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Zodpovédnost

SensoPart Industriesensorik GmbH ani jeho dcefiné spole¢nosti nemohou byt za Zadnych okolnosti
odpovédné za jakykoliv incident, ktery by mohl vzniknout pouzitim tohoto dokumentu nebo softwaru a
hardwaru popsaného v tomto dokumentu.

Spole¢nost SensoPart Industriesensorik GmbH a jeji dcefiné spole€nosti nejsou zodpovédné za zadné
chyby, opomenuti nebo problémy, vyplyvajici z téchto informaci nebo za ztraty, zranéni nebo Skody,
zpusobené jejich uzitim nebo nespravnym aplikaénim vyuzitim.

e VVSechny priklady programu jsou poskytovany pouze pro informacni ucely.

e Programy musi byt pfizpusobeny, otestovany a odladény pro praci v kazdé konkrétni aplikaci.

e Pouziti pfikladd programu je zcela na vlastni nebezpedi. Pokud by se ukazalo, ze pfiklady jsou
vadné, pfevezmete veskeré naklady na veskeré souvisejici sluzby, opravy nebo korektury.

e Tento dokument je pouze stru¢nym navodem, ktery prokazuje, jak snadné je instalovat a provozovat
robot vyrobce Univesal Robots (UR) v kombinaci se softwarem VISOR® URCap. Predpoklada se
vyuziti velmi peclivym uzivatelem v prostredi bez Skodlivych vlivli. NezvySujte rychlost nebo zrychleni

nad nastavené vychozi hodnoty. Pfed uvedenim robotu do provozu provedte vzdy posouzeni
moznych rizik.

Nepfijimame zadnou odpovédnost za tiskové chyby a omyly, ke kterym doSlo pfi pfipravé tohoto
dokumentu. Tento dokument podléha zménam v dodavkach i technickym zménam bez pfedchoziho
upozornéni.

Zadna &ast tohoto dokumentu nesmi byt jakymkoliv zpisobem reprodukovana, publikovana nebo

ulozena v informacnich systémech nebo databazich, ani nesmi byt kopirovany ilustrace, vykresy a
usporadani bez pfedchoziho pisemného souhlasu spoleénosti SensoPart Industriesensorik GmbH.

© 2018 SensoPart Industriesensorik GmbH Nagelseestralle 16 D-79288 Gottenheim
Germany

Historie dokumentu

Verze Autor Poznamky
1 Dr. Klaus Berdel Plvodni verze
2 Dr. Klaus Berdel Aktualizace VISOR Robotic URCap Verze 1.0.8

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018



(I SENSOPART

VISOR®Robotic URCap

Obsah

1. Uvod
1.1. O tomto dokumentu
1.2. Pfedpoklady
1.3. Vyznam symbolu
2. Instalace
2.1. Instalace kamerového snimace VISOR®
2.2.Instalace softwaru URCap

2.2.1. Odinstalovani softwaru VISOR® Robotic URCap

6

7

14

16

3. Postupna konfigurace snimace VISOR® pro uziti se softwarem VISOR® Robotic URCap/8

4. Postupna konfigurace softwaru VISOR® Robotic URCap

4.1. Instalaéni uzel: Pfipojeni ke kamerovému snimadi VISOR®

14

14

4.2. Programové uzly VISOR® URCap: zakladni principy a pfedpoklady 15

4.2 1. Pfedpoklady vztahujici se k instalaci a nastaveni robotu 16

4.3. Kalibrace: Programovy uzel “VISOR® Calibrate”

17

4.4. Odebirani a pfemistovani dilcd: Programovy uzel “VISOR® Pick” 22

5. Expertni funkce: Prirazeni, VISOR® Terminal
5.1. Proménné, Pfifazeni a Protokoly
5.1.1. Protokoly

5.2. VISOR® Terminal

MANUAL verze CZ

25

27

27

125

AXIMA, spol. sr.0. | 2018



(I SENSOPART

VISOR®Robotic URCap

1 Uvod

Na jakém misté se pfesné nachazi dilec, ktery ma byt pfenesen? Jaké misto na jeho
povrchu je nejvhodnéjsi pro uchopeni? Je v okoli dostateCny prostor pro robotické
chapadlo nebo je v cesté jina soucast? Robot potfebuje vSechny tyto informace ke
spolehlivému vyzvednuti dilce z dopravnikového pasu, zasobniku nebo vibraéniho
dopravniku. Kamerovy snimaé VISOR® predstavuje spolehlivy, robustni a snadno
integrovatelny systém pro generovani vSech pozadovanych informaci. Toto FeSeni,
vyuzivajici strojové vidéni pro identifikaci objektd ve snimku pracovni scény a k zasilani
nezbytnych informaci robotu, nabizi mnoho moznosti a vyhod pfi feSeni robotickych
aplikaci. Mezi typické aplikace patfi lokalizace objektd pro pfemistovaci ulohy (Pick and
Place) nebo montazni operace vieho druhu.

