnic sie, ze uzywane sg odpowiednie ustawienia (np.:
TCP).

Bez potaczenia: Jesli chcesz uzy¢ OnRobot URCap i nie ma podtgczonych urzadzen, wybierz
z rozwijanego menu Bez potaczenia i nie beda wdwczas wyswietlane komunikaty o btedach.

Weczytywanie wielu urzadzen: Ikona -* ' umozliwia automatyczne wczytywanie wybranych
urzadzen do srodowiska UR, nawet jesli urzadzenie nie jest podtgczone do robota. Podczas
przetgczania pomiedzy wczytanymi urzadzeniami robot nie wymaga ponownego

'
uruchomienia, ale nalezy nacisnac¢ przycisk ponownego wczytywania *~ , aby odswiezy¢
wykryte urzadzenia.
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OSTRZEZENIE:

Po aktywowaniu wielu urzgdzern URCap moze dziata¢ wolno. W takim
przypadku nalezy aktywowac tylko urzadzenia, ktdre sg stosowane. Zaleca sie
jednoczesne aktywowanie do dwdch urzadzen.

Dla kazdego wczytanego urzadzenia widoczne sg odpowiednie polecenia URCaps i paska
narzedzi, dlatego nalezy wczytywac tylko te urzadzenia, ktére beda czesto zmieniane.

Szczegotowe parametry Informacji o urzadzeniach

Aby uzyskacd wiecej informacji na temat urzadzen, nacisnac przycisk o a pojawi sie
nastepujacy ekran:

) Ogodlne Konfiguracja OnRobot

> Bempieczenstwo @ Informacje o urzadzeniu ({)robot
) Uktady Informacje o urzadzeniu———————— rUkryj zmienne
Compute Baox - MG10 -

Q

O Ulkryj widok zmiennych

> Fieldbus

Wybrany adres IP

W URCaps 192.168.1.1

IP robota UR
192.168.1.100

Maska podsieci robota UR
255.255.255.0

Wersja Compute Box
581

Konfiguracja
OnRobot

MG10
Numer seryjny

Stan systemu

Btednle: 24

Wersja oprogramowar

2.0.38#B8EB600CT

Rejestry RTDE
Bool Int Float

Przesunie... 4] 4] 4]
OnRobot: 64..70 24,28 -
Razem: 64,127 24..47 24.47

O Normalny Predicosé (—— %o SEf'r‘\"ut,J\a-:ja.

Informacje o urzadzeniu

Wyswietlajg sie Wybrany adres IP, Wersja Compute Box, IP robota UR i Maska podsieci
robota UR.

Btedy
Wyswietlane sa informacje o btedach, jesli takie wystepuja
Nazwa urzadzenia

Wyswietlajg sie Numer seryjny, Stan systemu i Wersja oprogramowania sprzetowego.
Aktualizuj: spowoduje to aktualizacje oprogramowania uktadowego, jesli aktualizacja jest
dostepna.

W zaleznosci od wybranych urzadzen, rézne panele beda dostepne do konfiguracji urzadzen.

@robot
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@robot

Rejestry RTDE

OnRobot stosuje rejestry RTDE do komunikacji z UR. Wymiana danych w czasie rzeczywistym
(ang. RTDE) to interfejs, ktéry moze byc stosowany do przesytania danych do robotéw za
posrednictwem rejestrow. Wiecej informacji na temat rejestrow RTDE podano w punkcie UR
Real-Time Data Exchange (RTDE) Guide.

Opcja ta jest wymagana, jesli stosuje sie urzgdzenia OnRobot z urzadzeniami innych
producentdw, rejestry OnRobot moga naktadac sie na rejestry innych producentdw.

OnRobot stosuje trzy rodzaje rejestrow: Boole’a, Liczby catkowite i Liczby
zmiennoprzecinkowe.

Przesuniecie: Stosuje offset rejestréw na podstawie wartosci podanej w okreslonym polu.
OnRobot: Pokazuje liczbe rejestréw danego rodzaju stosowanych przez OnRobot.
Razem: Pokazuje maksymalnag liczbe rejestrow pewnego rodzaju dostepnych w UR.

Sprawdza rejestry innych producentdw, aby upewnic sie, ze stosowane rejestry nie sa
stosowane przez innych producentdow. Jesli stosowane rejestry naktadaja sie na rejestry
innych producentdw, zastosuj ich offset poprzez wpisanie okreslonej wartosci w polach
Przesuniecie. Jesli wartosc offsetu jest zbyt wysoka, liczba rejestréw OnRobot moze
przekroczyc liczbe rejestréw Razem. W tym przypadku wartosci w wierszu OnRobot zmieniaja
kolor na czerwony.

Ukryj zmienne

Lista wybieralnych zmiennych. Po wybraniu zmiennej, ktéra ma byc ukryta, nie bedzie ona
wyswietlana na panelu konfiguracji.

TCP

W normalnym widoku panelu TCP robota moze zostac nadpisany przez TCP narzedzia
poprzez zaznaczenie pola wyboru Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota.

Aby zobaczy¢ wiecej opcji, nacisnac przycisk 0, a pojawi sie nastepujacy ekran:


https://www.universal-robots.com/articles/ur/interface-communication/real-time-data-exchange-rtde-guide/
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» Funkcje
) Szyna pola

Nadpisz wartosci

TCP robota

0 Automatyczne nadpisanie konfiguracii

<b v
default*

Przesuniecie TCP - VGC10 (1)

Przesuniecie liniov Obrot w RPY

@ TCP ([@rovet

X o mm R 0 °
Y o mm P o

Konfiguracja Wybierz urzadzeni
OnRobot @VGClO 1 z o mm Y o °

O velo @

Symulacja .

Nadpisz wartosci

Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota: gdy jest zaznaczone, TCP UR jest
automatycznie nadpisywana (Tryb dynamicznego TCP). W przypadku usuniecia zaznaczenia
tego pola ustawienia TCP sag pozostawiane bez zmian (Tryb statycznego TCP).

Wiecej informacji i najlepsze praktyki dotyczgce ustawien TCP mozna znaleZz¢ w Konfiguracja
TCP rozdziale.

Przesuniecie TCP

Ustawic¢ wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrét-Skok-Odchyt), aby
dostosowac zalezne od urzadzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.

4.1.1.2. Eyes

Uzyj nastepujacych paneli ustawien urzadzenia Eyes:


https://onrobot.docfactory.com/#!search/id:kE4G0tN8iUmd9FSicxHdoQ
https://onrobot.docfactory.com/#!search/id:kE4G0tN8iUmd9FSicxHdoQ
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Konfiguracja OnRobot
Konfiguracja OnRobot (§)obot
Informacje o urzadzeniu———————
192.168.1.1 - Eyes ~ Cl+
\é\::ls(ryte urzadzenie/urzadzenia

Konfiguracja
OnRobot

U \ [ D

Ustawienia Eyes

Skonfiguruj Ustawienia Eyes i

zarzgdzaj widokami kamery, 0
obrabianymi przedmiotami i

zapisanymi zadaniami

TCP

DAutomatyczne nadpisanie konfiguracji
TCP robota

Ustawienia Eyes

Uzyj tego menu, aby ustawic urzadzenie Eyes.

Nacisnij © , aby przejsc na strone Konfiguracja Eyes .

U Instalac

) 0gdlne Konfiguracja OnRobot

0 Konfiguracja Eyes @mhnl

> Uktady Ustawienia montazowe————————rUstawienia Swiatet—————————

> Fieldbus Biezgca konfiguracja kamery: [H Aktywowane $wiatto 1
Ustawienia montazowe: G

v URCaps ZEWNETRZNY [8] Akrywowane éwiatto 2

Konfiguracja Widok kamery————————rObrabiane przedmioty
OnRobot \N\e wybrano widoku kamery hd \ O \N\e wybrano obrabianego prze... ¥ \ O
| | [ ) | | [ )
Zadania Web Client

\N\e wybrano zadnego zadania v \ C

Wyslij potozenie
| | robota do Eye Box '§ E

Ustawienia montazowe

Uzyj tego menu, aby wybra¢ montaz kamery.

Nacisnij © , aby przejs¢ na strone ustawien Typ montazu.
Ustawienia Swiatet

Uzyj tego menu, aby aktywowac urzadzenie Eyes.
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Widok kamery

Uzyj tego menu, aby wybrac¢ widok kamery.

Aby skasowac widok kamery, nacisnij L §

Aby zobaczy¢ wiecej informacji na temat widoku kamery, przycisnij 0
Obrabiane przedmioty

Uzyj tego menu, aby wybrac obrabiany przedmiot.

Aby skasowac obrabiany przedmiot, nacisnij L}

Aby zobaczyc¢ wiecej informacji na temat obrabianego przedmiotu, przycisnij o
Zadania

Uzyj tego menu, aby wybrac zadanie.

Aby skasowac obrabiany przedmiot, nacisnij L}
Interfejs sieciowy

Uzyj tego menu tylko przy ustawianiu urzgadzenia Eyes z poziomu Web Client.
Wyslij potozenie robota do Eye Box: Przycisnij ten przycisk w nastepujgcych sytuacjach:
»  Przy tworzeniu nowego widoku kamery.
Na ekranie wyswietla sie monit o zapisanie biezgcego potozenia robota do pdzniejszego

zastosowania. W tym momencie uzytkownik powinien nacisng¢ przycisk .

« Przycisk ten jest uzywany w trakcie kalibracji urzgdzenia Eyes zamontowanego na
robocie.
Po wybraniu opcji Montaz zewnetrzny w ustawieniach programu Web Client w Eyes, na
ekranie pojawi sie monit o przestanie potozenia robota. W tym momencie uzytkownik

powinien nacisngc przycisk .

4.2. Ustawienia oprogramowania Eyes

Wprowadz ustawienia oprogramowania Eyes w nastepujgcy sposdb:

« PrzejdZ do strony Konfiguracja Eyes. W pozycjiUstawienia montazowe, nacisnij 0
«  Wybierz montaz kamery:

+ ROBOT - urzadzenie Eyes jest przymocowane do kotnierza narzedzia robota.
Jest to ustawienie domysine.

«  ZEWNETRZNY

4.2.1. Ustawienia montazu poza robotem
Aby zastosowac montaz poza robotem, usun zespdt kamery w nastepujacy sposob:

« Odkrec srube SMSB 4.5-30 z boku zespotu kamery.
«  Wyjmij kamere z elementu montazowego robota.
« Zamocuj kamere w zewnetrznym elemencie montazowym.
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« Przymocuj uchwyt do wybranego elementu korzystajac z jednego z otwordw w tym
elemencie.

WprowadzZ ustawienia montazowe poza robotem w nastepujgcy sposob:

« PrzejdZ do strony Konfiguracja Eyes. W pozycjiUstawienia montazowe, nacisnij 0
+  Wybierz montaz kamery POZA ROBOTEM.

IR &2+

Ur. Pre stalagia | ruck zisorik
) Ogédlne Konfiguracja OnRobot
D Bezpieczenstwo @ Ustawienia montazowe ([)robot
S Uktady Ustawienia montazowe (1/2)

S
Wybierz typ montazu
Konfiguracja ROBOT ZEWNETRZNY
OnRobot
o (]
VAW VAW
o A o

. Nacisnij @,

« Jesli jest to wymagane, wyreguluj obraz korzystajgc z parametrow Ekspozycja i Balans
bieli. Uzyj suwakow, aby zmieni¢ parametry.
W pozycji Przekaz z kamery mozna uzyskac podglad biezacego widoku kamery.

20
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Un Pre stalagia | ruch ety ziennik
) Ogélne Konfiguracja OnRobot

> Uktady Ustawienia montazowe (2/2)

Ekspozycja

—e

| Skalibruj zewnetrzna kamere

> Fieldbus

Konfiguracja
OnRobot

<beznazwy
defaultr

30% Balans bieli 30%

—e

@ Ustawienia montazowe ()robot

Uzyj przyciskuSkalibruj zewnetrzng kamere. aby ustawi¢ Eyes. Podczas procesu
ustawiania urzadzenie Eyes przyjmuje wzgledna pozycje w stosunku do robota.

Ustaw urzadzenie Eyes w nastepujacy sposob:

« Zamocuj ptyte kalibracyjng do kotnierza narzedzia robota przy uzyciu dostarczonych

Srub M6x12.

7 ~ - ~
%
[l
= |
o,
il ----—A
Lo}
= J
——)
{ P
N — Wy,
g #50[1,969] 4x @e.4[n.252]
= A
0| (35361 392])
e
- 298[11,732]

EZT
| N

SECTION A-A

+ Ustaw robota, tak aby ptyta kalibracyjna znalazta sie na obrabianym przedmiocie w
widoku kamery a wewnetrzne punkty uktadu byty zaznaczone na zielono.

« Nacisnij przycisk Skalibruj zewnetrzng kamere..

UWAGA:
Jesli zamontowana poza robotem kamera zostanie przemieszczona

wzgledem robota, wymagane bedzie wprowadzenie nowych ustawien.

21
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« Nacisnij .

22
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5. Tryb dziatania

UWAGA:
Zatozono, ze dokonano poprawnej instalacji. W przeciwnym razie wykonad
kroki instalacji podane w poprzedniej czesci.

5.1. Polecenia URCap

Polecenia URCap zapewniaja tatwy sposdb zaprogramowania aplikaciji.

5.1.1. Eyes

5.1.1.1. Eyes — Przeglad ogdlny

Urzadzenie OnRobot Eyes obstuguje nastepujgce aplikacje:

+ Umiejscowienie czesci - Te aplikacje mozna stosowac do lokalizowania obrabianych
przedmiotéw utozonych na ptaskiej powierzchni, pobierania informacji na temat ich
pozycji i typu.

« Kontrole - Te aplikacje mozna stosowac do kontroli zewnetrznych konturéw i koloru
obrabianych przedmiotéw utozonych na ptaskiej powierzchni. Dane na temat jakosci i
pozycji obrabianych przedmiotéw sa przekazywane do aplikacji zrobotyzowanej. Ponadto
OnRobot WebLogic™ mozna stosowac do kontroli urzadzenia Eyes, patrz Podrecznik
uzytkownika urzgdzenia Eyes za posrednictwem WebLogic™.

« Punkt orientacyjny Te aplikacje mozna stosowac do tworzenia aplikacji, w ramach ktdrej
robot oraz czesc jego przestrzeni roboczej nie sg ze sobg potaczone na state. Urzadzenie
Eyes wykrywa zadany przedmiot orientacyjny w celu ponownej kalibracji robota w jego
przestrzeni robocze;j.

Funkcja nie wymaga konfiguracji i mozna jg stosowac bezposrednio na poziomie
programu robota.

Ustaw aplikacje Umiejscowienie czesci i Kontrole w nastepujgcy sposdb:

+ Umiejscowienie czesci - Aby ustawi¢ widok kamery, zdefiniuj typ obrabianych
przedmiotdw, ktére ma wykrywac urzadzenie Eyes. Ustaw polecenie UrCap Eyes Locate.

« Kontrola Eyes - Aby ustawi¢ widok kamery, zdefiniuj typ obrabianych przedmiotdw, ktére
ma kontrolowac urzadzenie Eyes. Ustaw polecenie UrCap Eyes Inspect.

Aby system pracowat w ramach tych obstugiwanych aplikacji, uruchom aplikacje Eyes z
poziomu robota.

UWAGA:
Wiecej informacji na temat zapisywania konfiguracji Eyes podano w
punkcie6.1.3.1. Eyes Backup.

5.1.1.2. Eyes Locate

Ustaw aplikacje lokalizacji przedmiotu Eyes w Web Client

23
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I. Wybierz istniejace zadanie Eyes

W pozycji Zadanie wybierz istniejgce juz zadanie Eyes z rozwijanej listy.

@robot

Jesli chcesz edytowacd zadanie Eyes, nacisnij Z . Aby skasowac zadanie Eyes, nacisnij m.

Zmienne

Move
1 ¥ Robot Program Eves Locate
Waypoint | 2 o v Y
Direction 3 =] <empty> Eyes Locate ()obot
Wait Zadani Ustawienia lok...
Wybierz zadanie
Set Nowe Nie wybrano zadnego zadania_~ [ 0 T
zadanie w fa

Popup 7 m
Halt
Comment Uzyj Eves do wykrywania obrabianych przedmiotéw w ramach pick and place,
Fold 4 [3 sortowania lub aplikacji procesowych

older

0 o

> Sszablony / ‘_.

> URCaps . AN
SN

Il. Utworz nowe zadanie Eyes

W pozycji Zadanie nacisnij Nowe zadanie , aby utworzy¢ nowe zadanie Eyes.

Zmienne

M

ove 1 v Robot Program Eyes Locate
Waypoint 2 ew Y
Direction E Eyes Locate (@)obot
Wait Zadani Ustawienia lok...

al Wybierz zadanie
Set Nowe [Nie wybrano zadrego zadania ~ [ T

zadanie W 'O P

Popup s N
Halt
Comment Uzyj Eyes do wykrywania obrabianych przedmiotéw w ramach pick and place,
Fold a I» sortowania lub aplikacji procesowych.

er

> Szablony /‘_.
> URCaps . FARN
SN

o Normalny

11/1. Metoda

«  Wprowadz nazwe zadania w polu Nazwa zadania i wybierz metode lokalizacji.
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Move
1 ¥ Robot Program Eves Locate
‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate y
Direction 2 =) <emply> O Wyjdz  @rovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Set ‘Wybierz metode | nazwe zadania
Popup Umiejscowienie wedtug obrysu niejscawianie wedlug koloru i rozmial
 Sortowanie wedlug obrysu @ Nauczanie nie Jest
Halt ® Szybka detekeja wymagane
Y o Niewraziiwa na  Szybka detekcja
Comment < odksztalcenie perspektywy Q & Wykrywa wszystko na
Al 3 Jednolitym tle
Folder
kjscawianie wediug wewnetrznych d
 Sortowanie wediug
> Szablony - wewngtanych cech
@/ o Pobliskle przedmioty
> URCaps & Zmieniajace sie tio

O Normalny T e ——— 0% Symulacja .

Mozna wybrad jedng z nastepujgcych metod lokalizacji:

Lokalizacja wedtug obrysu obrabianego przedmiotu

Ta metoda detekcji korzysta z wybranego obrysu obrabianego przedmiotu w celu
lokalizowania i sortowania obiektéw na planie. Jako zmienng sortowania obiektdw o
identycznym obrysie mozna wybrac kolor.

Lokalizacja wedtug wewnetrznych cech przedmiotu

Ta metoda detekcji korzysta z wybranych wewnetrznych cech obrabianego
przedmiotu, takich jak otwory, krawedzie i podobne cechy w celu lokalizowania i
sortowania obiektéw na planie. Opcjonalnie jako zmienng sortowania mozna wybrac
kolor. Mozna tez lokalizowac pobliskie i stykajgce sie przedmioty.

Wedtug koloru i rozmiaru

Ta metoda detekcji jest przeznaczona do szybkiego wdrozenia. Nie wymaga uczenia,
a przedmioty sg identyfikowane na podstawie ustawionego koloru oraz granic
rozmiarow. W tej tabeli podano zestawienie metod Umiejscowienie czesci.

Metoda Wartosci sity Limity

« Gwarantuje detekcje - Nie Lfm?Z|IYV|a
OneShot rozrézniania

Obrys W tawieni wewnetrznych cech
obrabianego ) ‘ymaga us avxqema przedmiotu
. kilku parametrow . . o
przedmiotu . i KrStk » Nie obstuguje pobliskich
. apewnia krotki czas lub stykajacych sie
cyklu

przedmiotéw
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@robot

Metoda Wartosci sity Limity
+ Znieksztatcenie
perspektywy w
przypadku wysokich
Umozliwia identyfikacje przedmiotéw moze
Wewnetrzne pobliskich lub powodowac wyniki
cechy stykajgcych sie fatszywie negatywne
obrabianego przedmiotow - Nie gwarantuje detekgcji
przedmiotu Podczas dziatania stan wszystkich przedmiotow
tta nie musi byc staty przy zastosowaniu opcji
OneShot
« Zapewnia zmienny czas
cyklu
- Nie wymaga uczenia
« ldentyfikuje rézne
. . czesciw ramagh tego « Nie obstuguje
Kolor i rozmiar samego zadania, o ile .
. sortowania
sg odmienne od tta
« Zapewnia krotki czas
cyklu

UWAGA:

. Naciénij ©.

Przy zastosowaniu lokalizowania obrabianych przedmiotéw na
podstawie ich wewnetrznych cech nalezy ustawi¢ kamere réwnolegle
do powierzchni, na ktérej znajduja sie przedmioty.

11/2. Widok kamery

Widok kamery to strefa, w ktdrej system Eyes wykrywa obrabiane przedmioty. Strefa ta
powinna stanowic ptaska powierzchnie, a kolor jej tta powinien wyraznie odrdzniac sie od
koloru obrabianych przedmiotdw, ktére maja by¢ wykrywane. System Eyes jest odporny na
zmiany oswietlenia, ale zaleca sig, aby w widoku kamery ograniczy¢ zmiany oswietlenia,
cienia lub ostre odbicia.

Umiesci¢ kamere w pozycji mozliwie jak najbardziej rownolegtej do powierzchni w odlegtosci
od 400 mm do 1000 mm. Im mniejsza odlegtosé, tym wyzsza precyzja. Im wieksza odlegtosc,
tym wieksza powierzchnia, na ktérej wykrywane sa przedmioty.

+ Aby zastosowac istniejgcy widok kamery, wybierz go z rozwijanej listy i przycisnij 0.
Aby utworzy¢ nowy widok kamery, nacisnijDodaj widok kamery.