Systém kamerového snimade VISOR® integruje v malém robustnim pouzdru kameru,
osvétleni, optiku a vypocetni jednotku pro zpracovani vystupnich dat a jejich zasilani
robotu nebo Fidicimu systému.

PC nebo laptop je zapotfebi pouze pro konfiguraci. Pfi nasazeni ve vyrobni aplikaci je
VISOR® zcela autonomni zafizeni, odesilajici data (napf. polohu objekt(i v metrickych
jednotkach v realnych soufadnicich) pfimo robotu. Komunikace je mozna prostfednictvim
diskrétnich vstupl/vystupl nebo pfes rozhrani Ethernet TCP/IP, Profinet, EtherNet/IP
nebo RS422/RS232.

VISOR® Robotic URCap je rozsifeny software VISOR® pro roboty vyrobce Universal
Robots s fidicimi systémy PolyScope. Tento software umozZriuje jejich bezproblémovou
spolupraci s kamerovymi snimaéi VISOR®

1.1. O tomto dokumentu

Tento manual je ur€en pro pouziti pfi programovani a udrzbé aplikaci strojového vidéni,
ve kterych jsou uzity kamerové snimade SensoPart VISOR®. Je uréen programatortim
robotu, vyvojafim robotickych aplikaci a technikim udrzby.

Tento dokument nabizi pokyny pro implementaci kamerového snimace SensoPart
VISOR® spolu s roboty vyrobce Universal Robots typu UR3 / UR5 / UR10 a popisuje
pfiklad projektu realizace jednoduché pfemistovaci aplikace (pick-and-place) s robotem,
vedenym kamerovym snimacem.

Je zde popisovan zplisob nastaveni softwaru SensoPart VISOR® Robotic URCap spolu
s kamerovym snimadem SensoPart “VISOR® Robotic Advanced” nebo se snimadem
“VISOR® Allround Professional’.

1.2 Pfedpoklady

Produkt Verze Dodava

VISOR® Robotic Advanced 1.22.8.1 SensoPart
VISOR® Allround Professional 1.22.8.1 SensoPart
VISOR® Robotic URCap 1.0.8 SensoPart
PolyScope 3.5 Universal Robots

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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A Pozor, prosim:

Robot musi pracovat s robotickym softwarem Polyskope 3.5.

1.3 Vyznam symbolu

O

LL Poznamka:

Uzite€né tipy a doporuceni, spolu s informacemi pro efektivni vyuziti snimace.

A Upozornéni:

Tento symbol oznaCuje moznou nebezpelnou situaci, ktera muize zpUsobit
materialni
Skody, pokud jim nebude zabranéno.

A POZOR / VAROVANI / NEBEZPECI

Tento symbol oznacuje Casti textu, jejichz pokyny musi byt bezpodminecné
dodrzeny.
NedodrzZeni téchto pokynl mlze zpUsobit zranéni nebo usmrceni osob.

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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2 Instalace

2.1. Instalace kamerového snimace VISOR®

Postupujte podle instrukci pro mechanickou i elektrickou instalaci a pro nastaveni sité,
uvedenych v kapitole 3 uZivatelského manualu VISOR® (“3. Instalace”). Pokud chcete
propojit souéasné robot a snimaé VISOR®, muze byt nezbytné pouziti prepinade.

Upozornéni: kamerovy snimaé VISOR®, robot a PC musi byt umistény ve stejném IP

nnnnnnnnnnnnnnnn ::;:::;::;Z:::"J;’:r Interface @ } adresn I’m prOStoru .
1
e l 2.2. Instalace software URCap
UNIVERSAL “ i
ROBOTS = ... 1. Provedte start robotu.
2. Zasuiite USB flash disk se softwarem VISOR®
“““““““““““““““““““ ' Robotic URcap do USB portu Fidiciho panelu robotu.
3. Kliknéte na tlacitko “Setup Robot” (“Spusténi
— — —— robotu”).
v Un\v:vsi\ﬂuhwtscrasv:;::’m;r;m:o\n: Environment O
Sy
‘ 4. Zvolte tlacitko URCaps.

5. Kliknéte na tlac¢itko “+”.

Select URCap to install

Current Directory: |fprograms/sf_shared "| ‘ t H Lt H {E}‘

[ sensoPart-visorRobotic-1.1.0.urcap

6. Vyberte instalaéni soubor VISOR® Robotic URCap
z USB flash disku.

Filename: |§ensoPart—V\sorRobot\c—1J.O.urcap ‘

Filter: ‘URCap Files ‘v‘

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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URCaps

Active URCaps

c_) SensoPart-visorRobotic

URCap Information

URCap name: SenscFart-VisorRobotic

Version: 1.1.0

Developer: SenscPart Industriesensorik GmbH

Contact Info: Nagelseestralie 16, 70288 Gottenheim, Germany
Description: VISOR(r) Robotic URcap - Vision guided robotics made
easy with VISOR(r) Robotic vision sensors.

Copyright: Copyright notice (c) 2017-2018 SensoPart
Industriesensorik GmbH, All rights reserved

License Type: See license agreement below

License:

* VISOR(r) Robotic URcap *

mD

CR I —

0 Restart

(I SENSOPART

7. Restartujte robot. Po restartu by jiz mél
software VISOR® Robotic URCap byt
pfipraven pro praci.

2.2.1. Odinstalovani softwaru VISOR® Robotic URCap

Software VISOR® Robotic URCap Ize snadno odinstalovat vyb&rem v seznamu URCap,
naslednym kliknutim na tla€itko “ - “ a restartovanim robotu. Pfed instalaci nové&jsi verze
software VISOR® Robotic URcap odinstalujte variantu softwaru, ktera byla doposud

aktivni pfi €innosti robotu.

MANUAL verze CZ

AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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3 Postupna konfigurace snimaée VISOR® pro uZiti se softwarem

VISOR® Robotic URCap

V tomto struéném navodu je pFfedvedeno v jednotlivych navaznych krocich rychlé
nastaveni kamerového snimade VISOR® a softwaru URCap pro vyuziti v jednoduché
robotické premistovaci aplikaci (pick and place).

e Kalibrace pomoci 200 mm robotické kalibracni desticky
e | okalizace soucasti pomoci detektoru rozpoznani obrysu.

P addremy S rary Hardwars  Tysa ‘aaria Froesans ot Harstsctaree
- 132 ME.TA.112__robat e =] o Brof_ Lazdl i -

MANUAL verze CZ

1. Spustte software VISOR® kliknutim na
ikonu “VISOR” Vision Sensor na plose PC
monitoru.

2. Kliknéte na tlacitko “Find” (“Nalézt”) pro
nalezeni aktivnich snimacu v siti.

3. Po vybéru snimace a po kliknuti na
tlaCitko “Set” (“Nastavit’) se otevie
dialogové okno pro zménu nastaveni
snimace v siti.

4. Nastavte IP adresu snimace VISOR®.
Provérte, zda kamerovy snimac, robot i PC
jsou ve stejném IP adresnim prostoru.

5. Spustte softwarovy modul SensoConfig
dvojitym kliknutim na zvoleny snimac nebo
kliknutim na tla¢itko “Config”.

AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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Load jobset Eachp)..
e
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6. Nactéte Sablonu ulohy (Job Template)
URCap

e File => “Load Job Set” (Soubor =>
“Nacteni sady ulohy”).

Tato sada ulohy obsahuje Sablonu
ulohy (Job Template) a jednu ulohu véetné:
e Kalibra¢ni destiCky (200 mm)

e Detektor rozpoznani obrysu
e Nastaveni rozhrani a komunikace,
odpovidajicich softwaru VISOR® URCap.

Sablona dlohy znamena, Ze kazda
nova uloha je kopii Sablony ulohy.

Pokud potfebujete jiné nastaveni, mazete /
musite zménit pfislusné detektory a
nastaveni.

7. Vyberte pfiklad ulohy — Jobset Template
“Calibration Plate (200) _Contour [...]" ze
stazeného komprimovaného souboru (zip
file) “VISOR_Robotic - URCap_V1.1".
Vyberte soubor, vyhovujici hardware (V10 /
V20), typu (Robotic / Allround) a varianté
(Advanced / Professional) vaseho
kamerového snimace.

8. Pfepnéte do rezimu pofizeni snimku “Free
run” (“Samospoust ”) pro moznost zobrazeni
snimku v realném Case (live image):

e Vyberte z&lozku “Job’=> “Image
Acquisition” (“Uloha” => “Pofizeni snimku”).

e Pfepnéte z rezimu spousté (“Trigger”) do
rezimu “Free run” (“Samospoust’ ”).

e Nyni muzete upravit parametry snimku,
napf. zaostfeni, osvétleni a jas snimku
(rychlost

zavérky) a nastavit detektory pro
zobrazeni snimku v realném case.

e Software URCap vyZaduje ve vyrobnim
rezimu nastaveni modu pofizeni snimku na

“triggered mode” (rezim spousté -
“Trigger”).

e Nezapomernte pfed spusténim snimace pfepnout zpét do “Triggered mode” (rezim

spousté — “Trigger”).