TRYB DZIALANIA

M
ove 1 ¥ Robot Program Eyes Locate
‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate y
Direction 2 =) <emply> O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widol kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
set Daedaj howy Iub wybierz istniejacy widok kamery
Popup Dodaj widok kamery
Halt
Wybierz widok kamery
Comment Nie wybrano widok... | 3
' I
Folder Przejdz do
potozenia widoku
) Szablony
> URCaps

49 O XEBRT

O [ e —ee ) 100% o 0 O

Umiesc ptyte kalibracyjng na powierzchni tak, aby byta widoczna w podawanym widoku
kamery. Procedura przebiega identycznie bez wzgledu na wysokos¢ przedmiotdw, ktdre
majg by¢ wykrywane. Wewnetrzne narozniki uktadu powinny byc¢ zaznaczone na zielono,
jesli zostat on prawidtowo wykryty. Strefa robocza urzadzenia Eyes nie jest ograniczona
do obszaru w zasiegu ptyty kalibrujacej.

Move 1 |v Robot Program Eyes Locate

Waypoint 2 9 ¥ Eyeslocate
Direction 3 =/ <emply O Wyjdz @)oot
Wait Metoda » Widolk kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Ustawianie ptaszczyzny widoku lkamery. Uzyj ptytki kalibracyjnej
Set
Ekspozycja 30% Balans biel 30%
Halt Swiatio 1 Swiatto 2
Comment o|% 0] %

A
Folder

O Normalny

Jesli jest to wymagane, wyreguluj obraz korzystajac z parametréow Ekspozycja i Balans

bieli. Np. uktad nie zostat wykryty lub kolor obrazu nie odpowiada rzeczywistemu. Uzyj pdl

do wprowadzania wartosci, aby zmieni¢ parametry.

» Ustaw parametry Ekspozycja and the Balans bieli i zwré¢ uwage na to, jak wptywaja
na podawany widok kamery.

« Ustaw parametr Ekspozycja, aby obraz nie byt ani przesycony ani niewyrazny (nie
biate przedmioty nie sg widoczne jako biate, przedmioty nie czarne nie sg widoczne

jako czarne) a jasnosc tta i ptyta kalibracyjna sg mniej wiecej pokazywane prawidtowo.

« Ustaw parametr Balans bieli, aby kolory byty odwzorowywane na obrazie podobnie
do rzeczywistych.
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Jesli stosujesz Eyes Lighting Kit intensywnos¢ dwdch swiatet mozna niezaleznie
regulowad, aby poprawi¢ warunki oswietlenia w ramach aplikacji. Uzyj parametréw
Swiatto 1i Swiatto 2, aby wyregulowac intensywnosc¢ swiatet.

UWAGA:
Aby uniknac poboru zbyt duzej mocy z modutu Eye Box, taczna

intensywnosc¢ dwodch swiatet jest ograniczona do 100%. Jesli intensywnos¢
jednego ze sSwiatet przekracza maksymalny poziom, intensywnosc¢
drugiego swiatta zostaje automatycznie obnizona.

Zastosowanie Eyes Lighting Kit w ramach lokalizacji umozliwia, co nastepuje:

+ Zmniejszenie zaleznosci od zewnetrznych Zrédet Swiatta.
+  Wyeliminowanie cieni rzucanych przez operatoréw lub przedmioty.

UWAGA:
W przypadku pracy z potyskliwymi przedmiotami lub ttami zaleca sie
zamontowacd Swiatto poza kamera.

Po zmianie intensywnosci swiatta moze by¢ wymagane ponowne
wyregulowanie Ekspozycja i Balans bieli. Ekspozycja W przypadku
wysokich wartosci intensywnosci wartosci moga by¢ bardzo niskie.

. Naciénij ©.

« Usun ptyte kalibracyjng i upewnij sie, ze w widoku kamery nie znajduja sie zadne
przedmioty. Zapewnij, aby w odwzorowywanej strefie nie byto cieni rzucanych przez
elementy spoza niej.

Uru Pre n: Ruch Walwy zie il )
Vv Podstawowe Q _ Grafika Zmienne

Move

1 v Robot Program
Waypoint 2 ¢ Vv Eyeslocate

3 = <empty

Direction o O Wyjdz @)oot
Wait Metoda p» Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie

Eyes Locate

Set Usury wzdr kalibracji | upewnij sie, ze w widoku lkamery nie

znajdujg sig zadne czesci
Popup

Halt

Nazwa widoku kamery |

Comment

a I
Folder

[e]

« Nacisnij .
« Na obrazie pokazywany jest nowo utworzony widok kamery. Zadanie bedzie
automatycznie korzystato z tego widoku kamery.
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Ruch

Move

1 ¥ Robot Program Eyes Locate

‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate
Direction 2 =) <emply> O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widol kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
set Daedaj howy Iub wybierz istniejacy widok kamery
Popup Dodaj widok kamery
Halt
Wybierz widok kamery
Comment ",
' I
Folder Przejdz do
potozenia widoku
) Zaawansowane kamery
) Szablony
> URCaps

O Normalny re i ————— 00% Symulacja .

Nacisnij @
Jesli wybrana metoda bazuje na kolorze i rozmiarze, przejdZ do Task Using Detection by
Color and Size.

11/3. Obrabiany przedmiot

System odwzorowuje jedng strone obrabianego przedmiotu.

UWAGA:

W przypadku wiekszosci zastosowan obstuga przedmiotdw lezacych na tej
samej stronie wystarcza. Jesli system wykryje przedmiot lezgcy na innych
stronach wymagane jest utworzenie kilku odwzorowan przedmiotu, po jednym
dla kazdej ze stron. Np. przedmiot prostokatny moze miec szesc¢ réznych
modeli, ale tylko trzy unikatowe. Cylinder moze miec tylko dwa unikatowe
modele. W przypadku wiekszosci zastosowan wymagana jest tylko jedna
konfiguracja dla kazdego fizycznego przedmiotu obrabianego.

Aby zastosowac uprzednio nauczony widok kamery, wybierz go z rozwijanej listy i
przycisnij 0

Aby nauczy¢ nowych obrabianych przedmiotéw i dodac je do listy, nacisnij Dodaj
obrabiany przedmiot.
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Q - Grafika Zmienne

L0 - 1 ¥ Robot Program Eyes Locate
‘Waypoint 2 9 v Eyeslocate
Direction 2 =) <emply> O wyjdz @)oot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Naucz nowego obrabianego przedmiotu w tym zadaniu lub wybierz istniejacy
Set obrabiany przedmiot z listy.
Popup
Halt | Dodaj obrabiany przedmiot
Comment ‘Wybierz obrabiany przedmiot
Folder Al 3 Dexampleiwp ~

~
[o] [o]

Wprowadz nazwe obrabianego przedmiotu w polu Nazwa obrabianego przedmiotu .

Umiesc przedmiot w strefie zainteresowania.
Na ekranie wyswietlany jest biezgcy widok.

Vv Podstawowe Q _ Grafika Zmienne
Move
1 ¥ Robot Program Eves Locate
‘Waypoint 2 @ v Eyeslocate Y
Direction 2 =) <emply> O Wyjdz  @rovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Umieéé przedmiot w widoku, aby go nauczy¢. Sprawdz zielone
Set pole woldst
Popup
D Nazwa obrabianego przedmiotu[ |
Comment

A
Folder

Kiedy kamera rozpoznaje przedmiot, pojawia sie zielone pole. Czerwone pola pojawiaja
sie, gdy na obrazie znajduja sie dodatkowe przedmioty. W takim przypadku nalezy usuwac
dodatkowe przedmioty do czasu, gdy kamera rejestruje tylko jeden przedmiot.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie z6ttym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy dopasowac narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciggniecie kazdego punktu na nowg pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie z6ta strefa, wskazujac, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

Jesli przedmiot zostaje prawidtowo rozpoznany, (ruchomy uktad pokrywa caty przedmiot),

nacisnij © , aby zapisac obrabiany przedmiot.
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W przeciwnym razie detekcje mozna wyregulowac poprzez zastosowanie parametréow
zaawansowanych.

S u s .2
« Nacisnij , aby przejs¢ do zaawansowanych ustawien.

«  Wyreguluj detekcje, ustawiajgc parametry Detekcja wysokosci, Detekcja wysokosci,
Czutos¢ tla, i Symetria.

‘. o NEEER oo e

Move

1 ¥ Robot Program Eyes Locate
Waypoint 2 ¢ Vv Eyeslocate y
Direction 3 =l <empty> O Wyjdz  @robet
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Detekcja wysokoscl Detelccja wysokosci

Set o/ mm 600 MM

Popup Czutodé tha Symetria

pET o

Comment

' I
Folder

+ Czutosé tta: Ten parametr umozliwia detekcje obrabianych przedmiotdw, ktére maja
kolor podobny do koloru tta. Parametr ten nalezy stosowac ostroznie, gdyz im wyzsza
jest jego wartosé, tym mniej precyzyjne jest wykrywanie zmian oswietlenia i cieni.
Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego obrazu, ktére wskazuje
pierwszy plan.

+ Detekcja wysokosci: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku kamery jako
ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w podanym
zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich
obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
podstawie jego gornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego
obrazu, ktdre wskazuje pierwszy plan.

« Zrozwijanej listy wybierz obrotowa symetrie obrabianego przedmiotu.
Obrotowa symetria definiuje liczbe réznych orientacji, w ktérych obrys obrabianego
przedmiotu wyglada tak samo. Np. wybierz Symetrie prostokatna, jesli przedmiot ma
ksztatt prostokatny, lub Symetrie kwadratowa, jesli ma ksztatt kwadratowy lub gwiazdy
o czterech wierzchotkach. W tabeli ponizej podano szereg przyktadow.

Rodzaje symetrii Prawidtowe przyktady: Nieprawidtowe przyktady:

Bez symetrii ol L] A A

Symetria okragta ®0 A
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Rodzaje symetrii

Prawidiowe przyktady:

Nieprawidtowe przyktady:

Symetria prostokatna = Il )4 ’
Symetria tréjkatna AYA
Symetria kwadratowa XX

Symetria pieciokatna

® %

Symetria szesciokatna

@ *x

UWAGA:

Symetria obrotowa definiuje liczbe unikatowych punktdw pobierania

przedmiotu. Jest odmienna od symetrii pozostatych rodzajéw. Przedmioty z
liniami symetrii nie zawsze maja jakgkolwiek symetrie obrotowsa.

. Naciénij ©.
Na obrazie pokazywany jest obrabiany przedmiot.

S 2 ¢ & H

Ruch

M
ove 1 ¥ Robot Program

‘Waypoint 2 @ v Eyeslocate

Direction 3 =| <empty>
Wait

Set

Popup

Halt

Comment

A
Folder

Nacisnij ©.
Jesli wybrana metoda bazuje wewnetrznych cechach obrabianego przedmiotu, przejdz do
Task Using Detection by the Workpiece's Inner Features.

Jesli wybrana metoda bazuje na obrysie obrabianego przedmiotu, przejdz do Task Using
Detection by the Workpiece's Outline.

Q _ Grafika Zmienne

Eyes Locate

O Wyjdz  @rovot

Metoda » Widok kamery » Obrabiany przedmiot p Zadanie

Naucz nowego obrabianego przedmiotu w tym zadaniu lub wybierz istniejacy

obrabiany przedmiot z listy.

| Dodaj obrabiany przedmiot

‘Wybierz obrabiany przedmiot
3 example_wp ~

example_wp

Proces mozna powtarzad, aby nauczyc¢ wiecej obrabianych przedmiotéw.
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11/4. Zadanie

Zadanie mozna ustawic, aby wykrywato jeden rodzaj obrabianych przedmiotdw lub kilka z
nich.

11/4.1 Zadanie z detekcjg na podstawie koloru i rozmiaru

W podawanym widoku kamery mozna zobaczyc¢ wykryte obrabiane przedmioty z ich
ramkami wspdtrzednych pobierania.

Nacisnij 7 , aby pobrac probke koloru obrabianego przedmiotu, a nastepnie przycisnij na
obrazie obiekt, ktéry ma zostac wykryty.

x
v Podstawowe Q - Grafika Zmienne

Move

1 v Robot Program

Waypoint 2 ¢ v Eyes Locate Eyes Locate

Direction 3 =) <emply

o Wyjdz emhn?
Metoda p» Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
‘Wykryj zgdany obrabiany przedmiot poprzez prébkowanie koloru
Set Wcignil przycisk, a nastepnie przedmiot na obrazie. Sprawd?, czy
obrabiany przedmiot jest wykrywany w catej wyréznionej strefie

Wait

Popup
Halt
Comment

Al
Folder

|

Przycisk s umozliwia automatyczna regulacje parametréw odcienia, nasycenia i jasnosci
przedmiotdw.
Delikatnie wyreguluj zakresy odcienia, nasycenia i jasnosci w trybie recznym korzystajac z

ustawien zaawansowanych, jesli funkcja prébkowania nie zapewnia optymalnych wynikow.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie z6ttym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy dopasowac narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciggniecie kazdego punktu na nowg pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie z6ta strefa, wskazujgc, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

Jesli w obszarze zainteresowania wykryto wszystkie przedmioty, przejdz do Finish
Configuration.

Opcjonalnie mozna wyregulowac detekcje stosujgc parametry zaawansowane. Nacisnij
o+ .7 7 . P

, aby przejs¢ do zaawansowanych ustawien.

Regulacja parametréow odcienia, nasycenia i jasnosci.

@robot
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Move
1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate Eyes Locate

Direction 3 =| <empty> O wyjdz

Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (1/6)

Set

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
minH o maxH 180

Halt o Poblerz zewnetrzny zakres
orcienia

Popup

Comment

A I
Folder

2 CXBRTZ

@ e

Parametry odcienia, nasycenia i jasnosci okreslajg, ktére obiekty zostang wykryte w

zadaniu Eyes:

+ minH i maxH: Wskazuje, ktdry zakres koloréw bedzie uznawany za czesc pierwszego
planu. Uzyj opcji Pobierz zewnetrzny zakres odcienia, jesli chcesz wybrac¢ zewnetrzny

zakres kolordow.

+ minS i maxS: Wskazuje, jak intensywne muszg byc¢ kolory obrabianych przedmiotdw,
aby uznac pierwszy plan. Im wyzsze nasycenie, tym intensywniejszy jest dany kolor.

Np.: czysta czerwien ma wyzsze nasycenie niz réz.

« minL i maxL: Wskazuje jasnosc¢ kazdego piksela w obrazie. Wyzsza jasnosc¢ wskazuje
biate i jasne kolory. Czern i ciemne kolory posiadajg niskie wartosci jasnosci. Ten
parametr moze byc¢ stosowany do rozrdznienia przedmiotdw bez koloru, tzn. czarnych,

biatych oraz réznych odcieni szarosci.

Odmoéw: Umozliwia przechodzenie pomiedzy pierwszym planem i ttem na obrazie.
Funkcja przydatna do wykrywania réznych obiektéw na jednolitym tle, wystarczy
ustawi¢ poprzednie parametry, uznajac tto za obiekt, a nastepnie uzyc¢ parametru

negacji i wszystkie obiekty w tle zostang wykryte.

. Nacisnij @,

«  Wyreguluj detekcje, ustawiajac parametry Minimalny obszar blob, Maksymalny obszar

blob, Detekcja wysokosci, i Detekcja wysokosci.
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Move
1 ¥ Robot Program

‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate
3 = <empty>

Eyes Locate

Direction O Wyjdz @)oot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (4/6)
Minimalny obszar blob Maksymalny obszar blob

Popup 200.0 mm? 250000 mMM?

Wait

Set

Halt Detekcja wysokoscl Detelccja wysokosci
o mm 600 MM
Comment

' I
Folder

49 O XEBRT

Obszar blob: Wybiera zakres wielkosci obiektéw wykrywanych w milimetrach

kwadratowych.

Detekcja wysokosci: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku kamery jako
ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w podanym

zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich

obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
podstawie jego gdornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego

obrazu, ktdre wskazuje pierwszy plan.

Nacisnij @
Wyreguluj detekcje, ustawiajgc parametry Odlegtosé chwytak (mm), Priorytet
pochwytywania, and Wybierz statg orientacje.

Move
1 v Robot Program
: Eyes Locate

Waypoint 2 ¢ Vv Eyeslocate y

Direction 3 =l <empty> O Wyjdz  @robet

Wait Metoda p» Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Parametry zaawansowane (5/6)

Set Qdlegtosé chwytak (mm) Priorytet pochwytywania

s o mm

Halt [] Wybierz stata orientacje

Comment

A
Folder
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+ Odlegtos¢ chwytak (mm): Wartos¢ wolnej przestrzeni wokdét przedmiotu wymagana
dla jego detekcji podana w [mm]. Parametr ten mozna stosowac, aby zagwarantowac,
ze chwytak bedzie w stanie pochwycic¢ przedmiot.

+ Priorytet pochwytywania: Ta opcja definiuje, w jakiej kolejnosci obrabiane przedmioty
sg pobierane, w zaleznosci od ich pozycji na obrazie. Pierwszy obrabiany przedmiot
jest zaznaczany na obrazie na biato.

+  Woybierz stata orientacje: Po aktywowaniu orientacja wykrywanych przedmiotéw
bedzie stata dla wybranej ptaszczyzny widoku kamery. Funkcje mozna stosowac, aby
uniknac niepotrzebnych obrotdw chwytaka, jesli przedmioty moga byc pobierany przy
dowolnej orientacji.

. Naciénij ©.

«  Wyreguluj przesuniecie pobierania i obrét wszystkich obrabianych przedmiotéw. Jesli
obrabiane przedmioty znajduja sie w obszarze zainteresowania, pozycja pobierania i
orientacja sg pokazywane na obrazie. Osie XY, Z s wyswietlane jako linie odpowiednio
czerwone, zielone i niebieskie. Jesli obrabiany przedmiot naktada sie na odcinki osi w
przestrzeni 3D, sa one wyswietlane w ciemniejszym kolorze.

RIS 2 & L H

stalacia  Ruch atwy

V Podstawowe Q - Grafika Zmienne

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ Vv Eyeslocate
Direction 3 =l <empty O Wyjdz  @rooet
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (6/6)

Eyes Locate

Wait
Set
X omm Y omm Z omm
Popup
X o-° Y o~ rZ o °
Halt

Comment

A I

Folder

TR BSRSE- Nl =

UWAGA:

W pierwotnej ramce wykrytych przedmiotdw stosowane sg przesuniecia.
Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest péZniejsze
dopasowanie przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

Mozna dopasowacd obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie zéttym
tréjkatem. Aby zmienié obszar zainteresowania, nalezy dopasowacd narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciagniecie kazdego punktu na nowa pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie z6tta strefa, wskazujgc, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

Zaleca sie przetestowanie zadania w catej strefie roboczej poprzez przesuniecie
obrabianego przedmiotu do obszaru zainteresowania i sprawdzenie, czy jest prawidtowo
wykrywany oraz sortowany we wszystkich pozycjach.

« Nacisnij © i przejdz na pierwsza strone Task Using Detection by Color and Size.
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11/4.2 Zadanie z wykrywaniem na podstawie wewnetrznych cech obrabianych
przedmiotow

+ W podawanym widoku kamery mozna zobaczyc wykryte obrabiane przedmioty z ich
osiami i numerami.
Sprawdz, czy obrabiany przedmiot jest wykrywany w catym obszarze zainteresowania.

Jesli tak, kliknij i przejdz do Finish Configuration.

Ruch Dziennil ' *

Move
1 v Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate Eyes Locate

Direction 3 =| <empty>

O Wyjdz  @rovot

Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Set

SprawdZ, czy obrabiane przedmioty sq wykrywane w catej
wyréznionej strefie

Popup
Halt

Comment

A
Folder

« Opcjonalnie mozna wyregulowac detekcje stosujgc parametry zaawansowane. Nacisnij

+ g .
, aby przejs¢ do zaawansowanych ustawien.

+  Wyreguluj detekcje, ustawiajac parametry Prég wykrywania, Minimalna sita cechy,
Maksymalna liczba przedmiotow, i Kolor jest istotny.

Mi
ove 1 ¥ Robot Program

; Eyes Locate
‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate Y
Direction 3 =] <emply> O Wyjdz  @robot
Wait Metoda p» Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Parametry zaawansowane (1/3)
Prég wykrywania Minimalna sita cechy

Popup 50 % 0.85

Set

Halt Maksymalna liczba przedmiotdw

[IKolor jest istotny

Comment

A
Folder

+ Prég wykrywania: Definiuje wartos¢ podobienstwa wymaganag dla akceptacji
wykrywanych przedmiotdw jako prawidtowo wykrytych. Po ustawieniu wartosci
maksymalnej tylko identyczne przedmioty bedg wykrywane przez Eyes. Po ustawieniu
wartosci minimalnej moga wystapic¢ wyniki fatszywie pozytywne.

37



TRYB DZIALANIA @ robot

+ Minimalna sita cechy: Definiuje zakres, w ktdrym urzadzenie Eyes bierze pod uwage
krawedzie przedmiotéw. Niskie wartosci moga powodowac wykrywanie
nieistniejgcych cech pod wptywem szumu na obrazie. Wysokie wartosci moga
generowac fatszywie negatywne wyniki, gdyz niektére cechy przedmiotdw sa
pomijane. Patrz ponizszy przyktad, w ktérym pokazano niewystarczajgce cechy, cech
na dobrym poziomi i cechy nadmierne/z szumem.

Nadmierne Niewystarczajgce

+ Maksymalna liczba przedmiotéw: Ten parametr okresla maksymalna liczbe
przedmiotdéw przewidywanag w ramach jednej operacji detekcji. Nizsze wartosci
powoduja skrdcenie czasu przetwarzania.

» Kolor jest istotny (Funkcja uzyteczna w razie czesci o podobnych ksztattach) Wybierz,
jesli program ma rozrdzniac¢ obrabiane przedmioty o tym samym ksztatcie
zewnetrznym, ale o réznych kolorach (metoda wykrywania nie zmienia sig, tylko
kryterium sortowania).