MANUAL verze CZ
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9. Pomoci zaostfovaciho Sroubu na zadni strané
pouzdra nastavte zaostfeni (viz tabulka ve VISOR®) pro
spravnou pracovni vzdalenost v dané aplikaci.

e Pokud pouzivate objektiv v provedeni C-mount,
upravte zaostfeni objektivu

10. Nastavte parametry pro

I wutn | Preprocesing | ¢ Caltvaten | Cpide dme pofizeni snimku:
Resiuton Tsiter el fpsdrants e Nastavte druh osvétleni

o (aneinng, 3| A [rem (2 @@ (externi / interni)
[ to huttr EDE e Nastavte rychlost zavérky
aa pro upravu celkového jasu

Diramic G Inteal flumnaten snimku

Lesr s = |n [} |m 2 e Vypnéte pfipadné nékteré
Trigger mads Enternal ilmration kvadranty scény pro potlaceni
e ar : vlivu odrazt (kliknutim na
¥ Frez un Mubishot pfislusné LED v asti okna

“Quadrants” (“Kvadranty”)

Wegeacqiitn | Prepucmshg ¢ Cabbodon | Cpde e 11. Kalibrace
Calbraion plaim # Prbuca e Musi byt aktivni spravna
Calbreion plate 13513 200 ¢ & Calbration paremeter e e metoda k.alibrace.
i-oimmm S0 e Kalibracni desticka / PPL
St gibratin Test gt DiE0m S (Point Pair List)
3-E5Mmn B0

e Typ kalibracni desticky

4| 135,00 i B0 ,
e Z-offset (odsazeni v ose z)

v Fiducials
World X World Y
1/-135,00 mm -53,00 mm
2 [ 135,00 mm -53,00 mm
3 | -135,00 mm 53,00 mm
4| 135,00 mm 53,00 mm

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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12. Nastaveni detektoru pro lokalizaci dilce
e \/ tomto struéném manualu je v pfikladu pouzit detektor rozpoznavani obrysu.

Na zakladé pozadavku na konkrétni inspekéni ulohu mohou byt pouzity i jiné

detektory.

® 000 9 0|

(I SENSOPART

Soucéast je lokalizovana pomoci uziti
urcCitého ,Detektoru® nebo ,zarovnani
polohy*  (vyrovnani odchylky pozice
objektu - ,position alignment®).

Systémova soustava VISOR nabizi pro
tento Ukol razné metody - detektor
rozpoznani obrysu, metodu zarovnani
obrysu, detektor porovnani obrysu se
vzorem, detektor BLOB (Binary Large
Object), detektor rozpoznavani
vzoru...Dalsi informace Ize nalézt
v manualu kamerovych snimaci VISOR.
lokalizace

NejjednodudSim  zplsobem

objektu je pouziti detektoru rozpoznani obrysu (“Contour”), ktery je obsazen v pfed
konfigurované Sabloné ulohy, uzité v tomto struéném navodu.

13. Kliknéte na tlacitko volby detektoru (“Detector”) a vyberte vlevo dole v nabidkovém
policku ze seznamu detektord pFfed konfigurovany detektor rozpoznavani obrysu -

“Contour” (“Obrys”).

e Povoleny rozsah uUhlu zabéru soucasti je definovan parametrem “Angle range”

(“Rozsah uhlu”).

e Pokud je objekt pozorovan z vétSiho perspektivnino uhlu, zvazte moznost uZziti

parametru “Scale range” (“Rozsah méfitka”).

B-o@lom S ® SONSOPART

Conligure Setectors and roghms

Ot ectan maes Dutactor type Algumnent T ——— g — S ——

MANUAL verze CZ

14. Nastavte oblast zajmu / hledani
pohybem a zménou velikosti Zluté
ohranicené oblasti.

15. ,Naucéte” snimaé na danou soucast
pohybem a zménou velikosti Cervené
ohraniéené oblasti.

e Zelené ohraniCena oblast udava,
kde byla nalezena pozadovana soucast.

° Pokud nedoslo k nalezeni
pozZzadovaného objektu, zelené
ohranicena oblast se  nezobrazi,
vysledek ulohy, provadéné detektorem je
vyhodnocen jako “fail” - “neuspésné”.

AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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(@ SLNSOPART
== 16. Nastaveni sitového rozhrani
e G e Pokud se uziva Sablona uloh
e S URCap, neni tfeba Zadnych zmén.
L e Musi byt aktivni rozhrani
“Ethernet”’ s protokolem “ASCII".

Tripger sartings

.....

PR 17. Nastaveni sitového telegramu

A e W e (konfigurace sériového datového

S — e vystupu pfes sériové rozhrani

; S 1Y _ , RS422 a Ethernet). Telegram -

T ot : : datovy paket vIP  protokolu
pfenaseny v PC siti.

Zde Ize provést nastaveni, uréujici, jaka vysledna data ze snimaée VISOR® maji byt
pfenesena pfes pfedem vybrané rozhrani.

e Pokud se uziva $ablona uloh URCap, neni tfeba zadnych zmén.

e Pokud pouzivate novy detektor nebo odliSny typ detektoru pro lokalizovani soucasti,
musite znovu nastavit uziteCny obsah datové zpravy (Payload).