. Naciénij @,
«  Wyreguluj detekcje, ustawiajac parametry Priorytet pochwytywania and the Odlegtos¢
chwytak (mm).

RS 2 + QM

stalaca __Ruch ey

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate

3 = <empty ,
e O wyjdz  @ovot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Eyes Locate

Direction

Wait
Parametry zaawansowane (2/3)

Set Odlegtos¢ chwytalc (mm) Priorytet pochwytywania

Halt

Comment

A 13
Folder

L R ARSE N:N §=

» Priorytet pochwytywania (Obrabiane przedmioty zaznaczono na biato beda
pobierane jako pierwsze): Ta opcja definiuje, w jakiej kolejnosci obrabiane przedmioty
sg pobierane, w zaleznosci od ich pozycji na obrazie. Pierwszy obrabiany przedmiot
jest zaznaczany na obrazie na biato.

+ Odlegtos¢ chwytak (mm) (mm): Podana w milimetrach wartos¢ wolnej przestrzeni
wokdt przedmiotu wymagana dla jego detekcji. Parametr ten jest uzyteczny, aby
zagwarantowad, ze chwytak bedzie w stanie pochwycic¢ przedmiot.

. Naciénij @,
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«  Wyreguluj przesuniecie pobierania i obrét wszystkich obrabianych przedmiotow. Wybierz
obrabiany przedmiot z rozwijanej listy i ustaw parametry dla danego obrabianego
przedmiotu.

Jesli pozycja pobierania obrabianego przedmiotu znajduje sie w obszarze
zainteresowania, pozycja pobierania i osie sg pokazywane w natozeniu. Osie XY, Z sg
wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone, zielone i niebieskie. Jesli na odcinki osi
naktada sie obrabiany przedmiot, sg one wyswietlane w ciemniejszym kolorze.

* 2.
L .
Q - Grafika Zmienne

Move

Waypoint

Direction

Wait

Set

1 ¥ Robot Program
Eyes Locate
2 @ v Eyeslocate y

3 =] <empty>
e O Wyjdz @)oot

Metoda » Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Parametry zaawansowane (3/3)

olerz obrabiany przedr X mm Y mm Z mm

Popup Nie wybrano obr... ¥ | x| ° ry ° rZ

Halt

Comment

A
Folder

UWAGA:
W nieobracanej ramce obrabianego przedmiotu stosowane sg

przesuniecia. Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest pdZniejsze
dopasowanie przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie zottym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy dopasowac narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciggniecie kazdego punktu na nowg pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie zo6tta strefa, wskazujac, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

UWAGA:
Kazdy z obrabianych przedmiotdw jest zapisywany przy uzyciu

definiujgcego przedmiot widoku kamery. Mozna sortowac tylko obrabiane
przedmioty w ramach jednego widoku kamery.

« Nacisnij 0 i przejdZ na pierwsza strone Task Using Detection by the Workpiece's Inner
Features.
11/4.3 Zadanie z detekcjg na podstawie obrysu obrabianych przedmiotow

« W podawanym widoku kamery mozna zobaczyc wykryte obrabiane przedmioty z ich
osiami i numerami.
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Sprawdz, czy obrabiany przedmiot jest wykrywany w catym obszarze zainteresowania.
Jesli tak, kliknij i przejdz do Finish Configuration.

V Podstawowe Q _ Grafika Zmienne

Move
1 ¥ Robot Program
‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate Eyes Locate
Direction 3 =/ <emply= O Wyjdz  @rovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Set

Popu Sprawd?, czy obrabiane przedmioty sq wykrywane w catej
pup wyréznionej strefie,
Halt

Comment

A
Folder

| [2¥ ]
i} o)

« Opcjonalnie mozna wyregulowac detekcje stosujgc parametry zaawansowane. Nacisnij

, aby przejsc¢ do zaawansowanych ustawien.

«  Wyreguluj detekcje, ustawiajgc parametry Detekcja wysokosci, Detekcja wysokosci,
Czutosc tta i Kolor jest istotny.

.

LT 1 ¥ Robot Program E L t
Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate yes Locate
Direction 2 = <empty> O Wwyjdz  @rovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (1/3)
el Detekecja wysokosci Detelccja wysokosci
Popup o mm 600 MM

Czutosé tta
Halt o [1Kolor jest istotny
0%
Comment

A
Folder

+ Czutosc tta: Ten parametr umozliwia detekcje obrabianych przedmiotdw, ktére maja
kolor podobny do koloru tta. Parametr ten nalezy stosowac ostroznie, gdyz im wyzsza
jest jego wartos¢, tym mniej precyzyjne jest wykrywanie zmian oswietlenia i cieni.
Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego obrazu, ktére wskazuje
pierwszy plan.

+ Detekcja wysokosci: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku kamery jako
ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w podanym
zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich
obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
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podstawie jego gornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego
obrazu, ktdére wskazuje pierwszy plan.

Kolor jest istotny: Wybierz, jesli program ma rozrézniac obrabiane przedmioty o tym
samym ksztatcie zewnetrznym, ale o réznych kolorach (metoda wykrywania nie
zmienia sie, tylko kryterium sortowania).

« Nacisnij 0
Wyreguluj detekcje, ustawiajac parametry Uzyj ustawionej wysokosci pobierania,
Priorytet pochwytywania, and Odlegtos¢ chwytak (mm).

- A = L= g Mowy..  Otwérz.  Zapisz
tawowe Q - Grafika Zmienne

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate
Direction 2 =) <emply O Wyjdz @)oot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (2/3)

Eyes Locate

Wait

Set Odlegtosé chwytalc (mm) Priorytet pochwytywania

Halt

[ U2y ustawione) wysokosci
nohierania

Comment

A I
Folder

Uzyj ustawionej wysokosci pobierania: Po wyborze wartos¢ O mm zostaje uznana za
wysokosc¢ obrabianego przedmiotu, a pozycja jest podawana w ptaszczyznie widoku
kamery.

Priorytet pochwytywania: Definiuje, w jakiej kolejnosci obrabiane przedmioty sg
pobierane, w zaleznosci od ich pozycji na obrazie. Pierwszy obrabiany przedmiot jest
zaznaczany na obrazie na biato.

Odlegtosé chwytak (mm): Wartosc¢ wolnej przestrzeni wokét przedmiotu wymagana
dla jego detekcji podana w [mm]. Parametr ten mozna stosowac, aby zagwarantowac,
ze chwytak bedzie w stanie pochwyci¢ przedmiot.

Nacisnij 0’

Wyreguluj przesuniecie pobierania i obrdt wszystkich obrabianych przedmiotéw. Wybierz
obrabiany przedmiot z rozwijanej listy i ustaw parametry dla danego obrabianego
przedmiotu.

Jesli pozycja pobierania obrabianego przedmiotu znajduje sie w obszarze
zainteresowania, pozycja pobierania i osie sg pokazywane w natozeniu. Osie XY, Z sg
wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone, zielone i niebieskie. Jesli na odcinki osi
naktada sie obrabiany przedmiot, sg one wyswietlane w ciemniejszym kolorze.

@robot

a1
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M
ove 1 ¥ Robot Program Eyes Locate
‘Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate y
Direction 2 =) <emply> O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (3/3}
Set
Popup olerz obrabiany przedr X mm Y mm Z mm
Halt Nie wybrano obr... ¥ | rx| ° ry @ rz
Comment
A
Folder
> Szablony

UWAGA:

W nieobracanej ramce obrabianego przedmiotu stosowane sa
przesuniecia. Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest pdZniejsze
dopasowanie przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie zdttym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy wyregulowac jego wszystkie
narozniki. Wybierz naroznik przy pomocy przyciskéw obok podawanego widoku kamery i
kliknij na obraz, aby zaznaczyc¢ nowa pozycje.

UWAGA:

Kazdy z obrabianych przedmiotdw jest zapisywany przy uzyciu
definiujgcego przedmiot widoku kamery. Mozna sortowac tylko obrabiane
przedmioty w ramach jednego widoku kamery.

« Nacisnij © i przejdz na pierwsza strone Task Using Detection by the Workpiece's
Outline.

11/5. Zakonczenie ustawiania

« Zakonczono ustawianie funkcji detekcji przedmiotdw przez urzadzenie Eyes.
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Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Eyeslocate Eyes Locate
3 =| <empty>

Direction o O Wyjdz @)oot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Set

Popup Eyes ane przedmioty sg wykrywane w catej

Halt Pomyginie slkonfigurowano zadanie

Eyes. Czy chcesz je zapisad, aby
kontynuowac?

Comment

A
Folder

« Nacisnij Tak , aby zapisac i wyjs¢ z ustawiania zadania.

Ustawianie Eyes z poziomu programu robota

Polecenie Eyes Locate jest uzywane do uruchamiania zadanie Eyes wykrywajgcego
obrabiane przedmioty. Normalnie polecenie to jest stosowane z poleceniem Eyes Get
Workpiece, stosujgc drugie z polecen jako podrzedne.

UWAGA:

Jesli kamera jest zamontowana do nadgarstka robota, widok kamery jest
przypisany do potozenia robota. Przed uzyciem Eyes Locate wymagane jest
przesuniecie robota do zapisanego potozenia robota dla wtasciwego widoku
kamery. W razie montazu poza robotem upewnij sig, ze robot nie zastania
kamery.

Po wydaniu polecenia Eyes Locate urzadzenie Eyes probuje zidentyfikowad obrabiane
przedmioty zdefiniowane w wybranym zadaniu Eyes. Poszczegdlne funkcje objasniono
ponizej.
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Dziennik

M
ove 1 ¥ Robeot Program Eves Locate
Waypoint 2 9w y
Direction 8 =/ <emply= Eyes Locate (@)robot
i Zadanie Ustawienia lok...
Wait Wyblerz zadanie
N - [
Set Nowe O s @
zadanie . o
Popup 7 | | i

Halt
Comment
A I
Folder
» Zaawansowane

) URCaps

49 T XBRETZ

O Normalny

Wybierz zadanie Eyes

Uzytkownik moze wybrac program Eyes z rozwijanego menu. Jesli nie wybrano programu
rozwijane menu jest zaznaczone czerwong ramka, a polecenie Eyes Locate jest
niekompletne, jak przedstawiono ponizej.

Y Eyes Locate

Po wyborze zadania rozwijane menu jest zaznaczone zielong ramka, a wezet Eyes Locate
jest kompletny i zostaje wyswietlone Przekaz z kamery z kamery.

Przekaz z kamery

Bedzie w nim wyswietlany podawany w czasie rzeczywistym widok urzadzenia Eyes. Wykryte
obrabiane przedmioty z wybranego w zadania sg wyswietlane w czasie rzeczywistym.

Ustawienia

Aby wyswietli¢ nowa strone z ustawieniem programu, kliknij Q
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t:

ruchorn [SRREgRam | Instalacja

Move
1 ¥ Robeot Program Eves Locate
Waypoint 2 ¢ ¥ Eyes Locate y
Direction 8 =/ <emply= @ Ustawienia ({)robot
Wait Wyprébuj ponownie ustawienia PoloZenie widoku kamery
Set @ Wyproébuj raz O Wiacz ruch do potozenia widolku
lcamery
Wyprdébuj przez

Popu

a O 15 Joint Speed Joint Acceleration
Halt 60.0 °/s 80.0 °/s?

O Wyprébuj na zawsze
Comment Przejdz do polozenia widoku...
I I

Folder ] '

) Zaawansowane N
One Shot Detection

) Szablony [I'wiacz

) URCaps ?
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O Normalny dikos¢ (—— 1 00 % ° o O Sy'm‘n.l\an:ja.

Wyprébuj ponownie ustawienia

Uzytkownik moze wybrad, jak dtugo polecenie Eyes Locate bedzie usitowato lokalizowad
obrabiane przedmioty. Dostepne sg nastepujgce opcje:

+  Wyprdbuj raz: Polecenie Eyes Locate podejmie tylko jedna probe.
+  Wyprobuj przez (s): Uzytkownik moze wybrac, przez ile sekund polecenie Eyes Locate
bedzie usitowato lokalizowac obrabiane przedmioty.

«  Wyprobuj na zawsze: Polecenie Eyes Locate nigdy nie wstrzyma prob lokalizacji
obrabianych przedmiotdéw.

One Shot Detection

Po wtaczeniu system Eyes bedzie natychmiast prébowat identyfikowac wszystkie docelowe
przedmioty obrabiane i zapisywat ich potozenie i rodzaj. Sekcja programu w wezZle Eyes
Locate uruchomi operacje tyle razy, ile razy urzadzenie Eyes wykrywato obrabiane
przedmioty. W ten sposdéb mozliwa jest obrobka wszystkich przedmiotéow bez koniecznosci
uzyskiwania wiekszej liczby obrazdéw, a tym samym skrdcenie czasu cyklu.

Potozenie widoku kamery

Po wtaczeniu Eyes Locate robot jest przemieszczany do powigzanego potozenia widoku
kamery w wybranym zadaniu. Potozenie widoku kamery zostaje zapisane podczas tworzenia
widoku kamery dla aplikacji. Stosowany jest ruch osiowy. Mozna regulowac predkosc ruchu
osiowego i przyspieszenie ruchu osiowego.

Edycja przesuniecia pobierania

Aby wyswietli¢ nowa strone z ustawieniem Przesuniecie pobierania kliknij
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Move

1 v Robot Program Eyes Locate

Waypoint 2 ¢ v Eyes Locate
. . 3 ? Y E Get Worl
Direction yes et Workplece @ Edycja przesuniecia pobierania (@)oot
4 a= EyesWorkpCount:=eyes worky o . .
Wait — - Przesuniecie pobierania
5 == Eves\WorkpPose:=eyes workp_
Set 6 == EyesWorkpiece:=eyes_workp_t Brak obrabiane... ¥ u X mm Y mm  Z mm
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Halt 9 ¢ 4 Move| Przekaz z kamery
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g 11 9+ Movel I
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O Normalny

Przesuniecie pobierania

W pierwszym rozwijanym menu uzytkownik moze wybrad, ktére przesuniecia pobierania i
obrotu obrabianego przedmiotu majag by¢ edytowane. Jesli pozycja pobierania obrabianego
przedmiotu znajduje sie w obszarze zainteresowania, pozycja pobierania i osie sg
pokazywane w widoku kamery. Osie XY, Z sg wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone,
zielone i niebieskie. Jesli obrabiany przedmiot/powierzchnia naktada sie na odcinki osi, sg
one wyswietlane w ciemniejszym kolorze.

UWAGA:

W nieobracanej ramce obrabianego przedmiotu stosowane sg przesuniecia.
Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest péZniejsze dopasowanie
przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

Te przesuniecia pobierania moga by¢ réwniez modyfikowane w programie Web Client i
dotycza tylko wybranego typu obrabianego przedmiotu w wybranym zadaniu.

OSTRZEZENIE:

Przycisniecie III symuluje operacje pobierania poprzez przesuniecie robota
do wykrytego przedmiotu.

Funkcja ta moze byc¢ stosowana do sprawdzania, czy przesuniecia pobierania sa prawidtowe
dla aplikacji. W drugim rozwijanym menu mozna wybrac¢ TCP dla tego ruchu. W przypadku
pracy z 1 chwytakiem OnRobot_Single nalezy uzy¢ OnRobot_Dual_1lub OnRobot_Dual_2 w
przypadku pracy z podwdjng zmieniarka Dual Quick Changer.
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Dane dla wartosci réznych osi X, Y i Z oraz ich obrotdw rX, rY i rZ mozna edytowac,
naciskajac na pole wprowadzania danych i wybierajac nowa wartos¢. Zmiany zostaja
automatycznie wyswietlone w podawaniu przez kamere.

5.1.1.3. Kontrola Eyes

Ustaw aplikacje kontroli przedmiotu Eyes w Web Client

UWAGA:
Kazdy z obrabianych przedmiotdw jest zapisywany przy uzyciu definiujagcego
przedmiot widoku kamery.

I. Wybierz istniejace zadanie Eyes

W pozycji Zadanie wybierz istniejgce juz zadanie Eyes z rozwijanej listy.

Jesli chcesz edytowacd zadanie Eyes, nacisnij /. Aby skasowacd zadanie Eyes, nacisnij .

aca__ Ruch Wetwy __Dzienri g ot 1
Move
1 v Robot Program
: Kontrola Eyes
Waypoint 2 o v 4
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Il. Utworz nowe zadanie Eyes

W pozycji Zadanie nacisnij Nowe zadanie , aby utworzy¢ nowe zadanie Eyes.

@robot
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Move
1 ¥ Robot Program

: Kontrola Eyes
Waypoink 2 o v y
Direction E - <empty> Kontrola Eyes (f)robot
Wait Zadani Ustawienie ko...
= Wyblerz zadanie
Set Nowe Nie wybrano zadnego zadania_~ [
zadanie W '0

Popup V4 |
Halt
Comment . .

a I Uzy] Byes do kontroli jakosci obrakianych przedmiotdw.
Folder

11/1. Metoda

.

Wprowadz nazwe obrabianego przedmiotu w polu Nazwa zadania .

Q - Grafika Zmienne

Move
1 ¥ Robot Program

; Kontrola Eyes
‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes| Yy
Direction E = <empty> O Wyjdz @bt
Wait Metoda » Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Set ‘Wybierz metode | nazwe zadania
Popup Kontrola wedtug obrysu ontrola wedlug wewnetrznych cech

® Kontrola obrysu « Kontrola wewnetrznych

Halt @ Ogéina kontrola koloru ) cech
@ Szybka detekcja & | @ Wykrywa defekty krawedzi
Comment ) ® Wykrywa defekty koloru
a [ < « Wewngtrzna wyré zniona
Folder trof

Mozna wybrac jedna z nastepujacych metod kontroli:

- Kontrola wedtug obrysu obrabianego przedmiotu

Ta metod pozwala kontrolowac obrys i ogdlny kolor obrabianych przedmiotdw.

« Kontrola wedtug cech wewnetrznych obrabialnego przedmiotu

Ta metoda bazuje na wybranym kolorze i wewnetrznych cechach przedmiotu, takich

jak otwory, krawedzie i tym podobne. Mozna dodawad wewnetrzng strefe

zainteresowania, aby wskazac gdzie ma sie koncentrowac program kontroli.

W ponizszej tabeli podano zestawienie metod.
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Metoda Wartosci sity Limity
. Wymaga ustawienia kilku » Nie umozliwia kontroli
Obrys < wewnetrznych cech
. parametrow .
obrabianego - i ki6tki przedmiotu
przedmiotu apewnia krotki czas + Nie obstuguje pobliskich lub
cyklu . . .
stykajacych sie przedmiotow
» Dostepna jest wyrdzniona . W przypadku wysokich
strefa L ) .
) . przedmiotow na wynik kontroli
Wewnetrzne +  Moze kontrolowac moze mie¢ wptyw
cechy przedmioty z - znieksztatcenie perspektywy
obrabianego wewnetrznymi . . L
. o « Nie obstuguje pobliskich lub
przedmiotu uszkodzeniami . . s
stykajacych sie przedmiotow
- Kontrola koloru odbywa . .
S - « Zapewnia zmienny czas cyklu
sie piksel po pikselu

« Jesli nie wybrano widoku kamery e

11/2. Widok kamery

Widok kamery to strefa, w ktdérej system Eyes wykrywa obrabiane przedmioty. Strefa ta
powinna stanowic ptaska powierzchnie, a kolor jej tta powinien wyraznie odrézniac sie od
koloru obrabianych przedmiotdw, ktére majg by¢ wykrywane. System Eyes jest odporny na
zmiany oswietlenia, ale zaleca sie, aby w widoku kamery ograniczy¢ zmiany oswietlenia,
cienia lub ostre odbicia.

Umiesc¢ kamere w pozycji tak rownolegtej wobec powierzchni, jak jest to mozliwe.

« Aby zastosowac istniejgcy widok kamery, wybierz go z rozwijanej listy i przycisnij o
Aby utworzy¢ nowy widok kamery, nacisnijDodaj widok kamery.

M

Ruch

Move

1 ¥ Robot Program
2 ¢ v Kontrola Eves

Waypoint
Direction &
Wait

Set

Popup
Halt
Comment

A
Folder

+  Wybierz widok kamery, jaki chcesz uzy¢

= <empty>

Dziennik

omy..  Otmérs.  Zapisz
Q - Grafika Zmienne

Kontrola Eyes
O Wyjdz  [@rovot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p» Zadanie
Dodaj nowy Iub wybierz istniejacy widok kamery

Dodaj widok kamery

Wybierz widok kamery

Nie wybrano widok... ¥ O

Przejdz do
potozenia widoku
kamery

W przypadku aplikacji zwigzanych z kontrola, Eyes obstuguje dwa rodzaje widokdw
kamery w zaleznosci od odlegtosci miedzy przedmiotami a kamera.
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+ Standardowy widok kamery: Kamere nalezy umiesci¢ w odlegtosci od 400 mm do
1000 mm od przedmiotéw. W przypadku korzystania z tego typu kontroli, dostepna
bedzie pozycja 3D obiektu, jednak poziom szczegdtdw, ktére maja byc kontrolowane,
jest wiekszy.

+  Widok kamery ze zblizeniem: Kamery nie mozna umiesci¢ w odlegtosci mniejszej niz
50 mm od przedmiotdw. Odlegtos¢ 50 mm pomiedzy przedmiotem a kamerg pozwala
na kontrole najdrobniejszych szczegdtdw konturu. W tej odlegtosci nie mozna jednak
wygenerowac informacji o gtebokosci, a pozycja kontrolowanego obrabianego
przedmiotu nie bedzie zawierac informacji o jego wysokosci.

i

UWAGA:

Standardowe widoki kamery moga by¢ stosowane w aplikacjach
Lokalizacja przedmiotu. Podobnie, widoki kamer do lokalizacji przedmiotu
moga byc¢ wykorzystywane jako standardowe widoki kamer do zastosowan
kontroli.