Upozornéni:
e Pro komunikaci se softwarem VISOR® URCap musi uZitedny obsah datové zpravy
odpovidat uspofadani (schéma) zobrazenému v Sabloné ulohy:
([Nalezeny objekt], [x], [y], [uhel], ... [libovolna datova pole] ...)
e Zdrojem dat v8ak nutné nemusi byt detektor rozpoznani obrysu, Ize pouzit také
detektor BLOB, metodu zarovnani obrysu nebo detektor porovnani obrysu se vzorem.

(@ S2NSOPART

N 18. Nastavte znovu v zélozce “Image
Faage | Acquisition® (“Pofizeni snimku®) rezim

“Triggered mode”

oo na “Trigger” (“Spoust”).

Sermae e

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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(® 2Ny

PART
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19. Kliknutim na tla¢itko “Start sensor”
“Spusténi snimace” spustte snimac.

AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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4  Postupna konfigurace softwaru VISOR® Robotic URCap

4.1. Instalaéni uzel: Pfipojeni ke snimagi VISOR®

] Ualvenal Robaty Graphical Progranming Bavironment

PolyScope Robot User Interface ©! 1. Vhlavnim menu software PolyScope zvolte
dotykem tlaCitka “Program Robot” spusténi

Please sebect

nového
UNIVERSAL = programu robotu.
ROBOTS
About |
]
)
]
@ rile waze  88EE @ v W v s “ »
B e [ [ T 2. Zatnéte dotykem na tlacitko “Empty Program”.
New Program
Lo Pragian

Ermpity Program

& Fie meaz SR @
e e ) 3. Dotykem zvolte zaloZzku “Installation”
TCR Canfiguration o ic . v @
- - (“Instalace”) a vyberte instalagni uzel “VISOR®
e Robotic” ze seznamu na levé strane.

PROFINET

}nlq- S

e faiit Program

LowclS v

VISOR Robotic
Ensie Uncom: 2 4. Stisknéte tlaCitko “Network” (“Sit' ”)

Network

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018
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e 5. ZapiSte |IP adresu a masku podsité
Network (@ SENSOPART snimace VISOR® a kliknéte na “Connect”

(“Pfipaojit”). Nyni by mél snima¢ byt
pfipojen a  pfipraven k  pouZiti.
Fubnermask: E—— Nezapomente pfi pouzivani virtualni
klavesnicer na  dotykovém panelu
PolyScope potvrdit vzdy vas vstup na
konci tlagitkem “Submit” “Potvrdit /

IP-agddrass; 152,168.100.112

URgap status: [ ] Connact

Devce connected:

Odeslat”.
T Universal Robots Graphlcal Programming Environment + X
& File 11:44:03 sBlE @ .
Pragram | Installatian | Movo | 10 | Lag 6. Pro otestovani mulzete aktivovat
[for comtiamnton | atanien | Liva Image (@ SENSOPART  tjagitko “Live-lmage” “Snimek v realném

Hoanting

Case”. Nyni Ize sledovat zobrazeni
snimku ze snimaée VISOR® v realném
VISOR Robotic Case.

AT Sty

Ermble URCap! [

TETWERK

Job Maregemernt

Calbratian

Luudmags

4.2. VISOR® URCap — Programové uzly: zakladni principy a predpoklady
Celym procesem vas krok za krokem povedou programové uzly software VISOR®,
dodrzujici programovaci zasady software PolyScope (Obr. 2):
Horni ¢ast rutiny definuje parametry a hrani¢ni podminky procesu. Tyto uzly vyZzaduji vas
vstup, akci nebo rozhodnuti [A].

e Zalatek téchto uzlu je oznagen Zlutymi znackami.

e Postupujte podle pokynu, uvedenych v kazdém uzlu. Poté, co byly provedeny

vSechny pozadované cinnosti (vstupy, akce), pak uzel je pfipraven pro c€innost
(,Ready") a zacgatek prislusného uzlu je oznacen zelené.

e Prochazejte jednotlivé uzly pomoci tlaCitka “Next” (“Dal$i”) nebo vybérem uzlu.

Dolni ¢ast rutiny [C] obsahuje ,proces“ (napf. ,Calibration Plate Process® - ,Proces
kalibrace s kalibraéni destickou” nebo ,Pick Part Process” - ,Proces odebrani soucasti“).
Proces bude automaticky spustén az poté, co byly provedeny v8echny potfebné vstupy
v Casti [A].
e Upozornéni: zde mulzete zaclenit i vlastni pfikazy, napf. dodateéné instrukce pro
pohyb  ramene nebo pro ovladani robotického chapadia.

e Proces lze spustit tehdy, jakmile jsou vSechny uzly oznaCeny zelené.
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Proces Ize spustit tehdy, pokud
jsou v8echny uzly oznaceny zelené

i w0 B

Ridte se pokyny pro
kazdy uzel.