Uruchom | Biggram | inctaiaca  ud
V Podstawowe

Move
‘Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

) Szablony

Moy Grmm.
Q _ Grafika Zmienne

1 ¥ Robot Program

2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes

3 =| <empty>
smes O wyjdz  @ovot

Metoda p Widol kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

(
1 1

' R SRS Nl =

Symulacja .

Nacisnij @
Na ekranie wyswietlany jest biezgcy widok kamery.

Wewnetrzne narozniki uktadu powinny by¢ zaznaczone na zielono, jesli zostat on
prawidtowo wykryty. Strefa robocza urzadzenia Eyes nie jest ograniczona do obszaru w
zasiegu ptyty kalibrujacej.
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Ruch

Comment

L0 1 ¥ Robot Program
‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes
Direction 3 =| <empty> O Wyjdz @)oot
Wait Metoda p Widol kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Ustawianie ptaszczyzny widoku kamery. Uzyj ptytki kalibracyjnej.
Set Ekspozyda a0 Balans biel a0%

Halt Swiatio 1 Swiatio 2

A
Folder

Jesli jest to wymagane, wyreguluj obraz korzystajac z parametrow Ekspozycja i Balans
bieli. Np. uktad nie zostat wykryty lub kolor obrazu nie odpowiada rzeczywistemu. Uzyj pdl
do wprowadzania wartosci, aby zmieni¢ parametry.

Ustaw parametry Ekspozycja and the Balans bieli i zwré¢ uwage na to, jak wptywaja

na podawany widok kamery.

Ustaw parametr Ekspozycja, aby obraz nie byt ani przesycony ani niewyrazny (nie
biate przedmioty nie sg widoczne jako biate, przedmioty nie czarne nie sg widoczne

jako czarne) a jasnosc tta i ptyta kalibracyjna sg mniej wiecej pokazywane prawidtowo.

Ustaw parametr Balans bieli, aby kolory byty odwzorowywane na obrazie podobnie

do rzeczywistych.

Jesli stosujesz Eyes Lighting Kit intensywnosc¢ dwdéch swiatet mozna niezaleznie
regulowad, aby poprawi¢ warunki oswietlenia w ramach aplikacji. Uzyj parametréw
Swiatto 1i Swiatto 2, aby wyregulowac intensywnosc¢ swiatet.

UWAGA:
Aby uniknac poboru zbyt duzej mocy z modutu Eye Box, taczna

intensywnosc¢ dwdch swiatet jest ograniczona do 100%. Jesli intensywnosdé

Zastosowanie Eyes Lighting Kit w ramach kontroli umozliwia, co nastepuje:

jednego ze sSwiatet przekracza maksymalny poziom, intensywnosc¢

drugiego swiatta zostaje automatycznie obnizona.

Zmniejszenie zaleznosci od zewnetrznych Zrédet swiatta.
Wyeliminowanie cieni rzucanych przez operatoréow lub przedmioty.
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UWAGA:
W przypadku pracy z potyskliwymi przedmiotami lub ttami zaleca sie

zamontowac swiatto poza kamera.

Po zmianie intensywnosci swiatta moze by¢ wymagane ponowne
wyregulowanie Ekspozycja i Balans bieli. Ekspozycja W przypadku
wysokich wartosci intensywnosci wartosci moga by¢ bardzo niskie.

Nacisnij ©.

Usun ptyte kalibracyjnag i upewnij sie, ze w widoku kamery nie znajduja sie zadne
przedmioty. Zapewnij, aby w odwzorowywanej strefie nie byto cieni rzucanych przez
elementy spoza niej.

mE2+QH

jogram | instalaca__Ruch iy Driennik

¢ Nowy. Otworz. Zapisz.
= N

Move

1 ¥ Robot Program
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A 3 - <empty
Direction SmPe O wyjdz  @ovor
Wait Metoda p Widol lkamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Set Usuri wzdr kalibracji | upewnij sie, ze w widoku kamery nie
znajduja sie zadne czesci
Popup

Halt

Nazwa widoku kamery |

Comment

A 13
Folder

> zomarconme
> sy
> i

[o]

O e
Nacisnij .

11/3. Obrabiany przedmiot

System odwzorowuje jedng strone obrabianego przedmiotu.

UWAGA:
W przypadku wiekszosci zastosowan obstuga przedmiotéw lezacych na tej

samej stronie wystarcza. Jesli system wykryje przedmiot lezgcy na innych
stronach wymagane jest utworzenie kilku odwzorowan przedmiotu, po jednym
dla kazdej ze stron. Np. przedmiot prostokatny moze miec szesc réznych
modeli, ale tylko trzy unikatowe. Cylinder moze miec tylko dwa unikatowe
modele. W przypadku wiekszosci zastosowarn wymagana jest tylko jedna
konfiguracja dla kazdego fizycznego przedmiotu obrabianego.

Aby zastosowac uprzednio nauczony widok kamery, wybierz go z rozwijanej listy i
przycisnij ]

Aby nauczy¢ nowych obrabianych przedmiotdw i dodac je do listy, naci$nij Dodaj
obrabiany przedmiot.
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Move
1 ¥ Robot Program
‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes
Direction 2 =) <emply> O Wyjdz @)oot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Naucz nowego obrabianego przedmiotu w tym zadaniu lub wybierz istniejacy
Set obrabiany przedmiot z listy.
Popup
Halt | Dodaj obrabiany przedmiot |
Comment ‘Wybierz obrabiany przedmict
f I Nie wybrano obrabianego p... ¥
Folder
> Szablony
> URCaps

[o] [o]

Wprowadz nazwe obrabianego przedmiotu w polu Nazwa obrabianego przedmiotu .

Umiesc przedmiot w strefie zainteresowania.
Na ekranie wyswietlany jest biezacy widok kamery.

Q - Grafika Zmienne
Move 1 ¥ Robot Program
‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes
Direction 2 =) <emply> O Wyjdz  @rovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Umieéé przedmiot w widoku, aby go nauczy¢. Sprawdz zielone
Set pole woldt
Popup
D Nazwa obrabianego przedmiotu[ |
Comment

A
Folder

Kiedy kamera rozpoznaje przedmiot, pojawia sie zielone pole. Czerwone pola pojawiaja
sie, gdy na obrazie znajduja sie dodatkowe przedmioty. W takim przypadku nalezy usuwac
dodatkowe przedmioty do czasu, gdy kamera rejestruje tylko jeden przedmiot.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie z6ttym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy dopasowac narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciggniecie kazdego punktu na nowg pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie z6ta strefa, wskazujac, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

Jesli przedmiot zostaje prawidtowo rozpoznany, (ruchomy uktad pokrywa caty przedmiot),

nacisnij © , aby zapisac obrabiany przedmiot.
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W przeciwnym razie detekcje mozna wyregulowac poprzez zastosowanie parametrow
zaawansowanych.

Nacisnij , aby przejs¢ do zaawansowanych ustawien.

Wyreguluj detekcje ustawiajac parametry Detekcja wysokosci, Detekcja wysokosci,
Czutosc tla, i Symetria , jesli przedmiot nie jest prawidtowo wykryty przez kamere
(ruchomy uktad nie pokrywa catego przedmiotu).

Scre: ot_eyes_inspect
default* “D ,ﬁ ‘:E
S Dziznril - - i
V Podstawowe Q _ Grafika Zmienne
Move
1 ¥ Robot Program
. Kontrola Eyes
Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Yy

Direction 3 =l <empty> O Wyjdz  @rovet

Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Detekcja wysokoscl Detelccja wysokosci

Wait

Set o/ mm 600 MM

Popup Czutodé tha Symetria

o

Halt

Comment

A
Folder

Z rozwijanej listy wybierz obrotowg symetrie obrabianego przedmiotu.

Obrotowa symetria definiuje liczbe réznych orientacji, w ktérych obrys obrabianego
przedmiotu wyglada tak samo. Np. wybierz Symetrie prostokatna, jesli przedmiot ma
ksztatt prostokatny, lub Symetrie kwadratowa, jesli ma ksztatt kwadratowy lub gwiazdy o
czterech wierzchotkach. W tabeli ponizej podano szereg przyktaddw.

Rodzaje symetrii Prawidtowe przyktady: Nieprawidtowe przyktady:
Bez symetrii ﬂ IJ A A
Symetria okragta ®O0 A
Symetria prostokatna = Il r4 »
Symetria tréjkatna A YA A
Symetria kwadratowa H XX -
Symetria pieciokatna . * '
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Rodzaje symetrii Prawidtowe przyktady: Nieprawidtowe przyktady:
Symetria szesciokatna @ * .

UWAGA:

Symetria obrotowa definiuje liczbe unikatowych punktdw pobierania

przedmiotu. Jest odmienna od symetrii pozostatych rodzajéw. Przedmioty z
liniami symetrii nie zawsze majg jakgkolwiek symetrie obrotowsa.

+ Czutosc tta: Ten parametr umozliwia detekcje obrabianych przedmiotdw, ktére maja
kolor podobny do koloru tta. Parametr ten nalezy stosowac ostroznie, gdyz im wyzsza
jest jego wartos¢, tym mniej precyzyjne jest wykrywanie zmian oswietlenia i cieni.
Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego obrazu, ktére wskazuje
pierwszy plan.

- Detekcja wysokosci: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku kamery jako
ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w podanym
zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich
obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
podstawie jego gdornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego
obrazu, ktdre wskazuje pierwszy plan.

Nacisnij © .
Na stronie wyswietlany jest obrabiany przedmiot i jego ustawienia.

® Nowy Otwérz. Zapisz
Q _ Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

V Podst;

M
ove 1 ¥ Robot Program

‘Waypoint 2 @ v Kontrola Eyes

3 = <empty> O Wyjdz @bt
Metoda » Widok kamery » Obrabiany przedmiot p Zadanie

Direction

Wait
Naucz nowego obrabianego przedmiotu w tym zadaniu lub wybierz istniejacy
Set obrabiany przedmiot z listy.

Popup
| Dodaj obrabiany przedmiot |

Halt

‘Wybierz obrabiany przedmiot

Comment
. |

Folder

example_wp

[o] [e]

Proces mozna powtarzad, aby nauczyc¢ wiecej obrabianych przedmiotdéw.

Nacisnij ©.

Jesli wybrana metoda bazuje wewnetrznych cechach obrabianego przedmiotu, przejdz do
Task Using Inspection by the Workpiece's Inner Features.
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Jesli wybrana metoda bazuje na obrysie obrabianego przedmiotu, przejdz do etapu Task
Using Inspection by the Workpiece's Outline.

1l/4. Zadanie

Zadanie mozna ustawic, aby wykrywato jeden rodzaj obrabianych przedmiotéw lub kilka z
nich.

11/4.1 Zadanie z kontrolg na podstawie wewnetrznych cech obrabianych przedmiotow

«  Wykrywane obrabiane przedmioty mozna zobaczyc¢ w widoku kamery wraz z osiami.
Sprawdz, czy kontrolowany obrabiany przedmiot znajduje sie w obszarze zainteresowania
i ustaw parametry Tolerancja réznicy krawedzi, Tolerancja réznicy koloru, Minimalna sita
krawedzi i Maksymalny rozmiar defektu.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie zdttym
tréjkatem. Aby zmienic obszar zainteresowania, nalezy dopasowacd narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciggniecie kazdego punktu na nowa pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie z6tta strefa, wskazujgc, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.

Q - Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

Move
1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 @ v Kontrola Eyes
Direction 2 = <emply O wyjdz  @ovot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Ustaw parametry kontroli

Tolerancja réznicy krawedzi Tolerancja réznicy koloru

Popup s 80 % 80 %

Wait

Set

Halt Minimalna sita krawedzi Maksymalny rozmiar defektu

v 50 % 1000 MM2
Comment

A
Folder

+ Tolerancja réznicy krawedzi: Okresla, w jakim stopniu moze sie rdznic¢ orientacja
branych pod uwage krawedzi, aby okreslony punkt uznac za defekt. Orientacja
krawedzi jest definiowana jako kierunek, w ktédrym zmienia sie kolor (tworzac
krawedz).

+ Tolerancja réznicy koloru: Definiujg, w jakim stopniu kolor obrabianych przedmiotéw
moze sie réznic, aby uznac piksel za defekt. Ustawienie parametru na 100% oznacza,
ze kolor nie jest brany pod uwage przy kontroli przedmiotdw przez zadanie.

« Minimalna sita krawedzi: Okresla site krawedzi brang pod uwage przy obliczaniu
odchylen krawedzi. Sita krawedzi jest powigzana z réznica kolorédw po obu stronach
krawedzi. Np. przejscie od czerni do bieli to krawedz o wysokiej sile, przejscie od
koloru pomarariczowego do czerwieni to krawedZ o nizszej sile.

+ Maksymalny rozmiar defektu (mm2): Okresla, jak duzy ma byc¢ obszar uszkodzonych
pikseli, aby obrabiany przedmiot nie zaliczyt kontroli. Piksele uznaje sie za uszkodzone
na postawie Tolerancja réznicy krawedzi oraz Tolerancja réznicy koloru.
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Kliknij i przejdz do Finish Configuration.

. . T F e s 2 . 2
Opcjonalnie nacisnij , aby przejs¢ do zaawansowanych ustawien.

Wyreguluj kontrole ustawiajac parametry Detekcja wysokosci, Detekcja wysokosci,
Czutos¢ tta i Wielkosc filtra pikseli.

Zapisz.
Q - Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eves

Direction 3 =] <emply O Wyjdz  @rovot

Metoda » Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Parametry zaawansowane (1/4)

Wait

Set : i . -
Detekcja wysokosci Detelccja wysokosci

Popup o mm 600 MM

Halt Czutosé tha Wiellkog¢ filtra pilkseli
0 % 5

Comment

A
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+ Zakres detekcji wysokosci:: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku
kamery jako ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w
podanym zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich
obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
podstawie jego gornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego
obrazu, ktdre wskazuje pierwszy plan.

« Czutosc tta: Ten parametr umozliwia detekcje obrabianych przedmiotdw, ktére maja
kolor podobny do koloru tta. Parametr ten nalezy stosowac ostroznie, gdyz im wyzsza
jest jego wartosc¢, tym mniej precyzyjne jest wykrywanie zmian oswietlenia i cieni.
Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego obrazu, ktére wskazuje
pierwszy plan.

+  Wielkosc filtra pikseli: Definiuje rozmiar filtra stosowanego do ograniczenia szumu
obrazu. Wysokie wartosci powodujg pominiecie drobnych uszkodzen i koncentracje na
wiekszych. Niskie wartosci moga prowadzi¢ do sytuacji, w ktérej szum obrazu wptywa
na wyniki inspekcji. W przypadku wiekszosci zastosowan ustawianie tego parametru
nie jest wymagane.

Nacisnij 0
Wyreguluj wewnetrzny obszar zainteresowania Jest to strefa brana pod uwage podczas
kontroli. Uszkodzenia poza wewnetrzna strefg wyrdzniona nie bedg miaty wptywu na

wynik kontroli. Aby zmodyfikowac wewnetrzng strefe wyrdzniona, kliknij przycisk ﬁ
Dopasuj te strefe podobnie jak gtdwna wyrdzniona strefe.

@robot
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Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 v Kontrola Eyes Kontrola Eyes

Direction 2 =) <emply> O Wyjdz @)oot

Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (2/4)

Wait

Set
Kliknij przycisk, aby ustawi¢ wewnetrzna wyrdzniong strefe woldst

Popup czesci przedmiotu, ktérg chcesz skontrolowac.

Halt

Comment

A I
Folder

49 O XEBRT

Nacisnij @
Wyreguluj kontrole ustawiajgc parametry Priorytet pochwytywania, Odlegtos¢ chwytak
(mm) i Uzyj ustawionej wysokosci pobierania.

V¥ Podstawowe Q - Grafika Zmienne
Move
1 ¥ Robot Program
. Kontrola Eyes
Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Yy
Direction 3 =l <empty> O Wyjdz  @rooet
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (3/4)
Set
Popup QOdlegtog¢ chwytalk (mmy) Priorytet pochwytywania
Halt ojmm _D:'zb—g:'zra -
[ U2y ustawione) wysokoscl
Comment nohierania

A
Folder

+ Odlegtosc¢ chwytak (mm) (mm): Podana [mm] wartos¢ wolnej przestrzeni wokot
przedmiotu wymagana dla jego detekcji. Ten parametr jest uzyteczny, aby
zagwarantowac, ze chwytak bedzie w stanie pochwyci¢ przedmiot.

» Priorytet pochwytywania (Obrabiane przedmioty zaznaczono na biato beda
pobierane jako pierwsze): Definiuje, w jakiej kolejnosci obrabiane przedmioty sa
pobierane, w zaleznosci od ich pozycji na obrazie.

+ Uzyj ustawionej wysokosci pobierania: Po wyborze wartos¢ O mm zostaje uznana za
wysokos¢ obrabianego przedmiotu, a pozycja jest podawana w ptaszczyznie widoku
kamery.

Nacisnij 0’
Wyreguluj przesuniecie pobierania i obrét. Jesli obrabiane przedmioty znajduja sie w
obszarze zainteresowania, pozycja pobierania i orientacja sg pokazywane na obrazie.



TRYB DZIALANIA @ robot

Osie XY, Z sa wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone, zielone i niebieskie. Jesli
obrabiany przedmiot naktada sie na odcinki osi w przestrzeni 3D, sg one wyswietlane w
ciemniejszym kolorze.

"
Q - Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

Move
1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 @ v Kontrola Eyes

Direction 2 =) <emply= O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Parametry zaawansowane (4/4)
Set

Popu

[P X omm Y omm Z omm
Halt X o° Y o° ¥Z o°
Comment

A
Folder

UWAGA:

W pierwotnej ramce wykrytych przedmiotdw stosowane sg przesuniecia.
Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest pézniejsze
dopasowanie przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

+ Nacisnij © i przejdz na pierwsza strone Task Using Detection by the Workpiece's Inner
Features.

11/4.2 Zadanie z kontrola na podstawie obrysu obrabianych przedmiotow

«  Wykryte obrabiane przedmioty sg wyswietlane w widoku kamery wraz z ich osiami.
W ramach kazdego zadania mozna kontrolowac tylko jeden obrabiany przedmiot.
Sprawdz, czy kontrolowany obrabiany przedmiot znajduje sie w obszarze zainteresowania
i ustaw parametry Tolerancja defektu, Prég ksztattu (%) i Prég koloru.

Mozna dopasowac obszar zainteresowania, ktdry jest zaznaczony na obrazie zéttym
tréjkatem. Aby zmienié obszar zainteresowania, nalezy dopasowac narozniki poprzez ich
klikniecie i przeciagniecie kazdego punktu na nowa pozycje. Zielona strefa przesuwa sie
jako pierwsza, nastepnie przesuwa sie zéHta strefa, wskazujac, ze wyrdzniona strefa
zostata pomysinie zmieniona.
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Move 1 ¥ Robot Program

‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes

Direction 2 =) <emply> O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Ustaw parametry kontroli
Set

Popup Tolerancja defelktu Prég ksztatt (%)
Halt 7. mm 80 %
Comment

' I
Folder

S XKPRTEE

Tolerancja defektu: Definiuje dozwolone defekty zewnetrznego ksztattu obrabianych
przedmiotdw. Jest uzywany do decydowania, czy kazdy z punktédw konturu
obrabianego przedmiotu znajduje sie w zakresie tolerancji. Bedzie tak, jesli jego
odlegtosc od konturu nauczonego przedmiotu obrabianego jest nizsza niz tolerancja
defektu.

Proég ksztattu (%): Podany w procentach prég definiujacy jaki odsetek konturu
obrabianego przedmiotu musi znajdowac sie w granicach tolerancji, aby przedmiot
maogt zaliczy¢ kontrole.

Kliknij i przejdz do Finish Configuration.

Opcjonalnie nacisnij , aby przejsc¢ do zaawansowanych ustawien.
Wyreguluj kontrole ustawiajac parametry Prog koloru i Kolor jest istotny.

V Podstawowe Q - Grafika Zmienne

L= 1 v Robot Program
. Kontrola Eyes
Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Yy
Direction 3 = <empty O Wyjdz  @robet
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Parametry zaawansowane (1/4)
Set

Popu Prég koloru
pup [[IKolor Jest istotny £ 50| %

Halt

Comment

A
Folder

Prég koloru: Prog w procentach definiujacy zakres odchylenia koloru kontrolowanej i
nauczanej czesci jest dozwolony w celu zaliczenia wykrytego przedmiotu
obrabianego. Rzeczywiste dopasowanie jest obliczane, jako miara wysitku
przesuniecia z histogramu nauczonego koloru obrabianego przedmiotu do histogramu



TRYB DZIALANIA

wykrytego przedmiotu obrabianego. Histogram jest obliczany przy uzyciu przestrzeni
HSV koloru.

+ Kolor jest istotny (Funkcja uzyteczna w razie czesci o podobnych ksztattach) Wybierz
te opcje, jesli zadanie ma kontrolowac kolor obrabianych przedmiotéw. Po jej wyborze
w celu ustalania, czy obrabiany przedmiot zaliczyt kontrole czy nie stosowana jest
wartosc¢ Prég koloru.

Nacisnij 0
Wyreguluj kontrole ustawiajgc parametry Detekcja wysokosci, Detekcja wysokosci i
Czutosc tia.

- Nowy Otwor: Zapisz.
Q _ Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes

3 =l <empty
- O Wyjdz @)oot
Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie

Direction
Wait
Parametry zaawansowane (2/4)
Detekeja wysolkosci Detel<cja wysolkosci
Popup o mm 600 MM

Set

Halt Czutodd ta
0 %

Comment

A
Folder

- Detekcja wysokosci: Ten parametr zapewnia, ze na ptaszczyznie widoku kamery jako
ewentualne obrabiane przedmioty program wykrywa tylko przedmioty w podanym
zakresie wysokosci. Ten parametr jest stosowany do wykrywania wysokich
obrabianych przedmiotdw, aby ustalanie pozycji przedmiotu odbywato sie tylko na
podstawie jego gdornej czesci. Zwieksz odpornosc na zaktdcenia, takie jak cienie i
odbicia, gdyz zazwyczaj wystepujg one na poziomie ptaszczyzny widoku kamery.
Zalecane jest ustawienie na tyle duzego zakresu, aby odpowiadat zmiennej wysokosci
obrabianych przedmiotéw. Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego
obrazu, ktdre wskazuje pierwszy plan.

» Czutosé tta: Ten parametr umozliwia detekcje obrabianych przedmiotdw, ktére maja
kolor podobny do koloru tta. Parametr ten nalezy stosowac ostroznie, gdyz im wyzsza
jest jego wartosé, tym mniej precyzyjne jest wykrywanie zmian oswietlenia i cieni.
Wyniki sg widoczne w teksturowanym polu podawanego obrazu, ktére wskazuje
pierwszy plan.

Nacisnij @
Wyreguluj kontrole ustawiajgc parametry Uzyj ustawionej wysokosci pobierania,
Priorytet pochwytywania i Odlegtos¢ chwytak (mm).

@robot
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L0 1 ¥ Robot Program
‘Waypoint 2 ¢ v Kontrola Eyes Kontrola Eyes
Direction 2 =) <emply> O wyjdz  @ovot
Wait Metoda p Widok kamery p Obrabiany przedmiot p Zadanie
Parametry zaawansowane (3/4)
Set
Popup Odlegtosé chwytal (mm) Priorytet pochwytywania

D Uzy) ustawione] Wysokoscl

Halt

Comment nohierania

A
Folder

« Odlegtosc¢ chwytak (mm) (mm): Podana w milimetrach wartos¢ wolnej przestrzeni
wokdt przedmiotu wymagana dla jego detekcji. Parametr ten jest uzyteczny, aby

zagwarantowad, ze chwytak bedzie w stanie pochwycic¢ przedmiot.

» Priorytet pochwytywania (Obrabiane przedmioty zaznaczono na biato beda
pobierane jako pierwsze): Ta opcja definiuje, w jakiej kolejnosci obrabiane przedmioty

sg pobierane, w zaleznosci od ich pozycji na obrazie. Dostepna tylko ze

standardowym widokiem kamery.

+ Uzyj ustawionej wysokosci pobierania: Po wyborze wartos¢ 0 mm zostaje uznana za
wysokos¢ obrabianego przedmiotu, a pozycja jest podawana w ptaszczyznie widoku

kamery.

Nacisnij 0’
Wyreguluj przesuniecie pobierania i obrét. Jesli obrabiane przedmioty znajduja sie w
obszarze zainteresowania, pozycja pobierania i orientacja sg pokazywane na obrazie.
Osie XY, Z sg wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone, zielone i niebieskie. Jesli
obrabiany przedmiot naktada sie na odcinki osi w przestrzeni 3D, sg one wyswietlane w
ciemniejszym kolorze.

Q _ Grafika Zmienne

Kontrola Eyes

M
ove 1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 ¢ ¥ Kontrola Eyes
Direction 3 =/ <emply O Wyjdz @)oot
Wait Metoda p» Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Parametry zaawansowane (4/4)
Set
Popup X omm Y omm Z omm
Halt X o ° ry o° rZ o °

Comment

A
Folder




TRYB DZIALANIA

UWAGA:

W pierwotnej ramce wykrytych przedmiotéw stosowane sg przesuniecia.
Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest pdzniejsze
dopasowanie przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

« Nacisnij © i przejdZ na pierwsza strone Task Using Detection by the Workpiece's
Outline.
I1/5. Zakonczenie ustawiania

« Zakonczono ustawianie funkcji kontroli przedmiotéw przez urzadzenie Eyes.

Iruchc alacja Ruch ziennil e o s Bl

[ 1 ¥ Robot Program
; Kontrola Eyes
Waypoint 2 ¢ ¥ Kontrola Eyes 4
Direction 3 = <empty> O Wyjdz  @obet
Wait Metoda p» Widok kamery » Obrabiany przedmiot » Zadanie
Ustaw parametry kontroli
Set
Popup Eyes Prég ksztalt (%)
. 80 %
Halt Pomysinie slkonfigurowano zadanie
Eyes. Czy chcesz je zapisac, aby
Comment kontynuowac? B
[l ?
Folder -
Teid J[ ne ]
LY
» Szablony l:l fﬁ 1005
> URCaps J

« Nacisnij Tak , aby zapisac i wyjs¢ z ustawiania zadania.

Ustawianie Eyes z poziomu programu robota

Polecenie Kontrola Eyes jest uzywane do uruchamiania programu Eyes kontrolujgcego
obrabiane przedmioty. Normalnie polecenie to jest stosowane z poleceniem Eyes Get
Workpiece , stosujgc drugie z polecen jako podrzedne.

UWAGA:

Jesli kamera jest zamontowana do nadgarstka robota, widok kamery jest
przypisany do potozenia robota. Przed uzyciem Kontrola Eyes wymagane
jest przesuniecie robota do zapisanego potozenia robota dla wtasciwego
widoku kamery. W razie montazu poza robotem upewnij sie, ze robot nie
zastania kamery.

Po wydaniu polecenia Kontrola Eyes urzadzenie Eyes probuje zidentyfikowac obrabiane
przedmioty zdefiniowane w wybranym zadaniu Eyes. Poszczegdline funkcje objasniono
ponizej.

@robot
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Wybierz zadanie Eyes

Uzytkownik moze wybrac program Eyes z rozwijanego menu. Jesli nie wybrano programu
rozwijane menu jest zaznaczone czerwong ramka, a polecenie Kontrola Eyes jest
niekompletne, jak przedstawiono ponizej.

¥ Kontrola Eyes

Po wyborze zadania rozwijane menu jest zaznaczone zielong ramka, a wezet Kontrola Eyes
jest kompletny i zostaje wyswietlone Przekaz z kamery z kamery.

Move

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2§ ¥ Kontrola Eyes

Kontrola Eyes

Direction 2l = <empty> Kontrola Eyes ([@wet

Wait Zadanie Ustawienie ko...
Wybierz zadanie

Set Nowe \i"ssecn:or oSt '|O |§|
zadanie | 7 | | T | P

Popup

Halt

Comment

Folder

» Zaawansowane

> Szablony

> URCaps

O Normalny

Przekaz z kamery

Bedzie w nim wyswietlany podawany w czasie rzeczywistym widok urzadzenia Eyes. Wykryte
obrabiane przedmioty z wybranego w zadania sa wyswietlane w czasie rzeczywistym. Te
obrabiane przedmioty sg oznaczone dwoma liczbami. #1 oznacza numer przedmiotu w
programie Eyes, a 99% oznacza procent dopasowania.

Dodatkowo, w lewym gérnym rogu zapisany kontur modelu jest pokazany na niebiesko, a
odczytany aktualny kontur obrabianego przedmiotu na zielono.
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Ustawienia

Aby wyswietli¢ nowa strone z ustawieniem Ustawienie kontroli , przycisnij {:}

Program | Instalaa  Ruch Wejwy  Dziennik

Zmienne

Move

1 ¥ Robot Program Kontrola Eves
Waypoint 2 9 v Kontrola Eyes| y
Direction 2 = <emply>
Wait Wyprébuj ponownie ustawienia
Set @ Wyprdbuj raz
Popup O Wyprobujlprszez
Halt

O Wyprdbuj na zawsze
Comment
J I

Folder

@ Ustawienia ([@robot

Potozenie widoku kamery

O Wigcz ruch do potozenia widolu
[kamery

Joint Speed Joint Acceleration
60.0 | °fs 80.0 °/s?

) Zaawansowane

> Zovvmamne
5 e

) URCaps

One Shot Detection
[Cwiacz

49 XEBERE@TZ

O Normalny red —— | 00 %

Wyprdébuj ponownie ustawienia

000

Symulacja .

Uzytkownik moze wybrad, jak dtugo polecenie Kontrola Eyes bedzie usitowato lokalizowad

obrabiane przedmioty. Dostepne sg nastepujgce opcje:
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@robot
«  Wyprobuj raz: Polecenie Kontrola Eyes podejmie tylko jedna prébe.

+  Wyprébuj przez (s): Uzytkownik moze wybrad, przez ile sekund polecenie Kontrola Eyes
bedzie usitowato lokalizowac obrabiane przedmioty.

«  Wyprdbuj na zawsze: Polecenie Kontrola Eyes nigdy nie wstrzyma prob lokalizacji
obrabianych przedmiotéw.

One Shot Detection

Po wtgczeniu system Eyes bedzie natychmiast prébowat identyfikowac wszystkie docelowe
przedmioty obrabiane i zapisywat ich potozenie i rodzaj. Sekcja zadania w wezle Eyes Locate
uruchomi operacje tyle razy, ile razy urzgdzenie Eyes wykrywato obrabiane przedmioty. W ten
sposdb mozliwa jest obrébka wszystkich przedmiotdw bez koniecznosci uzyskiwania
wiekszej liczby obrazéw, a tym samym skrdcenie czasu cyklu.

Potozenie widoku kamery

Po witaczeniu Eyes Locate robot jest przemieszczany do powigzanego potozenia widoku
kamery w wybranym zadaniu. Potozenie widoku kamery zostaje zapisane podczas tworzenia
widoku kamery dla aplikacji. Stosowany jest ruch osiowy. Mozna regulowac predkosc ruchu
osiowego i przyspieszenie ruchu osiowego.

Edycja przesuniecia pobierania

Aby wyswietli¢ nowa strone z ustawieniem Przesuniecie pobierania kliknij

Move

1 ¥ Robot Program Kontrola Eyes

Waypoint 2 9 v [Kontrola Eyes

irecti 3 Ll . - . .
Direction @ Edycja przesuniecia pobierania (@)oot
Wait Przesuniecie pobierania
Set Bral obrabiane.., * n X o mm Y omm Z o mm
Popup Uzyj aldywneg.., ¥ rx 0 ° rY 0 ° rz 0 °
Halt Przekaz z kamery

Comment

Folder
) Zaawansowane

) Szablony

) URCaps

)
49 CXBREZ

O leimay Pradkodt —

Przesuniecie pobierania

W pierwszym rozwijanym menu uzytkownik moze wybrac, ktdre przesuniecia pobierania i
obrotu obrabianego przedmiotu majg by¢ edytowane. Jesli pozycja pobierania obrabianego
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przedmiotu znajduje sie w obszarze zainteresowania, pozycja pobierania i osie sg
pokazywane w natozeniu. Osie X)Y, Z sg wyswietlane jako linie odpowiednio czerwone,
zielone i niebieskie. Jesli obrabiany przedmiot/powierzchnia naktada sie na odcinki osi, s
one wyswietlane w ciemniejszym kolorze.

UWAGA:

W nieobracanej ramce obrabianego przedmiotu stosowane sg przesuniecia.
Dlatego tez bardziej intuicyjnym rozwigzaniem jest pdzniejsze dopasowanie
przesuniec pobierania oraz orientacji pobierania.

Te przesuniecia pobierania moga byc réwniez modyfikowane w programie Web Client i
dotycza tylko wybranego typu obrabianego przedmiotu w wybranym zadaniu.

OSTRZEZENIE:

Przycisniecie Iil symuluje operacje pobierania poprzez przesuniecie robota
do wykrytego przedmiotu.

Funkcja ta moze byc stosowana do sprawdzania, czy przesuniecia pobierania sg prawidtowe
dla aplikacji. W drugim rozwijanym menu mozna wybra¢ TCP dla tego ruchu. W przypadku
pracy z 1 chwytakiem OnRobot_Single nalezy uzy¢ OnRobot_Dual_1lub OnRobot_Dual_2 w
przypadku pracy z podwdjng zmieniarka Dual Quick Changer.

III po przycisnieciu robot przemieszcza sie do zdefiniowanego przesuniecia pobierania.
Funkcja ta moze byc stosowana w celu zatwierdzania wybranych ustawien.

Dane dla wartosci réznych osi X, Y i Z oraz ich obrotdéw rX, rY i rZ mozna edytowac,
naciskajgc na pole wprowadzania danych i wybierajgac nowa wartosc. Zmiany zostaja
automatycznie wyswietlone w podawaniu przez kamere.

5.1.1.4. Pobieranie obrabianego przedmiotu przez Eyes
Polecenie Eyes Get Workpiece jest stosowane do tworzenia i przypisywania wartosci do

pewnych zmiennych.

Polecenie to jest stosowane z poleceniem Eyes Locate lub Kontrola Eyes (standardowe i
ze zblizeniem) i nalezy je wstawic jako polecenie podrzedne.

Ponizej znajduja sie trzy pozycje:
+ Eyes Get Workpiece do polecenia Eyes Locate.

+ Eyes Get Workpiece do polecenia Kontrola Eyes (widok kamery ze zblizeniem).
+ Eyes Get Workpiece do polecenia Kontrola Eyes.

W tych pozycjach opisano utworzone zmienne.

Eyes Get Workpiece do polecenia Eyes Locate

@robot
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Move
1 ¥ Robot Program

Eyes Get Workpiece

Waypoint 2 ¢ ¥ Eyes Locate
Direction g * |¥| EveslEeRWOpIece Eyes Get Workpiece (oot
robol
4 a= EyesWorkpCount:=eyes worky . . o P
Wait — - Wybierz typ obrabianego przedm...
5 == Eves\WorkpPose:=eyes workp_ -
Set 6 == EyesWorkpiece:=eyes_workp_t exampleWorkpiece hd
7 ? = Commands
Popup )
8 ? ¥ Eyes Pick
Halt 9 9 < Move|
- 10 ® EvesPickAppr
g 11 9+ Movel I
Folder 12 ® EyesPickPose
) Szablony 14 9 < Movel ‘
15 ® EvesPickaAppr
) URCaps
< >

49 T XBRETZ

O Pracuje

W programie robota mozna zobaczy¢ utworzone zmienne i ich przypisania. Te zmienne
opisano ponizej:

EyesWorkpCount: Ta zmienna przypisuje liczbe wykrytych przedmiotéw obrabianych
zlokalizowanych w zadaniu Eyes. Aktualizacja ma miejsce tylko po wykonaniu polecenia
EyesGetiWlorkpiece. Dlatego wskaze najwyzej liczbe wykrytych przedmiotdéw — 1.

EyesLocatePose: Ta zmienna przypisuje potozenie wykrytego przedmiotu obrabianego,
kiedy wykonywane jest polecenie Lokalizacja Eyes.

UWAGA:

Potozenie wykrytego przedmiotu obrabianego jest podawane robotowi w
postaci odniesienia podstawy jako wartosci referencyjnej.

EyesWorkpiece: Ta zmienna przypisuje rodzaj wykrytego przedmiotu obrabianego wedtug
definicji w zadaniu lokalizacji Eyes.

UWAGA:

Zmiana nazw zmiennych lub wyrazenia w weztach przypisania zmiennych
powoduje nieprawidtowe reakcje programu robota.

Wybierz typ obrabianego przedmiotu

Uzytkownik moze wybrad, jakie informacje o obrabianym przedmiocie zostang zwrédcone w
przypisaniach tego polecenia. Po wyborze Dowolny typ obrabianego przedmiotu priorytet
pobierania ustawiony w konfiguracji zadania Eyes stuzy do wyboru zwracanego przedmiotu
obrabianego.
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Eyes Get Workpiece do polecenia Kontrola Eyes (widok kamery ze
zblizeniem)

M
ove 1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 ¢ ¥ Kontrola Eves Eyes Get Workpiece
@ ¥ Eves Get Workpiece
== EyesWorkpCount:=eyes workf
== EyesWorkpPose=eyes_workp_

Direction 3
4
5
Set 6 == EyesWorlpiece:=eyes_worlkp_t
7
8
9

Eyes Get Workpiece (@)oot

Wait Wybierz typ obrabianego przedm...

Dowalny typ cbrablanego prz...

a= EyesinspMatch:=eyes_workp_r
a= EyesinspEval=eyes workp_eve
? = Commands

Popup

Halt

Comment 10 =] <emptly >

Folder

) Zaawansowane

) Szablony

) URCaps

>

<
29 XK BEBREE
O Zasilanie wytaczone re — Symulacja .

W programie robota mozna zobaczyc¢ utworzone zmienne i ich przypisania. Te zmienne
opisano ponizej:

EyesWorkpCount: Ta zmienna przypisuje liczbe wykrytych przedmiotéw obrabianych
zlokalizowanych w kontroli Eyes. Aktualizacja ma miejsce tylko po wykonaniu polecenia
EyesGetWorkpiece. Dlatego wskaze najwyzej liczbe wykrytych przedmiotow — 1.

EyesMatch: Ta zmienna przypisuje procent dopasowania modelu obrabianego przedmiotu i
uzywanego jako zdefiniowany w zadaniu kontroli Eyes.

- Jesli w zadaniu jest brany pod uwage kolor, to % dopasowania bedzie srednig pomiedzy
dopasowaniem koloru i ksztattu.

« Jesli w zadaniu nie jest brany pod uwage kolor, to dopasowanie bedzie bazowato tylko na
dopasowaniu ksztattu.

EyesInspectEval: Ta zmienna przypisuje wartos¢ prawda, jesli % dopasowanie jest wyzsze
niz zdefiniowane w programie zadaniu kontroli Eyes. Jesli % dopasowania jest nizszy,
przypisuje wartosc fatsz.

UWAGA:

Zmiana nazw zmiennych lub wyrazenia w weztach przypisania zmiennych
powoduje nieprawidtowe reakcje programu robota.

Wybierz typ obrabianego przedmiotu

Uzytkownik moze wybrad, jakie informacje o obrabianym przedmiocie zostang zwrdcone w
przypisaniach tego polecenia. Po wyborze Dowolny typ obrabianego przedmiotu priorytet
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pobierania ustawiony w konfiguracji zadania Eyes stuzy do wyboru zwracanego przedmiotu
obrabianego.

Eyes Get Workpiece do polecenia Kontrola Eyes

Screenshot_eyes_inspection_reg cCc —
default D ﬁ E Lm CC ==
— a M - Nowy Otwérz. Zapisz.
Move

1 ¥ Robeot Program
Waypoint 2 ¢ ¥ Kontrola Eves

Eyes Get Workpiece

? ¥ Eves Get Workpiece

a= EyesWorkpCount:=eyes_workf

Direction 3
4
Wait 5 Wybierz typ obrabianego przedm...
B
7
8

Eyes Get Workpiece (@)obot

2= EyesinspMatch:=eyes workp_r
== EyesinspEval=eyes_workp_eve
¢ = Commands

Daowalny typ cbrabianego prz... «

Set
Popup

- <empiy =

Halt
Comment

Rl I
Folder

) Szablony

) URCaps

>

<
49 T XBRETZ
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W programie robota mozna zobaczy¢ utworzone zmienne i ich przypisania. Te zmienne
opisano ponizej:
EyesWorkpCount: Ta zmienna przypisuje liczbe wykrytych przedmiotéw obrabianych

zlokalizowanych w kontroli Eyes. Aktualizacja ma miejsce tylko po wykonaniu polecenia
EyesGetWorkpiece. Dlatego wskaze najwyzej liczbe wykrytych przedmiotdw — 1.

EyesLocatePose: Ta zmienna przypisuje potozenie wykrytego przedmiotu obrabianego,
kiedy wykonywane jest polecenie kontrola Eyes.

UWAGA:

Potozenie wykrytego przedmiotu obrabianego jest podawane robotowi w
postaci odniesienia podstawy jako wartosci referencyjnej.

EyesWorkpiece: Ta zmienna przypisuje rodzaj wykrytego przedmiotu obrabianego wedtug
definicji w zadaniu kontroli Eyes.

EyesMatch: Ta zmienna przypisuje procent dopasowania modelu obrabianego przedmiotu i
uzywanego jako zdefiniowany w zadaniu kontroli Eyes.

« Jesli w zadaniu jest brany pod uwage kolor, to % dopasowania bedzie srednig pomiedzy
dopasowaniem koloru i ksztattu.

« Jesli w zadaniu nie jest brany pod uwage kolor, to dopasowanie bedzie bazowato tylko na
dopasowaniu ksztattu.
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EyesInspectEval: Ta zmienna przypisuje wartos¢ prawda, jesli % dopasowanie jest wyzsze
niz zdefiniowane w programie zadaniu kontroli Eyes. Jesli % dopasowania jest nizszy,
przypisuje wartosc fatsz.

UWAGA:

Zmiana nazw zmiennych lub wyrazenia w weztach przypisania zmiennych
powoduje nieprawidtowe reakcje programu robota.

Wybierz typ obrabianego przedmiotu

Uzytkownik moze wybrac, jakie informacje o obrabianym przedmiocie zostang zwrécone w
przypisaniach tego polecenia. Po wyborze Dowolny typ obrabianego przedmiotu priorytet
pobierania ustawiony w konfiguracji zadania Eyes stuzy do wyboru zwracanego przedmiotu
obrabianego.

5.1.1.5. Eyes Pick

Polecenie Eyes Pick jest pomocniczym poleceniem, ktdrego mozna uzy¢ po wykonaniu
polecenia Eyes Locate lub Kontrola Eyes oraz Eyes Get Workpiece. Polecenie umozliwi
uzytkownikowi szybko ustawi¢ generyczny ruch w celu pobierania wykrytego przedmiotu
obrabianego. Ruch Eyes Pick aktywuje MoveJ do czasu osiggniecia ustawionego przez
uzytkownika potozenia przesuniecia, MovelL do potozenia pochwycenia obrabianego
przedmiotu, a na koniec Movel z powrotem do potozenia przesuniecia.