Uzel bude oznacen
zelené (,Ready")
pokud byly provedeny
vSechny pozadované
Cinnosti (vstupy,

alra)

L [ oo

Q9 Ly - -

l!'.) Simulsticn

'n Peal Robet E m h H
C

e Proces, napf. ,Calibration”
(,Kalibrace) nebo ,Pick*
(,Odebrani soucasti“) bude
spustén automaticky, pokud
vSechny vstupy v A byly
provedeny.

e Zde muzete zaclenit
vlastni pfikazy, napf.
dodatecné instrukce
pro pohyb ramene nebo
nebo ovladani chapadla.

A Previous Mot W

D

Prochazejte jednotlivymi
uzly pomoci tlaCitka nebo
vybérem uzlu.

Obr. 2 Programovaci principy programovych uzlt softwaru VISOR URCap

4.2.1. Pfedpoklady, vztahujici se k instalaci a nastaveni robotu

Software VISOR® URCap uziva soufadnicovy systém TCP (Tool Center Point — Stfedovy
bod nastroje*) pro vyhodnoceni v8ech poloh (x, y). Ujistéte se proto, zda je TCP systém
spravné nastaven v instalacnim uzlu (viz Obr. 3).
* TCP — Stfedovy bod nastroje (Tool Centre Point) je bod soucasti, vi¢i némuz je
definovana orientace nastroje, v naSem pfipadé orientace robotického chapadla.
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(I SENSOPART

Bl Universal Robots Graphical Programming Environment - 4+ X
d File 12:17:35 88z O
[ Program | Installation | Move | /0 | Log
CP Configuration | Setup for the Tool Center Point
Mounting Available TCPs:
I/O Setup & TP [«] | Set as default |
OE Safety X 0.0l mm ® :
Variables ¥ 0.0/ mm \ Position |
MODBUS z | 100.0/ mm \ Orientation |
. @ @
Features RX | 0.0000
Conveyor Tracking RY( 0.0000 New |
EtherNet/IP RZ| 0.0000 Remove | v

PROFINET r
Payload: 0.00| kg

s

VISOR Robotic
Center of gravity:

Default Program

El Load/Save

Obr.3 Instalace TCP

4.3. Kalibrace: Programovy uzel “VISOR® Calibrate”

V tomto pfikladu rychlého uvedeni do provozu vyuzivame soubor Sablony ulohy, nahrany
v kapitole 3.1 tohoto navodu spolu s kalibraéni metodou “Calibration Plate” (“Kalibracni
desticka”), pficemz pro kalibraci uzivame 200 mm kalibragni desticku. Pokud vyuzivate
jinou kalibra&ni desti¢ku, provedte pfislusnou zménu v Gloze VISOR® Job.

Kalibrace musi byt tedy provedena pouze jednim zplsobem, pokud se nezméni nastaveni
systému.

Po provedeni této operace mlze byt uzel kalibrace potlacen v programu robotu, uzivaném
pro vyrobu (Obr. 4). Alternativni metodou by mohlo byt vytvofeni jednoho programu pro
robot s kalibraci a jiného programu pro vyrobu. Oba programy by mély pracovat se
stejnou kalibrovanou tlohou v software VISOR®.

e Software VISOR® uklada kalibraéni hodnoty v kazdé tloze individualné.

e Po uspé&sném provedeni kalibrace muZete hodnoty pfenést do jinych uloh pomoci funkci
“Calibration” (“Kalibrace”) v instalaénim uzlu softwaru VISOR® Robotic URCap.
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i Universal Robots Graphical Programming Environment - + x
D File 17:47:11 BE O
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Obr.4 Potlaceni kalibracniho uzlu po uspésné kalibraci.
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Baslc | Adwanied | Wizards | URCaps
VISOE Fick

NISDE Calitate

VIS0 Tarminal

1. Programovaci uzly VISOR® URCap
mohou byt vlozeny do programu dotykem
tlaCitka “Structure” a poté vybé&rem zalozky
“URCaps”.

Implementaci kalibraéni rutiny do programu
provedeme dotykem na tlagitko “VISOR®

Calibrate”.
0 & Hewe Loy |l Paste Suppress
G —_— # Howe s edste
@ File 1mLE =88 O
B e (T g o T v 2. Po dotyku na zalozku “Command”
W Robot Brogram “pP % ” H 2 X [
Y | R ISR (“Pfikaz”), je znazornén hlavni uzel VISOR®
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\ D Ize zvolit metodu kalibrace a definovat
2 strukturu tohoto procesu.
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g:::::.r [ speed [heos 4 Pravious Must I
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(I SENSOPART

Zkontrolujte, zda vSechny kalibra¢ni parametry pro sadu pracovni ulohy ve snimaci
VISOR® byly spravné nakonfigurovany v souladu s volbami, provedenymi v software

URCap:

e kalibracni metoda (“Calibration
dvojic odpovidajicich bodd”)

plate” -

“Kalibra¢ni desticka” / “Point pair list’-“Seznam

e typ kalibracni desti¢ky (50 mm, 100 mm, 200 mm, 500 mm)

e z-offset (odsazeni v ose z)
e ohniskova vzdalenost.