Polecenie to nalezy wstawic jako polecenie podrzedne polecenia Eyes Get Workpiece.

Move

1 ¥ Robot Program .
. Eyes Pick
Waypoint 2 ¢ ¥ Eyes Locate y
? ¥ Eyes Get Worlplece

2= EyesWorkpCount:=eyes_workf

i Ruch
Ukt == EyesWorkpPose=eyes_workp_ Y

3
4
5
Set 6 == EyesWorkpiece:=eyes_workp_t
7
8
9

Direction Eyes Pick @m.-,nr

? = Commands

Popup Przesuniecie zblizenia
» ¥ Eyes Pick 100 | mm
Halt 9 < Move)
Comment 10 @ EvesPickAppr
g 11 9 b Movel I
IFellitay 12 ® EyesPickPose
) Szablony L @ b Movel :
15 ® EyesPickAppr
) URCaps

>

<
49 CXBREZ

O Pracuje red (—— 100 % Symulacja .
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@robot

Ruchy

Generuj: Po nacisnieciu tego przycisku struktura programu zostaje zakonczona przy uzyciu
polecen Ruch. Jesli ta struktura programu zostata juz wygenerowania przycisk Generu;j
zostaje zastgpiony przyciskiem Generuj ponownie . Przycisniecie drugiego z tych przyciskow
powoduje nadpisanie struktury programu przez wartosc dostepna.

UWAGA:

Jesli podtaczono chwytak, ruch Eyes Przesun dodaje do programu polecenie
pochwycenia przez dany chwytak.

Przesuniecie zblizenia: Odlegtosc ustala punkt trasy, do ktérego robot sie przemieszcza w
ramach pierwszego Movel.

Wybierz urzadzenie

W przypadku zastosowania dwdch chwytakdw wyswietlane sa przyciski opcji z nazwami
chwytakdéw. Przyciski te umozliwiajg wybor, ktéry z dwdch chwytakdw ma zostac uzyty
podczas tworzenia struktury programu dla Eyes Pick.

Wstawione polecenia Przesun:

Wstawione polecenia Ruch korzystajg z TCP OnRobot w celu wykonywania ruchu. Jesli
stosowany jest tryb Dual QC, wybrana opcja chwytaka definiuje wybdr TCP w ramach
polecen.

Move

1 ¥ Robot Program Ruch
Waypoint 2 ¢ ¥ Eyes Locate

Movel v

Olkredl, jak robot ma sie poruszac miedzy punktami orientacyjnymi.
? ¥ Eyes Get Workplece

2= EyesWorkpCount:=eyes_workf

Direction
Ponizsze wartoscl dotyczg wszystkich podrzednych punktdw orientacyinych i sg
- zalezne od wybranego rodzaju ruchu.

== EyesWorkpPose:=eyes_workp_

3

4

Wait 5
Set 5] == EyesWorkplecei=eyes_workp_t  staw punkt TCP Predkosc narzedzia

7

8

9

? = Commands

Popup . ‘OnRobot_Single v | ‘ 250,0‘ mm/s
® ¥ Eyes Pick
Halt 9« Move) ‘ . ‘
T 10 ® EyesPickAppr Uklad Przyspleszenie narzedzia
q 11 % < Movel s ‘Podstawa v| mmls2
[Felid=y 12 ® EvesPickPase

) FLEWELECITE L 13 = Chwyt RG
14 9 b Movel O Uzyj katdw przegubd
15 ® EyesPickAppr

) Szablony

) URCaps

Resetuj

<
4% XEBREZ=

O Normalny Predicosd (m——

Powyzej pokazano przyktadowy ruch domysiny Przesun ustawiony przez Eyes Pick.
Wybrano TCP OnRobot Dual 1

Pokazany ponizej Punkt trasy korzysta ze zmiennej EyesPickPose.
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Uruchorn [SRRagram | instalacja

Move

. 1 ¥ Robot Program Waypoint Pozycja zmienna -
Waypoint 2 ¢ ¥ Eyes Locate
Direction 3 9 ¥ Eyes Get Workpiece Przesuri robota do pozycji zmiennej
4 a= EyesWorkpC te= (
Wait :_ yesworkp oun._ yes_worky Uzyj zmiennej EyesPickPose v
5 == Eves\WorkpPose:=eyes workp_
Set 5] == EyesWorkpiece:=eyes_workp_t
7 ? = Commands
Popup .
8 ®» ¥ Eyes Pick
Halt 9 9 < Move|
Comment 10 ® EyesPickAppr
g 11 9+ Movel I
Folder 12 ® EyesPickPose
> Szablony 14 @ < Movel @ Zstrzymaj w tym punkcie @ Uzyi parametrow wspdinych
15 ® EyesPickAppr Mieszai eni < |
) z promieniem Predkos¢ narzedzia 250
) URCaps O O ¢ ¢
0 Przyspieszenie narzedzia 1200
O Czas 2,0
< ’ Dodaj Az

49 T XBRETZ

O Normainy rediolt C— 100% ° o O symuiacie ()

UWAGA:

W niektdrych przypadkach robot moze nie by¢ w stanie znaleZz¢ mozliwej
sciezki pomiedzy wybranym potozeniem lokalizowania i potozeniem
przedmiotu. W takich przypadkach zaleca sie dodanie punktéw orientacyjnych
blizej fizycznej strefy, w ktdrej znajduja sie przedmioty.

5.1.1.6. Punkt orientacyjny Eyes

Polecenie Punkt orientacyjny Eyes stuzy lokalizacji punktu orientacyjnego OnRobot,
korzystajac z punktu funkcyjnego jako punktu odniesienia w ramach ruchu, przeorientuje
pozycje robota w oparciu o pozycje punktu orientacyjnego. Punkt Punkt orientacyjny jest
wykrywany z uzyciem metody podwdjnego ujecia.

Ta funkcja/polecenie jest bardzo przydatna w nastepujacych przypadkach:

» Kiedy robot jest transportowany na stanowisko robocze i nie zawsze jest umieszczany w
tej samej pozycji.

« Kiedy obrabiany przedmiot jest podawany do robota na tacy, wozku lub podobnym
wyposazeniu i nie zawsze jest umieszczany w tej samej pozyciji.

Nastepujace kroki wskazuja uzytkownikowi, jak utworzy¢ program robota przy uzyciu
polecenia Punkt orientacyjny Eyes:

1. PrzejdZ do zaktadki Instalacja i rozwijanego menu Cechy, punkt , aby o utworzyc¢ (w
przypadku CB3 zaznacz jako Zmienna) i nacisnij Ustaw punkt.
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UWAGA:
Polecenie punktu orientacyjnego zmieni wartosc¢ po jego uruchomieniu,
dlatego ten punkt nie moze byc¢ stosowany w jakimkolwiek innym miejscu.

Urucho

o nstalacja Ruch ziennil - i
> Ogdine Ukdady Point 1
oint
@ Narzedzie
+ Point
+]

/" Line

& Plane

L -]

Edytuj Przesun tutaj Naucz tego punktu |

O Normalny redikost (e —— 100% S“;\.‘-r'm_l\an:,ia.

2. Przejde do zaktadki Program , aby dodac polecenie Punkt orientacyjny Eyes.
Poszczegdlne funkcje objasniono ponizej.

Wybierz punkt funkcyjny

Wybierz wymagany punkt funkcyjny.

Zapisz punkt orientacyjny

Umiesc punkt orientacyjny tak, aby kamera mogta go zarejestrowac z odlegtosci 300 mm.

9
Nastepnie przycisnij przycisk - = H Powoduje to wykonanie dwdch czynnosci:

- Zapisz pierwotng pozycje punktu orientacyjnego.

« Zapisz pozycje robota odnosnie punktu orientacyjnego. Robot przemiesci sie do zapisanej
pozycji po uruchomieniu polecenia Punkt orientacyjny Eyes W programie robota.

UWAGA:

TCP robota jest ustawiony na Use tool flange w przypadku serii eSeries lub
Ignore Active TCP w przypadku CB3 podczas nauczania punktu
orientacyjnego.
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UWAGA:

Nie przemieszczaj punktu orientacyjnego do czasu ustawienia catego
programu.

Uruchom | Pregram Ir uch Wealw Dziennik

Move
1 ¥ Robot Program . .
. Punkt orientacyjny Eyes
Waypoint 2 @ ¥ Punkt orientacyiny Eyes yiny by
. . 3 - compty>

Direction “men Punkt orientacyjny Eyes ()robot

Wait Wybierz punkt funkecyjny————— rZapisz punkt orientacyjny

Set MNie wybrano zadnego. . 'l Zapisz pozycje punktu

Q = orientacyjnego i
Popup (?) & odpowiadajgcg mu pozycje
) robota
Halt Przekaz z kamery
Comment
d I

Folder
» Zaawansowane O
) Szablony

) URCaps

= |

49 CXBPRETZ

O Normalny red cC______ Symulacja .

UWAGA:

Polecenie Punkt orientacyjny Eyes mozna wstawi¢ w sekwencji
BeforeStart, jesli ma byc¢ wykonane tylko jeden raz w kazdym programie.

3. Poza poleceniem Punkt orientacyjny Eyes wstaw polecenie Przesun .

Wybierz ruch umozliwiajacy ustawienie punktu Feature point (w przypadku eSeries kazdy
ruch to umozliwia, w przypadku CB3 tylko RuchL RuchP).

« Ustaw TCP, ktéry ma byc zastosowany.
«  Wybierz punkt funkcyjny, ktdry zostat utworzony na poczatku.

4. PrzejdZ do Punkt orientacyjny i naucz go. Dodaj dalsze punkty trasy, jesli sa wymagane.
5. Powtdrz kroki 3 i 4, jesli wymaganych jest wiecej ruchow.
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UWAGA:
Wszelkie Przesun odnoszgce sie do punktu orientacyjnego musza byc¢
umieszczone poza Punkt orientacyjny Eyes.

Zadne inne wezty nie moga modyfikowad punktu funkcyjnego.

Jesli wymagane jest ponowne nauczenie pierwotnego punktu orientacyjnego,
ponownego nauczania wymagajg punkty trasy korzystajace z tego punktu
orientacyjnego.

Przy kazdym wykonaniu polecenia Punkt orientacyjny Eyes potozenie punktu
funkcyjnego bedzie aktualizowane, a polecenie Przesun korzystajgce z punktu funkcyjnego
bedzie odpowiednio zmieniane.

W programie robota mozna zobaczy¢ utworzone zmienne i ich przypisania. Te zmienne
opisano ponizej:

EyesLndmrkDet: Ostatnio wykryte potozenie punktu orientacyjnego w odniesieniu do ramy
podstawy robota.

EyesLndmrkFeat: Potozenie punktu wskazujgcego w odniesieniu do punktu orientacyjnego.

EyesLndmrkOrig: Pierwotne potozenie punktu orientacyjnego w odniesieniu do ramy
podstawy robota.

5.1.2. Najlepsze praktyki — Eyes
W tym punkcie podano ogdline i specyficzne porady, jak poprawic¢ funkcjonowanie urzadzenia
Eyes podczas ustawiania.

5.1.2.1. Kontrola detekcji z uwzglednieniem catych obrabianych przedmiotow

Dobra praktyka:

Przed zakonczeniem ustawiania skontroluj, czy zadania kontroli i lokalizacji czesci generuja
oczekiwane wyniki.

« Skontroluj wszystkie narozniki wybranej wyrdznionej strefy.

« Skontroluj kilka orientacji obrabianych przedmiotdw, ktdre bedzie wykrywato urzadzenie
Eyes.

5.1.2.2. Sortowanie przedmiotow u uzyciem lokalizacji czesci na podstawie wewnetrznych
cech obrabianego przedmiotu

Metoda lokalizacji czesci na podstawie wewnetrznych cech obrabianego przedmiotu posiada
skuteczne funkcje sortowania. Umozliwia sortowanie przedmiotdw stykajgcych sie i
czesciowo zastonietych. Jednakze funkcja ta moze powodowac nieoczekiwane reakcje w
ramach sortowania, kiedy cechy jednego z zapisanych przedmiotéw posiada takze inny
przedmiot.

Przyktad

Chcesz pobierac i sortowac¢ dwa obrabiane przedmioty. Nauczone obrabiane przedmioty sa
nastepujace i oba zostaty wybrane w konfiguracji zadan Eyes:

76



TRYB DZIALANIA

( () ®

Obrabiany przedmiot 1 Obrabiany przedmiot 2

W tym przypadku Eyes moze nieprawidtowo klasyfikowac obrabiany przedmiot 1 jako
obrabiany przedmiot 2.

Jednakze urzadzenie Eyes bedzie zawsze prawidtowo identyfikowato obrabiany przedmiot 2,
patrz ponizej:

6@) 97% % 93%

$2: 98%

02 94%‘5_&}

741: 98%

=

Jesli wymagane jest takie zastosowanie, problem mozna rozwigzac nastepujgco:
1. Utwdrz dwa osobne zadania Eyes:
+ Pierwsze zadanie powigz z obrabianym przedmiotem, ktéry ma wiecej cech (w tym
przyktadzie obrabiany przedmiot 1).
+ Drugie zadanie powigz z obrabianym przedmiotem, ktéry ma mniej cech (w tym
przyktadzie obrabiany przedmiot 2).
Kazde z zadan lokalizuje tylko jeden z obrabianych przedmiotdw.
2. W programie robota wykonaj nastepujgce czynnosci:
« Lokalizuj i pobieraj przedmioty, stosujac zadanie Eyes, ktdre jest powigzane z
przedmiotem majgcym wiecej cech (w tym przyktadzie obrabiany przedmiot 1).

+ Powtdrz proces stosujac drugie zadanie Eyes powigzane z obrabianym przedmiotem,
ktéry ma mniej cech (w tym przyktadzie obrabiany przedmiot 2).

3. Wszystkie przedmioty sag prawidtowo klasyfikowane i pobierane.

5.1.2.3. Ustawianie parametréw kontroli na podstawie wewnetrznych cech obrabianego
przedmiotu

Celem zadania kontroli jest rozréznianie prawidtowych i uszkodzonych przedmiotdw. Ustaw
parametry urzadzenia Eyes w taki sposdb, aby prawidtowo identyfikowato uszkodzone czesci
przedmiotdw.

Mozna identyfikowac dwa rodzaje uszkodzen:
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« Powierzchnie uszkodzone z przebarwieniem, zaznaczane nieniebieskim cyjanowym.
+ Uszkodzone krawedzie lub linie z odchyleniami, zaznaczane magenta.

Dobra praktyka:

« Poczatkowo staraj sie wykrywac uszkodzenia przedmiotow tylko jednego z powyzszych
typow. Wybierz ten, ktdry lepiej pasuje pod katem spodziewanych uszkodzen danych
obrabianych przedmiotdéw.

« Uzyj obu typdw detekcji uszkodzen, jesli nie mozna ustali¢, jakiego rodzaju uszkodzenia
obrabianych przedmiotéw moga wystepowac.

Dwa typy uszkodzen sa prawidtowo wyswietlane w widoku szczegétowym, kiedy
parametry Tolerancja roznicy koloru i Minimalna sita krawedzi oraz Tolerancja réznicy
krawedzi sg prawidtowo wyregulowane.

Naucz obrabianego przedmiotu i Wynik
uszkodzenia

«  Ustaw Wykryj prég wielkosci , aby rozrézniac¢ przedmioty prawidtowe i uszkodzone.

5.1.2.4. Ustawianie wewnetrznej wyrdznionej strefy przy zastosowaniu kontroli na
podstawie wewnetrznych cech obrabianego przedmiotu

Dobra praktyka:

«  Ustaw wyrdzniona strefe ﬂ wokot cechy, ktdrg bedzie kontrolowato urzadzenie Eyes.
Ustawienie wewnetrznej wyrdznionej strefy zapewnia lepsze wyniki i bardziej powtarzalng
produkcje.

Zdecydowanie zaleca sie ustawianie wewnetrznej wyrdznionej strefy przy kontroli pod
katem uszkodzen krawedzi oraz jesli kontrolowane sg tylko wewnetrzne szczegoty
przedmiotéw. Ustaw wewnetrzng wyrdzniona strefe w nastepujacy sposob:

- To ustawienie Eyes eliminuje detekcje dodatkowych uszkodzen w wyniku tego, ze
orientacja obrabianego przedmiotu nie jest catkowicie identyczna jak nauczony obrabiany
przedmiot.

W ponizszym przyktadzie pokazano przedmiot bez uszkodzen.
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Nie ustawiono wyréznionej strefy Wyrdzniona strefa jest ustawiona zgodnie z zaleceniami

5.1.3. Najlepsze praktyki — Eyes Lighting Kit

W tym punkcie podano szereg zalecen dotyczacych stosowania Eyes Lighting Kit

5.1.3.1. Odbicia swiatta

Uzycie w ustawieniach sztucznego swiatta moze powodowac odbicia w zaleznosci od tego,

jak sSwiatto, przedmiot i kamera sa ustawione wzgledem siebie.

Jesli Swiatto jest zamontowane na kamerze i robocie, moze powodowad powstawanie
przeswietlenia posrodku obrazu.
Jesli stanowi to problem w danej aplikacji, mozna mu zapobiec na kilka sposobdw:

Przechyl kamere

Po przechyleniu kamery swiatto nie bedzie kierowane bezposrednio do kamery, a co za tym
idzie przeswietlenie obrazu bedzie ograniczone Zaleca sie zastosowanie przechylenia o 5
stopni

o/ L o/ "X

7 \ ’J' \\
Umiesc jakies przedmioty na odbijajacym tle i sprawdz, jaki efekt ma ta technika, jesli chodzi
o te przedmioty. Kiedy kamera jest w pozycji rownolegtej do stotu pobierania, nachylenie

Swiatta pojawia sie od srodka obrazu, pokrywajgc wiekszos¢ mozliwego do zastosowania
obszaru roboczego.

Z drugiej strony, jesli przechylisz kamere przeswietlenie nie ma wptywu na srodek obszaru
roboczego, przez co oswietlenie w tym obszarze jest bardziej jednolite.

Bez przechytu Z przechytem

Uzyj swiatta zamontowanego poza robotem

Umiesc zewnetrzne Swiatto, aby uniknac odbijania Swiatta bezposrednio w kamerze.

@robot
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To podejscie umozliwia catkowite unikniecie przeswietlenia, gdyz punkt odbicia mozna
usunac z widoku kamery.

Przy zastosowaniu Swiatta montowanego poza robotem wystepuja nastepujgce ograniczenia:

+ Moze tatwo dojs¢ do powstawania niepozadanych cieni w tle, gdyz os padania swiatta jest
inna niz os kamery.

« Aplikacja wymaga wiekszej przestrzeni, poniewaz swiatto jest zamontowane poza
robotem.

Mozna zastosowac swiatto rozproszone w celu bardziej jednolitego oswietlania obrabianych
przedmiotéw. Funkcja ta dziata najlepiej, kiedy kamera znajduje sie blikso obrabianego
przedmiotu, a intensywnosc swiatta jest ustawiona na srednia.

Zobacz nastepujace przyktady:

Bez rozpraszacza Rozpraszacz

Zastosowanie rozpraszacza nie eliminuje odbi¢ na odbijajgacych przedmiotach i/lub ttach.
Powoduje jedynie nieco bardziej réwnomierne rozproszenie Swiatta.

Zastosuj to podejscie podczas kontroli defektdow powierzchni przedmiotéw, gdyz zapewnia
ono powiekszenie cech przedmiotéw.

Podejscie to zilustrowano na rysunkach ponizej. Swiatto jest kierowane pod ostrym katem, w
zwigzku z czym odbija sie jedynie na krawedziach i innych cechach przedmiotow.
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Patrz ponizsze przyktady:

Swiatto z bokéw Swiatto z gdry

5.2. Pasek narzedzi URCap

Pasek narzedzi utatwia obstuge narzedzi podczas programowania lub podczas pracy.

Jak uzyskac¢ dostep do paska narzedzi

Sposdb dostepu do paska narzedzi jest rézny w przypadku robotdw linii e-Series i CB3 UR,
ale funkcjonalnosc jest taka sama.

RY]

Aby otworzy¢ pasek narzedzi w linii e-Series, nacisnac ikone UR+ - W prawym goérnym

rogu. Nastepnie nacisngc ikone OnRobot @

Urlichem | Program Instalaca  Ruch

Program Zmienne @ ==

OnRobot RG
<beznazwy>

Biezaca szerokosé = 42.0 mm

Shta
20 N
Ty r vy
Stan 1 I 13+l

Wstrzymany

Wiek robota

on. Godz, Min, Sek.

0 02 42 31

O Wyswietl punkty orientacyjne

Kazde narzedzie montowane na koricu ramienia robota OnRobot ma swojg wtasna
funkcjonalnosc i jest to wyjasnione w ponizszych rozdziatach.

Aby otworzy¢ pasek narzedzi w CB3, nacisngc ikone OnRobot @ w lewym gdérnym rogu.
Ikona moze pojawic sie okoto 20 sekund po witaczeniu zasilania robota.
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UWAGA:

Wszystkie paski narzedzi sa wytaczone, gdy uruchomiony jest dowolny
program robota. Niektére paski narzedzi sg tez wytgczone i nie mozna ich
uzywac, gdy robot nie jest zainicjowany.