@ File
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18:17:23 88 O
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¥V Robot Program VISORC I'b t_ M th d
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calibration object
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< ]
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Flash calibration results to Visor
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The calibration plate type (50mm /100 mm / 200 mm / 500 mm) that is beeing used

Program | Installation | Move | 1/0 | Log

[ <unnamed> Command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robot Progr:

Pose Setup

at all times,

(WP1) Start / exit pose

= Set Fiducial P{ \ P
¢V calibration Pl .
= Move to Start > 4

¢V Calibration = S~
= Move to Fi
= Send Pos
= Move toll
= Move to Imag
= Calibrate
= Move to Start

“| configure the intial poses for the calibration with the calibration plate

Please make sure, the robot can freely and safely reach the defined poses
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#
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= Move to Inter| IS a (WP2) Intermediate pose

[ [ [
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3. Vyberte kalibra¢ni metodu “Calibraton
Plate” (“Kalibraéni desticka”)

4. Nyni bude nastaven proces kalibrace
s kalibracni destiCkou. Vyberte ulohu,
kterd& ma byt kalibrovana (policko
<Select Job>).

e Pouze tato uloha bude kalibrovana.

e Hodnoty pro kalibraci mohou byt
z této ulohy pfeneseny do jinych uloh
pomoci funkce “Calibration”
(“Kalibrace”) v instalaénim uzlu.

5. Ve slozce “Pose Setup” (“Nastaveni
bodu trasy”) musi byt definovany ffi
vychozi prfedem definované polohy
robotu, tj. body trasy (mista v pracovnim
prostoru) koncového — efektoru /
chapadla). Bod trasy Ize ur€it po
pfemisténi koncového ¢lenu do urcité
polohy nebo vypocitat pomoci software.
Vlozte kalibraCni destiCcku do zorného
pole kamerového snimace.
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6. Prfesunte bod robotu, odpovidajici
stfedovému bodu nastroje (TCP) do
vychoziho bodu Start / Exit Pose a
stisknéte tlacitko “Save Pose” (“Ulozit bod
trasy”). Z této polohy musi byt bezpecné
dosazitelné vSechny ostatni body trasy.
Rameno robotu Ize vést bud volné
ruéné v rezimu freedrive (po dotyku tlacitka
“Freedrive’na zadni strané pfenosného
ovlddaciho termindlu) nebo pomoci
nastrojl, dosazitelnych po otevieni zalozky
“‘Move” (“Pohyb”).

7. Presunte koncovy bod ramene robotu do
mezilehlého/stfedniho bodu trasy
(Intermediate Pose) a stisknéte“Save
Pose” (“Ulozit bod trasy”). Z tohoto bodu
pohybujte postupné ramenem do {tyf
zakladnich vychozich bodd (Fiducial 1, 2,
3, 4) a zpét.

8. Presurite koncovy bod ramene do bodu,
ze kterého budou pofizovany snimky
(Image acquisition pose) a stisknéte “Save
Pose” (“Ulozit bod trasy”).

e Snimaé VISOR® musi mit neomezené
zorné pole pfi snimani kalibracni desticky
a pracovni oblasti.

e Zobrazené parametry musi uloZzeny
(nastaveny).

Bod, ze kterého budou pofizovany snimky, musi byt shodny s bodem pofizovani snimkd,
uzitym v procesu VISOR® Pick (uchopeni a vyzvednuti souéasti — viz kap. 4.4)
e Doporucujeme polohu tohoto bodu ulozit jako promé&nny parametr,vhodny pro instalaci

robotu.
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9. Tento uzel popisuje proces nastaveni
(zapsani)

z&kladnich vychozich bodu (Fiducial 1, 2, 3, 4)
ve

CtyFech dil€ich uzlech programu (sub-nodes).

10. Prfesouvejte bod ramene robotu,
odpovidajici stfedovému bodu nastroje (TCP)
postupné do &tyf zakladnich vychozich bodu
(Fiducial 1, 2, 3, 4). Pokazdé zapiste
pfislusnou polohu bodu (stisknéte “Save
Pose” - “Ulozit bod trasy”).

11. Uzel kalibrace bude oznacen zelené
(.Ready"),

pokud byly provedeny vSechny pozadované
¢innosti (vstupy, akce).

Nyni mulzete stisknout tladitko “PLAY”
(symbol » na dolni li§té) a odstartovat proces
kalibrace. Proces kalibrovani s kalibra¢ni
desti¢kou (Calibration Plate Process) probiha
od tohoto okamziku automaticky.