® Interfejs uzytkownika robota PolyScope ©

Wybierz

Uruchom program

UNIVERSAL
ROBOTS

Skonfiguruj robota

Informacje o

Wytacz robota

Aby wiaczyd/wytaczyd pasek narzedzi, nacisngc¢ logo OnRobot @robot yy prawym gornym rogu
i zaznaczyc¢/odznaczyc pole wyboru Wiacz pasek narzedzi.
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& Plik

o)

11:28:25

Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

@robot

cccc @

Mocowanie

Zmienne
MODBUS

Funkcje

EtherNet/IP

PROFINET

Konfiguracja TCP

L r - H

F o WO o T gy

Konfiguracja we

e@ Bezpieczer

Phynne przejsci

Sledzenie przer

Konfiguracja Or

Domysiny prog

Model robota
Typ robota: URS

Murner seryjny robota: 20183599889

Wersja PolyScope
3.10.0.76181

Wersja URCap
Tag:

Branch: feature/il8n_update_190716
Wersja: 1.0.0-5NAPSHOT.2471 feature-il8n_update 190716_2019-07-17_14-56
Hash: 0a37166a0aff882a8ff2dafdc7b0d6fE5a01d998

Log text. .,

[ »

1

[*]

[m] wigcz pasek narzedzi
[ Tryb debugowania

Close

@ robot

Zatadujfzapisz

5.2.1. Eyes

Aby otworzy¢ pasek narzedzi, nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami w rozdziale How to
Access the Toolbar w 5.2. Pasek narzedzi URCap.

Pasek narzedzi Eyes pokazano ponizej. Pasek narzedzi pokazuje stan kamery.
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Program Zmienne @ =

OnRobot Eyes
<beznazwy>

Stan

Stan kamery: Podtgczony

Zatrzymany

Wiek robota

Dn.  Godz Min. Sekundy

0 13 26 18

O wyswietl punkty orientacyjne

O Zasilanie wytaczone ( ) 100% ° o O SF.H.”_‘@,;E.

5.3. Polecenia URScript

Polecenia URScript moga by¢ uzywane razem z innymi skryptami.

5.3.1. Eyes

Po wigczeniu On Robot URCap zdefiniowane zostajg funkcje skryptu dla Eyes:
get eyes workp pose()

Ta funkcja pobiera potozenie ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu z Eye Box.

get eyes workp type ()

Ta funkcja pobiera typ ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu z Eye Box.

get eyes workp cnt ()

Ta funkcja pobiera pozostata liczbe ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu z Eye
Box.

get eyes 1lmk ok()

Ta funkcja zwraca wartosc¢ Prawda, jesli ostatnie wykrycie punktu orientacyjnego w
aplikacji powiodto sie, w przeciwnym razie Fatsz.

eyes_ sendrobotpose ()
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Tej funkcji mozna uzy¢ w celu przestania do modutu Eye Box biezacego potozenia robota.
Jest to wymagane tylko w celu kalibracji montazu poza robotem.

eyes locate(task id, locate limit)

task_id: Identyfikator_zadania, ktére ma byc wykonane przez Eyes.

locate limit: Konfiguracja prébnej reakcji w ramach polecenia. - 1 oznacza sprobuj raz,
0 jest stosowane w przypadku nieograniczonego czasu préb, a wartos¢ wyzsza niz O
oznacza czas wykonywania polecenia w sekundach.

eyes_getworkpiecepose ()

Ta funkcja przesyta potozenie ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu do Eye Box.

eyes_getworkpiececount ()

Ta funkcja przesyta pozostata liczbe ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu do Eye
Box.

eyes inspect (task id, inspect limit)

task_id: Identyfikator_zadania z urzadzenia Eyes.
locate limit: Konfiguracja prébnej reakcji w ramach polecenia. - 1 oznacza sprébuj raz,
0 jest stosowane w przypadku nieograniczonego czasu préb, a wartos¢ wyzsza niz O
oznacza czas wykonywania polecenia w sekundach.

eyes getworkpiecematch ()

Procent dopasowania w ramach ostatnio przeprowadzonej kontroli

eyes getworkpieceeval ()

Ocena w ramach ostatnio przeprowadzonej kontroli. 1 oznacza zaliczong kontrole a 2
niezaliczona.

eyes landmarkdetect ()

Polecenie wykrycia pozycji punktu orientacyjnego.

5.4. Zmienne sprzezenia zwrotnego

5.4.1. Eyes

Zmienna sprzezenia Jednostka  Opis

zwrotnego

Ostatnio wykryte potozenie punktu orientacyjnego w

EyelLndmarkDet PDxy.z,>x.ry.rz] odniesieniu do ramy podstawy robota.
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Zmienna sprzezenia Jednostka

zwrotnego

@robot

Opis

EyesinspectEval

Wyniki oceny to jedna z nastepujacych pozycji:
0 - wskazuje, ze podczas kontroli wystgpit btad.

1- wskazuje, ze kontrola zakorczyta sie pomysinie (%
dopasowania jest wyzszy niz zdefiniowany w zadaniu
kontroli Eyes).

2 - wskazuje, ze kontrola nie powiodta sie.

EyesLndmrkFeat

PIX.Y,Z,rX,ry,rz]

Potozenie punktu wskazujgcego w odniesieniu do
punktu orientacyjnego.

EyesLndmrkOrig

PIX.Y,Z,rX,ry,rz]

Pierwotne potozenie punktu orientacyjnego w
odniesieniu do ramy podstawy robota.

EyesLocatePose

PIX.Y,Z,rX,ry,rz]

Koordynacja pozycji, w ktdrej umieszczony jest
obrabiany przedmiot.

EyesMatch

%

Procent dopasowania modelu obrabianego przedmiotu
i uzywanego jako zdefiniowany w zadaniu kontroli
Eyes.

EyesWorkpCount

Liczba wykrytych obrabianych przedmiotéw
zlokalizowanych przez zadanie lokalizowania
przedmiotéw Eyes lub zadanie kontroli Eyes.
Aktualizacja ma miejsce tylko po wykonaniu polecenia
EyesGetWorkpiece. Dlatego wskaze najwyzej liczbe
wykrytych przedmiotow- 1.

EyesWorkpiece

Typ wykrytego obrabianego przedmiotu zdefiniowany
w zadaniu lokalizowania przedmiotéw Eyes lub zadaniu
kontroli Eyes.

eyes_Imk_pose

PIX.Y,Z,rX,ry,rz]

Ostatnio wykryte potozenie punktu orientacyjnego.

eyes_workp_cnt

Liczba wykrytych obrabianych przedmiotéw
zlokalizowanych przez zadanie lokalizowania
przedmiotéw Eyes lub zadanie kontroli Eyes.
Aktualizacja ma miejsce tylko po wykonaniu polecenia
EyesGetWorkpiece.

eyes_workp_pose

PIX.Y,Z,rX,ry,rz]

Potozenie ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu

eyes_workp_type

Rodzaj ostatnio wykrytego obrabianego przedmiotu

eyes_Imk_ok

Prawda/fatsz

Prawda, jesli ostatnie wykrycie punktu orientacyjnego
w aplikacji powiodto sie, w przeciwnym razie Fatsz.

eyes_cnt

taczna liczba wykrytych obrabianych przedmiotéw
zlokalizowanych przez zadanie lokalizowania
przedmiotéw Eyes lub zadanie kontroli Eyes.
Aktualizacja ma miejsce po uruchomieniu programu
lokalizowania przedmiotéw Eyes lub programu kontroli
Eyes.
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6. Dodatkowe opcje oprogramowania

6.1. Compute Box / Eye Box

6.1.1. Konfiguracja interfejsu Ethernet

Aby umozliwi¢ korzystanie z interfejsu Ethernet przez robota/komputer, nalezy wprowadzic
prawidtowy adres IP dla modutu Compute Box / Eye Box. Adres IP mozna skonfigurowac
korzystajac z przetacznikéw DIP 3 i 4.

OSTRZEZENIE:

/ ! Zatrzymacd program robota przed zmiang jakichkolwiek ustawien interfejsu
Ethernet.
UWAGA:
Skonfigurowanie przetacznika DIP 3 usuwa uprzednio ustawiony adres IP.

Aby przechodzi¢ pomiedzy trybami, nalezy zmienic przetaczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box, aby zmiany zostaty
wprowadzone.

DIP 3 — ustawia adres IP Compute Box / Eye Box

+ ON: Staty adres IP (192.168.1.1)
« OFF: Dynamiczny lub statyczna adres IP (mozna ustawic w Web Client)

DIP 4 - ustawia, czy podtaczony robot lub laptop otrzyma adres IP z Compute Box / Eye Box

+  ON: Serwer DHCP wytaczony
+  OFF.DHCP witgczony

Zalecamy ustawienie przetgcznikow DIP wedtug jednej z ponizszych opcji:

+ Tryb staty IP/automatyczny - w prostych instalacjach (bez podtaczenia do zewnetrznej
sieci i/lub PLC)

« Tryb zaawansowany - w bardziej ztozonych instalacjach (stosowana jest sie¢ zewnetrzna
i/lub PLC)

Tryb Statyczny IP/automatyczny (domysine ustawienie fabryczne)

Aby zmiany zostaty wprowadzone, nalezy ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji
ON, a przetacznik DIP 4 w pozycji OFF i zastosowac cykl zasilania.
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Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Adres IP Compute Box / Eye Box jest | Compute Box Eye Box automatycznie przydzieli adres IP
statyczny 192.168.1.1. do podtaczonego robota/komputera, jesli zostat
skonfigurowany, aby otrzymac adres IP automatycznie.

UWAGA:
Zakres dla przydzielonego adresu IP to

192.168.1.100-105 (maska podsieci
255.255.255.0).

Jesli modut Compute Box / Eye Box jest
stosowany w sieci firmowej, w ktdrej jest
juz stosowany serwer DHCP, zaleca sie
zastosowanie trybu zaawansowanego.

Tego adresu IP nie mozna zmieniac.

W tym trybie opcja serwera DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wtgczona.

Tryb zaawansowany (jakikolwiek statyczny lub dynamiczny adres IP/ statyczna lub
dynamiczna maska podsieci)

Ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji OFF, a przetacznik DIP 4 w pozycji ON i
zastosowac cykl zasilania, aby zmiany zostaty wprowadzone.

Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Przypadek 1: Statyczny adres IP Compute Box/Eye Box nie przypisuje adresu IP do
robota/komputera.

W danej sieci jest juz stosowany
adres IP192.168.1.1 lub trzeba Ustaw adres IP robota/komputera w nastepujacy
skonfigurowad inng maske podsieci. | sposdb:

Aby zapewni¢ prawidtowa komunikacje, nalezy upewnic
sie, ze w sieci robota/komputera ustawione jest
odpowiadajagce ustawienie IP. Uzyj tej samej maski
podsieci ale inny adres IP.

Przypadek 2: Dynamiczny adres IP Adres IP robota/komputera jest ustawiany dynamicznie.

robota Zewnetrzny serwer DHCP przypisuje adres IP robota/

komputera.

* Domyslnie adres IP Compute Box / Eye Box jest ustawiony na Dynamiczny adres IP.

Adres IP Compute Box / Eye Box mozna ustawi¢ na dowolng wartos¢ przy uzyciu Web Client.
Wiecej informacji podano w punkcie Web Client: Menu ustawien. W pozycji Ustawienia sieci
ustaw Tryb sieci na Statyczny adres IP lub Dynamiczny adres IP.

W tym trybie opcja serwer DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wytgczona.
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6.1.2. Web Client

Do ustawiania aplikacji Eyes stuzy klient Web Client firmy OnRobot. Aby uzyskac dostep do
klienta Web Client na komputerze, najpierw nalezy skonfigurowac interfejs Ethernet, aby
zapewnic witasciwg komunikacje miedzy komputerem a modutem Eye Box. Zaleca sie

zastosowanie fabrycznych ustawien przetgcznika DIP (DIP 3 wt. i DIP 4 wyt.).

Nastepnie nalezy wykonac nastepujace etapy:

Domysliny fabryczny login administratora to:

Podtgczy¢ modut Eye Box do komputera dostarczonym kablem UTP.
Wiaczyc dostarczony zasilacz Eye Box (jesli nie zostat uprzednio wtdczony).

@robot

Odczekac minute, az dioda LED modutu Eye Box zmieni kolor z niebieskiego na zielony.

Otworzy¢ przegladarke internetowa na komputerze i wpisac adres IP modutu Eye Box

(domysine ustawienie fabryczne to 192.168.1.1).

Otworzy sie strona logowania:

Zaloguj sie do OnRobot
Web Client

NAZWA UZYTKOWNIKA

admin

HASLO

Zapamietaj mnie ( ZALOGUJ SIE )
Nie pamietasz hasta?

Zaloguyj sie przy uzyciu nazwy uzytkownika 'admin’ oraz hasta
Inego. Podczas pier go log ia wyswietli sie monit o
koniecznosci zmiany domyslnego hasta.

4
dom

Nazwa uzytkownika: admin
Hasto: OnRobot

Podczas pierwszego logowania nalezy wpisac nowe hasto: (hasto musi sktadac sie z co
najmniej 8 znakow)
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Zmien domyslne hasto
administratora

NOWE HASLO

Tu wprowadZ nowe hasto

POTWIERDZ HASLO

Tu wprowadz penownie nowe hasto

/ . ™,
| PRZESLLJ )
N A

Po zalogowaniu sie po lewej stronie ekranu wyswietlane sg nastepujace menu:

Devices

Configuration

WeblLogic™
Paths
Update

TCP/CoG

« Urzadzenia — Monitorowanie i sterowanie podtgczonymi urzadzeniami (np.: chwytaki)
« Konfiguracja — Zmiana ustawiert modutu Compute Box
+  WebLogic" — Programowanie cyfrowego interfejsu I/O poprzez OnRobot WebLogic™

. Sciezki — Importowanie/eksportowanie zarejestrowanych sciezek (niedostepne dla
wszystkich robotéw)

« Aktualizuj — Aktualizacja modutu Compute Box i urzadzen

« TCP/CoG — Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP (punktu
sSrodkowego narzedzia) i COG (srodka ciezkosci) danej kombinacji produktéw OnRobot.

W prawym gdérnym rogu ekranu wyswietlajg sie nastepujace menu:

. E Wybdr jezyka aplikacji Web Client

. E Ustawienia konta (np.: zmiana hasta, dodanie nowego uzytkownika)

Ponizej opisane sg te menu.

6.1.3. Web Client: Menu urzadzen

Aby kontrolowad/monitorowac urzadzenie, kliknac przycisk Wybierz.
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Wybierz wykryte urzadzenie(-a):

Compute Box
—
( WYBIERZ ) (

6.1.3.1. Eyes

Informacje o urzadzeniu

HEX-E/H QC

WYBIERZ

/"‘ (

RG2

|
\_ WYBIERZ y,

@robot WEBCLIENT vs12.0 12

Eyes
Konfiguracia
. Ta strona umozliwia monitorowanie urzadzenia i sterowanie nim. Po przejéciv ki Infarmacje jest stat
Weblogic! (Niektére Funkeje moga byé ni i ini
Sciezki
Umigjscowienie czgici  Kontrole  Punktorientacyiny  Ustawienia  Informacie o urzadzeni

Aktualizuj
TCP/COG Eyes

— tatus Dobrze
Licencie Rl v

Ti EVES
Zastosowania rretowego 1349
1]
ogramowania sp zgtowego 592
Kopia zapasowa OnRobot Eyes
OTWGRZ KOPIE ZAPASOWA ONROBOT EYES

Eyes

Copyright © 2021 OnRoboL AfS

Sa tu wyswietlane nastepujace informacje o urzadzeniu: Status, Numer seryjny, Wersja

oprogramowania sprzetowego i Licencje.

Kontroler sieci

Wyswietlane sg tu informacje o Wersja oprogramowania sprzetowego kontrolera sieci.

Kopia zapasowa OnRobot Eyes

Kliknij Otwérz kopie zapasowa OnRobot Eyes, wyswietli sie kolejny ekran.
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Kopia zapasows OnRobot Eyes

To okno umailiwia utworzenie pakietu kopii zapasowej zawierajace) konfiguracie OnRobot Eyes.
Nastepnie moina odzyskaé uprzadnia konfiguracie poprzez ratadowanie pakietu kopii zapasowe.

ROG
Ukonczenie kopii zapasowej maze zajaé kitka minut, Nie wytaczaj zasilania i nie odtaczaj
EyeBox ani nie odiwiezaj strony Web Client podczas tworzenia kopii zapasowej,

Kliknij Utworz kopie zapasows , aby pobrac pakiet kopii zapasowej zawierajacy konfiguracje
OnRobot Eyes.

Kliknij Importuj kopie zapasows , aby zatadowac konfiguracje OnRobot Eyes do Eye Box.
Poprawnie zatadowana konfiguracja nadpisze wszelka konfiguracje Eye Box.
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6.1.4. Web Client: Menu ustawien
Konfiguracja

Ta strona umozliwia konfiguracje Compute Box / Eye Box.

PRZESTROGA

Nieprawidtowe ustawienia moga spowodowac utrate tgcznosci sieciowej urzadzenia.

ON 1. Tryb wejscia cyfrowego: PNP

2. Tryb wyjscia cyfrowego: PNP
3. Ustawiony adres IP Compute Box / Eye Box ko 192.168.1.1.

12 3 4 4, Serwer DHCP wtaczony: Compute Box / EYE Box probuje przypisac adres IP do robota.

USTAWIENIA SIECI USTAWIENIA SKANERA ETHERNET/IP
74:4D:28:CE:08:DF Adres IP do potaczenia e
Domyslny statyczny adr # Identyfikator instangi punkt 1
pozgtkowy-punkt koricowy
192.168.1.1
Identyfikator instangi punkt 1
255.255.255.0 koncowy-punkt poczatkowy

Id instancji konfiguracji 0

Wymagany przedziat pakietu 8
(ms)

[ zaPIsz )
USTAWIENIA COMPUTE BOX / EYE BOX

Wyswietlana nazwa ra

( zApisz
N,

Opodznienie zegara 5 min A

ZSYNCHRONIZUJ ZEGAR

Fabryczne domysine ustawienia przetacznika DIP ustawiajg adres IP Eyes Box na stata
wartosc 192.168.1.1 (maska podsieci 255.255.255.0). Jesli wymagana jest zmiana adresu IP
pierwszy przetacznik DIP 3 nalezy ustawi¢ na wyt. i resetowad Eye Box.

Nastepnie dostepna bedzie nastepujgca opcja zmiany adresu IP.
Ustawienia sieci:
Adres MAC to swiatowy, unikatowy identyfikator, ktdry jest staty dla urzadzenia.

Rozwijane menu Tryb sieci moze byc¢ uzyte do okreslenia, czy modut Eye Box bedzie miat
statyczny czy dynamiczny adres IP:

« Jesli jest ustawione na Dynamiczny adres IP, Eye Box wymaga podania adresu IP z
serwera DHCP. Jesli sie¢, do ktdrej podtagczono urzadzenie, nie ma serwera DHCP.
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« Jesli wybrana zostanie opcja Statyczny adres IP, wowczas konieczne jest ustawienie
statycznego adresu IP i maski podsieci.

« Jesli ustawiono Domysliny statyczny adres IP, staty adres IP powraca do domysinych
ustawien fabrycznych i nie mozna go zmienic. Jest to wyzwalane poprzez ustawienie
przetacznika DIP 3 na wt. i wytgczenie oraz ponowne widczenie zasilania.

Po ustawieniu wszystkich parametrdw, klikna¢ przycisk Zapisz, aby zapisac trwale nowe
wartosci. Odczekad 1 minute i ponownie podtgczyc sie do urzadzenia przy uzyciu nowych
ustawien.

Ustawienia Compute Box / Eye Box:

W przypadku gdy w ramach tej samej sieci uzywany jest wiecej niz jeden modut Eye Box, w
celu identyfikacji mozna wprowadzi¢ do Wyswietlana nazwa dowolng nazwe uzytkownika.

W polu Opdznienie zegara pokazywana jest roznica, kliknij Zsynchronizuj zegar , aby
zsynchronizowac czas Compute Box z komputerem.

Ustawienia skanera EtherNet/IP:

Jest to specjalna opcja potaczenia EtherNet/IP dla niektdrych robotéw. W przypadku tych
robotdw w ramach instalacji podawane sg wymagane wartosci i instrukcje ustawiania.

6.1.5. Web Client: Menu WebLogic™

Informacje dotyczace stosowania urzadzenia Eyes za posrednictwem WebLogic™ patrz
Podrecznik uzytkownika urzgdzenia Eyes za posrednictwem WebLogic™.

6.1.6. Web Client: Menu aktualizacji

Tego ekranu mozna uzywac do aktualizacji oprogramowania na module Compute Box i
oprogramowania sprzetowego urzadzen.
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Aktualizuj

Ta strona umozliwia zaktualizowanie oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

PRZESTROGA

Ukoriczenie instalagji aktualizadji moze zajac kilka minut. Nie wytaczaj ani nie odtaczaj wtyczki Compute Box
ani zadnych innych podtaczonych urzadzen od zrédta zasilania w trakcie aktualizagii.

OPROGRAMOWANIE

Nie wybrano jeszcze pliku aktualizagji... 'C PRZEGLADA /.'
Kliknij tutaj, aby pobrac wynik najnowszej aktualizagji.
OPROGRAMOWANIE SPRZETOWE
KOMPONENTY BIE.ZACA WERSJA WYMAGANA WERSJA
Compute Box (CBOX_RPT)
Oprogramowanie sprzetowe 150 150 v
HEX-E/H QC (HEXHC001)
Oprogramowanie sprzetowe 208 208 v
+ Aktualne O Wymagana aktualizacja ® Wazesniejsze wersje nie 53 obstugiwane
- PRZESTROGA:
/ \\“ . e . P .
o N Podczas procesu aktualizacji (trwa okoto 5-10 minut) NIE wytgczac wtyczki

urzadzenia ani nie zamykac okna przegladarki. W przeciwnym razie
aktualizowane urzadzenie moze zostac¢ uszkodzone.

Ekrany tadowania podczas procesu aktualizacji sg takie same dla aktualizacji
oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

Oprogramowanie Aktualizuj

Kliknij Przegladaj , aby wyszukac plik aktualizacji oprogramowania . cbu. Nastepnie przycisk
Przegladaj zmieni sie na Aktualizuj.
Kliknac¢ przycisk Aktualizuj, aby rozpoczac proces aktualizacji oprogramowania.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.
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Oprogramowanie sprzetowe Aktualizuj

C Wymagana aktualizacja: Aktualizacja oprogramowania sprzetowego jest wymagana, gdy
dowolny sktadnik jest nieaktualny.

Kliknij Aktualizuj w pozycji oprogramowanie sprzetowe na stronie, aby rozpoczac¢ proces
aktualizacji oprogramowania sprzetowego.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.

Aktualizowanie w toku, prosze czekacd...

Ukoriczenie tego procesu moze zajac kilka minuk.
AARANNARNRRGRRRNRNNY

~
ZAMKNIJ )|
A

Zaktualizowano pomyslnie.

N
I ZAMKNIJ |
hN A

6.1.7. Web Client: Ustawienia konta

To menu moze byc¢ uzywane do: e 0]
- PL -

« Patrz identyfikator biezgcego uzytkownika

« Przejdz do Ustawienia konta admin

- Wylogowanie Administrator

USTAWIENIA KONTA

WYLOGUJ SIE

Ustawienia konta:
Ta strona ma dwie zaktadki:

« Mgj profil — aby zobaczyc¢ i zaktualizowac obecnie zalogowany profil uzytkownika (np.:
zmienic hasto)

« Uzytkownicy — do zarzadzania uzytkownikami (np.: dodawanie/usuwanie/edycja)

W zaktadce Mdj profil aby zmieni¢ dowolne dane profilu (np.: hasto), klikna¢ przycisk
Aktualizuj profil.
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Maoj profil Uzytkownicy

admin
Administrator

Imie
Nazwisko
E-mail

Nr tel.

Opis

'ﬁ'\ AKTUALIZUJ PROFIL

W zaktadce Uzytkownicykliknac przycisk Dodaj nowego uzytkownika , aby dodac wiecej
uzytkownikdw:
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Dodaj nowego uzytkownika

NAZWA UZYTKOWNIKA

Tu wprowadZ nazwe uZytkownika

IMIE

NAZWISKO

ROLA

Uzytkownik

OPIS

STATUS
Aktywny

HAStO

Tu wprowadz hasto uzytkownika

POTWIERDZ HASEO

Tu wprowadZ hasto ponownie

A

ANULU)

Istnieja trzy poziomy uzytkownika:

« Administrator

« Operator

«  Uzytkownik

Wprowadzic¢ informacje o uzytkowniku i klikna¢ przycisk Zapisz.

Aby pdzniej zmieni¢ informacje o uzytkowniku, wystarczy klikngc na ikone edycji
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Méj profil Uzytkownicy

DODAJ NOWEGO UZYTKOWNIKA ] Mozesz dodac w swojej sieci nowego uzytkownika, aby monitorowad urzgdzenia i sterowac nimi.
/

NAZWA UZYTKOWNIKA IMIE NAZWISKO E-MAIL NR TEL. AKTYWNY
admin Administrator a /'
operator Uzytkownik a P <]

Aby uniemozliwi¢ uzytkownikowi zalogowanie sie, nalezy:
« dezaktywowac poprzez zmiane stanu w trybie edycji Aktywny

« lub usunad, klikajac ikone usuwania e .

6.1.8. Web Client: Monitorowanie kontroli

Kontrole OnRobot Eyes mozna przeprowadzi¢ i monitorowac w Web Client. Jest to uzyteczne
w celu monitorowania decyzji podejmowanych przez Eyes i testowania utworzonych zadan
kontroli.

Aby przejs¢ do funkcji w menu Urzadzenia kliknij narzedzie Eyes i przejdz do Kontrole a
nastepnie Monitorowanie.

W celu monitorowania lub testowania zadania kontroli wybierz je z rozwijanego menu.
Wyswietli sie obraz ostatnio wykonanej kontroli wybranego zadania. Zostanie ona
aktualizowana po kolejnym wykonaniu zadania kontroli.

Aby przetestowac zadanie, kliknij SKONTROLUJ, spowoduje to uruchomienie wybranego
zadania kontroli.

OSTRZEZENIE:

! \ Wykonanie zadania kontroli w zaktadce Monitorowanie moze spowodowac

‘f nieoczekiwane reakcje, jesli z innego Zrddta jest wykonywany inne zadanie
Eyes (program robota, WebLogic™). Zatrzymaj wykonywanie z tych Zrédet przed
uzyciem tej funkcji.
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URZADZENIA KONFIGURACJA WEBLOGIC™ SCIEZKI AKTUALIZUJ

Ta strona umozliwia monitorowanie urzadzenia i sterowanie nim. Po przejsciu do zaktadki Informacje o urzgdzeniu wyswietlany jest status urzadzenia.
(Niektore funkcje mogg by¢ niedostepne bez uprawnier administratora.)

Umiejscowienie czesci

Kontrole

Punkt orientacyjny

Ustawienia Informacje o urzadzeniu

Widok kamery Obrabiany przedmiot Zadanie Mc

Monitorowanie

Wybierz zadanie kontroli

Ostatnie wykrycie

mylnspectionProgram -

POWODZENIE!

SKONTROLUI

POBIERZ 5 OSTATNICH WYKRYC

Ponadto mozna zobaczy¢ 5 ostatnich wynikdw kontroli, klikajgc Pobierz 5 ostatnich wykryc.
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7. Specyfikacja sprzetowa

7.1. Specyfikacje techniczne

7.1.1. Eyes
Eyes
Cechy kamery Jednostka
Interfejs USB-C 3.x
Technologia czujnika obrazu Postepowa migawka Rozmiar 1,4 x |[ um px]

1,4
Gtebokosc pola widzenia kamery RGB (FOV):|69,4 x 42,5 x 77 (+/-3) ]

Norma 1280x720 [px]
Rozdzielczos¢ kamery RGB
Zblizenie 1920x1080 [px]

Technologia gtebi Active IR Stereo
Gtebokosc (mm) 6542 x 4041 x 72+2 [°]
Rozdzielczosc ostateczna gtebi 1280 x 720 [px]

400-1000. [mm]
Odlegtosc robocza

15,75 - 39,37 [cale]

0-35 [*C]
Temperatura podczas eksploatacji

32-95 [°F]
Klasa IP IP 54

0,260 [kg]
Masa

0,57 [funty]
Obliczony okres eksploatacji 30 000 [h]

Typ systemu 25D

wizyjnego

Cechy systemu Eyes Jednostka

Minimalne wymiary |10 x 10 lub srednica 15
obrabianego

przedmiotu

0,39x0,39 lub $rednica 0,59

Obstugiwane
aplikacje

Wykrywanie, sortowanie, inspekcja, punkt orientacyjny

Mozliwe opcje
montazu

Na robocie lub poza nim
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Cechy systemu Eyes Jednostka

102

12 konfiguracji (4 x 3)
Ponowna
konfiguracja przy | Wokot kotnierza robota Orientacje pochylenia
montazu na 0-90-180 - 270 0-45-90 [stopnie]
robocie -
Czas przetwarzania Typowy: 0,5 s
Powtarzalnos$c <2 [mm]
wykrywania <0,078 [cale]
Doktadnos¢ Montaz poza robotem Montaz na robocie
wykrywanig 2 2 [mm]
(typowa) mierzona
Minimalny rozmiar Norma Zblizenie
defektu podczas |5 3 [mm]
kontroli 0,197 0,118 [cale]
Odlegtosé punktu |Btad Typowy Btad
nawigacyjnego od|minimalny btad maksymalny
punktu
orientacyjnego
Doktadnogé 200 0,2635 0,6596 0,9500 [mm]
punktu 7,874 0,0104 0,0260 0,0374 [cale]
orientacyjnego” 54 0,6586 1,6490  [2,3750 [mm]
19,68 0,0259 0,0649 0,0935 [cale]
1000 1,3173 3,2981 4,7500 [mm]
39,37 0,0519 0,1298 0,1870 [cale]

** Zaleznie od odlegtosci od punktu nawigacyjnego (punktu pobierania) do punktu

orientacyjnego. Pozyskano przy uzyciu podwdjnego ujecia, przy czym kamera znajduje sie

300 mm (11,81 cala) powyzej punktu orientacyjnego.

Zalecenia dotyczace aplikacji i ustawiania

Warunki Swietlne Bez znacznych, szybkich zmian

Odbicia i skoncentrowane punkty swietlne Zachowywad minimum

Cechy przedmiotow Wyrdzniajace sie od otoczenia

Umiejscowienie kamery w stosunku do stotu
roboczego

Skierowana prosto w kierunku strefy
roboczej

Eyes Lighting Kit

Jednostka
[V]

Cechy Eyes Lighting Kit

Napiecie wejsciowe
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Cechy Eyes Lighting Kit Jednostka
Maksymalne natezenie 1 [A]
Podtaczenie Ztacze M8 z 3 stykami

. 0-50 [°C]
Temperatura podczas eksploatacji 32122 F]
Klasa IP IP54

0,131 kgl
Masa 0,288 [funty]
Obliczony okres eksploatacji 30000 [h]
Eye Box
1,01k
Masa 9
2,231b

Wymagane zasilanie 24V (6,25 A)
Obliczony okres eksploatacji 30 000 h
Zasilanie (6,25A/150W) Min. Typowe Maks. Jednostki
Napiecie wejsciowe (AC) 100 - 240 V]
Natezenie wejsciowe: - - 2,1 [A]
Napiecie wyjéciowe: - 24 - (V]
Natezenie wyjsciowe: - 6,25 [A]

Zasilanie wejsciowe (ztacze 24 V)

Napiecie zasilania zewnetrznego -

Typowe
24

Maks.
25

Jednostki
\

Natezenie zasilania -

6,25

[A]

Zasilanie wyjsciowe (ztgcze urzadzenia)

Napiecie wyjsciowe; -

Typowe
24

Maks.
25

Jednostki
(V]

Natezenie wyjsciowe (EB HW v1.2) -

4,5

45"

[A]

*Natezenie szczytowe

Interfejs Eye Box 1/O:

Referencja zasilania (24 V, GND)

Maks.

Jednostki

Referencyjne napiecie wyjsciowe -

Typowe
24

25

[V]

Referencyjne natezenie wyjsciowe -

100

[mA]
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Wyjscie cyfrowe (DO1-DO8) Min. Typowe W\ ETCR Jednostki
Natezenie wyjsciowe - tacznie - - 100 [mA]
Opdr wyjsciowy (tryb aktywny) - 24 - [Q]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako PNP

Jednostki

Poziom napiecia - PRAWDA 18 24 30 V]
Poziom napiecia - FALSZ -0,5 |0 2,5 V]
Natezenie wejsciowe: - - 6 [mA]
Opor wejsciowy - 5 - kQ]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako NPN

Poziom napiecia - PRAWDA -05 |0 5 V]
Poziom napiecia - FALSZ 18 24 30 V]
Natezenie wejsciowe: - - 6 [mA]
Opdr wejsciowy - 5 - [kQ]

7.2. Rysunki czesci mechanicznych
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. OSTRZEZENIE:

Nalezy regularnie przeprowadzac ogdlny przeglad narzedzi OnRobot
montowanych na koricéwkach ramienia, nie rzadziej niz co 6 miesiecy.
Przeglad ten musi obejmowac m.in.: kontrole pod katem uszkodzen materiatu i
oczyszczenie powierzchni chwytajacych.

Nalezy stosowac oryginalne czesci zamienne i oryginalne instrukcje
serwisowe, zarowno w przypadku narzedzi OnRobot montowanych na
koncéwkach ramienia, jak i robota. Niezastosowanie sie do tych ostrzezen
moze spowodowad wystgpienie nieoczekiwanego zagrozenia skutkujgcego
powaznymi obrazeniami.

W razie pytan dotyczacych czesci zamiennych i napraw, prosimy skontaktowac sie z nami,
poprzez strone www.onrobot.com.

8.1. Eyes

Kamera Eyes

Soczewke Eyes (strone przednig) nalezy regularnie czysci¢ dostarczong sciereczka z
mikrowtdkna. W przypadku wiekszego zanieczyszczenia czyscic ja za pomoca miekkiego
bawetnianego wacika nasgczonego alkoholem izopropylowym.

Eyes Lighting Kit

Swiatta czys$ci¢ miekka gabka lub $ciereczka wykonang ze 100% bawetny. Stosowac letniag
wode i tagodny srodek z detergentem. Nie stosowac alkoholu do czyszczenia.
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9. Rozwigzywanie problemoéw

9.1. Robot nie otrzymat adresu IP

Jesli modut Compute Box nie przypisat adresu IP do robota, wykonac nastepujgce czynnosci:

Przypisac statyczny adres IP, ktory odpowiada aktualnym ustawieniom IP Compute Box.
Domysliny adres IP modutu Compute Box to 192.168.1.1.

UWAGA:
Upewnij sie, ze zmieniono ostatni numer w adresie IP (jesli korzystasz z maski
podsieci 255.255.255.0 ), aby unikna¢ konfliktu IP z Compute Box.

Przyktad

Jesli adres IP jest domysinie ustalony (192.168.1.1) w Compute Box, wprowadzi¢ nastepujace
wartosci:

+ Adres IP192.168.1.2
« Maska podsieci: 255.255.255.0

9.2. Zmiana przetacznika DIP nie zostaje wprowadzona

Aby zmieni¢ ustawienia sieciowe przetgcznika DIP, nalezy najpierw zmienic przetgczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box w celu wprowadzenia zmian.

Jesli zmiana nadal nie zostaje wprowadzona, nalezy odczekac jedna minute i ponownie
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box.

9.3. Dziatania URCap

PRZESTROGA:

Zainstalowanie URCaps innych dostawcdw moze wptywac na dziatanie
URCaps OnRobot.

W przypadku spowolnienia reakcji interfejsu GUI, uruchamiania programu,
wyskakujgcych okienek z komunikatami o btedach lub utraty funkcjonalnosci
nalezy upewnic sie, ze zainstalowano URCap OnRobot.

omm

9.4. Funkcje narzedzia sg niedostepne

Jesli funkcje narzedzia sg niedostepne (wyswietlane na szaro), wré¢ do zaktadki Installation >
URCaps > Informacje o urzadzeniu a nastepnie do programu.
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10. Gwarancje

10.1. Patenty

Produkty firmy OnRobot A/S sg chronione szeregiem patentdw; niektére z nich nadal znajduja
sie na etapie globalnej publikacji (patenty oczekujace). Wobec wszelkich podmiotéw lub oséb
wytwarzajgcych kopie tych produktéw lub produkty do nich podobne z naruszeniem
jakichkolwiek patentéw podjete zostang kroki prawne.

10.2. Gwarancja dotyczgca produktu

Bez uszczerbku dla jakiegokolwiek roszczenia, ktére uzytkownik (klient) moze wniesé w
odniesieniu do dilera lub sprzedawcy, klientowi udzielana jest gwarancja producenta na
warunkach okreslonych ponizej:

W przypadku nowych urzadzen i ich elementéw wykazujacych defekty wynikajgce z wad
produkcyjnych i/lub materiatowych w okresie 12 miesiecy od rozpoczecia uzytkowania
(maksymalnie 15 miesiecy od wysyiki), firma OnRobot A/S dostarczy niezbedne czesci
zamienne, natomiast klient (uzytkownik) zapewni czas w celu wymiany czesci zamiennych
(wymiany czesci na inng odzwierciedlajgca aktualny stan techniki, badZ naprawy tej czesci).
Niniejsza gwarancja traci waznos¢, jesli wada urzadzenia wynika z niewtasciwego
obchodzenia sie z urzadzeniem i/lub nieprzestrzegania informacji zawartych w podrecznikach
uzytkownika. Niniejsza gwarancja nie dotyczy ani nie obejmuje ustug swiadczonych przez
autoryzowanego sprzedawce lub samego klienta (np. instalacja, konfiguracja, pobieranie
oprogramowania). Mozliwosc¢ skorzystania z gwarancji wymaga przedstawienia dowodu
zakupu, na ktérym widnieje data zakupu. Roszczenia z tytutu gwarancji nalezy wnies¢ w ciagu
dwdch miesiecy od stwierdzenia defektu objetego gwarancja. Urzadzenia lub komponenty
zastepowane przez firme OnRobot A/S lub wymieniane przez nig stanowia jej wtasnosd.
Wszelkie inne roszczenia z tytutu urzadzenia lub z nim zwigzane nie sg objete niniejsza
gwarancja. Zadne z postanowien niniejszej gwarancji nie ogranicza ani nie wyklucza
ustawowych uprawnien klienta ani odpowiedzialnosci producenta za smierc¢ lub obrazenia
ciata wynikajace z zaniedbania. Okres obowigzywania gwarancji nie zostanie przedtuzony o
czas swiadczenia ustug zgodnie z jej warunkami. W przypadku stwierdzenia braku defektu
objetego gwarancja firma OnRobot A/S zastrzega sobie prawo do obcigzenia klienta optata
za wymiane lub naprawe. Powyzsze postanowienia nie skutkujg zmiang ciezaru dowodu na
niekorzysc klienta. W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za jakiekolwiek posrednie, przypadkowe, szczegdlne lub wynikowe
szkody, w tym m.in. z tytutu utraty zyskdéw, utraty mozliwosci uzytkowania, utraty zdolnosci
produkcyjnych lub uszkodzenia innych urzadzen produkcyjnych.

W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie pokryje zadnych szkdd lub strat, takich
jak utrata zdolnosci produkcyjnych lub uszkodzenie innych urzadzen produkcyjnych.

10.3. Nota prawna

Poniewaz firma OnRobot A/S stale doskonali swoje produkty, zastrzega sobie prawo do
aktualizacji produktu bez uprzedniego powiadomienia. Firma OnRobot A/S zapewnia, ze tresé
niniejszej instrukcji obstugi jest doktadna i poprawna, lecz nie ponosi odpowiedzialnosci za
jakiekolwiek btedy lub brak informacji.
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11. Certyfikaty

OF REGISTRATION

This is to certify that the management system of: Certificate Number:
0096721
o n Ro bot A/S Initial Certification Date:
26 November 2019
Main Site: Teglvaerksvej 47 H, 5220 Odense S@, Denmark Date of Certification Decision:
Chamber of Commerce: 36492449 26 November 2019
Additional Site: OnRobot A/S, Cikorievej 44, 5220 Odense S@, Denmark Issuing Date:
26 November 2019
has been registered by Intertek as conforming to the requirements of Valid Until:
25 November 2022
BED
1ISO 9001:2015 SNEPAe
= L84 184 O
. " %) '—‘J 2z
The management system is applicable to: s =
fepiTe
Development and sales of End-of-Arms tools for industrial customers i

worldwide. Management

Intertek

L S~

Carl-Johan von Plomgren
MD, Business Assurance Nordics

Intertek Certification AB
P.0. Box 1103, SE-164 22 Kista, Sweden
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1.1. EMC

11.2. Eyes — Srodowisko

Attestation of Conformity no. 120-23503

Assessment holder

OnRobot A/S
Teglvaerksvej 47H
5220 Odense S@
Denmark

Product identification
OnRobot Camera Eyes

FORCE Technology test reports
Environmental tests of Camera, project no.: 120-23503, report no.: 120-23503-1 dated 22 April 2020

Other technical documentation

Conclusion

The Camera Eyes have been tested according to the standards listed below. The test results are given in the Force
report listed above. All tests were carried out as specified in the relevant specifications including special test criteria’s
stated by the client.

IEC 60529:2013 IP5X
IEC 60529:2013 IPX4
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11.3. Zestaw Eyes Lighting Kit — Srodowisko

|FDF:EE
Attestation of Conformity no. 121-23120

Assessment holder

OnRobot A5
Teghvarksvaj 47TH
£220 Odense 50
Denmark

Product identification
Eyes Lightning

FORCE Technology test reports
Environmental tests of Eyes Lightning, project no.: 121-23120, report no,: 121-23120-1 dated 4 April 2020

Other technical documentation

Conclusion

The Eyes Lightning have been tested according to the standards listed below, The test results ane given in the Force
report fisted above, All tests were carried out as specified in the relevant spedfications including special test criteria's

stated by the chient.
IEC 6052%:2013 IP5X - Dhust protection
IEC 60525%:2013 IF%4 — Enclosure protection
MNordborg 2021-04-04
-~ .' -
R e ¥
Signature
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11.4. Deklaracja wtaczenia

11.4.1. Eyes

CE/EVU Declaration of Incorporation (Original)
According to European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.

The manufacturer:

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

declares that the product:

Type: Industrial Vision System
Model: Eyes

Generation: V3

Serial: 1000000000-1009999999

may not be put into service before the machinery in which it will be incorporated is declared in
conformity with the provisions of Directive 2006/42/EC, including amendments, and with the
regulations transposing it into national law.

The product is prepared for compliance with all essential requirements of Directive 2006/42/EC
under the correct incorporation conditions, see instructions and guidance in this manual. The
following essential requirements of Directive 2006/42/EC are fulfilled: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.3.2,
1.3.4, 1.5.1, 1.5.2, 1.54, 1.5.5, 1.5.10, 1.5.11, 1.5.12, 1.6.1. Compliance with all essential
requirements of Directive 2006/42/EC relies on the specific robot installation and the final risk
assessment.

Technical documentation is compiled according to Directive 2006/42/EC annex VIl part B and
available in electronic form to national authorities upon legitimate request. Undersigned is
based on the manufacturer address and authorized to compile this documentation.

Additionally, the product declares in conformity with the following directives, according to
which the product is CE marked:

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

Releiyaéw essential health and safety requirements of the following EU directives are also
applied:

2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)
2012/19/EU — Waste of Electrical and Electronic Equipment (WEEE)

A list olF applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in this
manual.

Budapest, May 4th, 2021

Group Management
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