12. Po dokon€eni procesu Kkalibrovani
s kalibraéni  destickou uzel “Calibrate”
(“Kalibrovat®) zobrazi vysledky (pfesnost)
kalibrace.

e Kalibrani parametry byly nyni zapsany do
zvolené Ulohy v software VISOR®. Pokud
mate problémy s detekci kalibracni desticky
(kalibrace se nezdafila) nebo hodnoty
odchylek jsou pfilis velké (typické hodnoty <3
px), najdete v kap. 8.1.5.4 v manualu
VISOR® pokyny, jak optimalizovat kalibraci
pomoci kalibracnich desticek.
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4.4. Uchopeni a vyzvednuti souéasti: Programovy uzel “VISOR® Pick”

@ cn Obr. 5 zobrazuje proces uchopeni a vyzvednuti sou¢asti a pfislusné
A body trasy, které musi uzivatel ,naucit” do softwaru URCap:
‘QL?S?Z““‘a‘e e Bod pofizeni snimku (acquisition pose) je bod,ktery zaujima
— ; koncovy bod ramene robotu v dobé pofizeni snimku. Musi byt
pose T—Appm shodny s bodem, ktery byl pouZit pro kalibraci.
—_— ot @ e Mezilehly / stfedni bod trasy (intermediate pose) je bod, ze
e kterého jsou vS8echny ostatni body trasy v pracovni oblasti

bezpeéné dosazitelné.

Bod uchopeni (gripping pose) definuje z-soufadnici polohy objektu
(soufadnice x a y jsou vysledky, zaslané kamerovym snimadem VISOR®).

Pristupovy bod (approach pose) je bod, jehoz poloha je automaticky vypocitana
v software URCap. Jeho soufadnice x a y jsou vysledky, zaslané snimaéem VISOR®.
Hodnota jeho soufadnice z je definovana parametrem bodu uchopeni a velikosti odchylky
pfistupu (approach offset). Je nutné, aby se rameno robotu pohybovalo kolmo k objektu,
ktery ma byt uchopen, zejména pokud je uzito klestinové chapadlo.

Move | 1/0 | Log

aaaaaa d | Graphics | Structure | variables |

S| Program Structure Editor 1. Programovaci uzly software VISOR®
URCap mohou byt viozeny do programu po
= dotyku na zalozku (“Structure”) a nasledné na
R P | zalozku “URCaps”. Pro implementaci
kalibragni rutiny vioZzime uzel “VISOR® Pick”
do programu po dotyku tlacitka s timto
nazvem.

2. Po dotyku na zalozku “Command”
(“Pfikaz”) se zobrazi detaily uzlu. Toto je
hlavni okno programového uzlu VISOR® Pick.
Neni pozadovan zadny vstup, muzete
pokracCovat k dalSimu oknu po dotyku tlaCitka
“Next =>" (“Dalsi =>").

= (@ SENSOPART

@ 883
VISOR Pick Method
3. Vyberte metodu VISOR® Pick tlagitkem
“Pick Part”
(“Vyzvednuti / odebrani soucasti”)
@ res- (@ SENSOPART
ol B e 2 - S
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— @oox:  8BEE
4. V software VISOR® vyberte Ulohu, ktera
et e bude uZita pro lokalizaci objektu.

2 5. Definujte pfistupovou vzdalenost =z
(approach offset), coz je vzdalenost (vyska)
nad objektem, ze které se chapadlo pfimou
cestou pfiblizuje k objektu.
6. Vtomto uzlu je také definovana moznost,
kdy objekt nebyl detekovan. V programové
. J— vétvi “Object not found” (“Objekt nenalezen”)
- H O — e ws Vv Casti “Pick Part Process”

Zkontrolujte, zda vybrana uloha byla kalibrovana a zda byla nastavena detekce objektu
v software VISOR®.

& File @059 88EE

pose St 7. Uzel “Pose Setup” (“Nastaveni bodu
trasy”) poskytuje piehled o tfech hlavnich
bodech trasy, které maji byt definovany /
nastaveny.
Stisknéte “Next” (“Dal$i”) pro pokracovani.

“'Agzwm
ach pos ¥
& (WP 3) Grippng pe )
(Y] | (M SENSOPART
g:‘:;‘,"j'n;_; IDDES Choos 4 Previous || Hext®
e i o Vi T @o @ | 8 Do pracovni zony umistéte referenéni
=] Command | Graphics | Structure | Variables . v s
Set Image Acquisition Pose OtBJektv/ SoucaSt' B
P e e s s S Pfesunte koncovy bod ramene robotu do
ot scqcenron @ bodu pofizeni snimku (Image acquisition
! pose) a dotknéte se tlaCitka “Save Pose”
g (4D e (“Ulozit bod trasy”).
——
_BREREC )
5 (WP 3) Gripping pase 9
- - (W SENSOPART
gﬁ“"‘“m‘“"l i Spaed Oloos 4 Previous uenf |

e Toto je bod, ze kterého jsou pofizovany snimky

e Snima¢ VISOR® musi mit neomezené zorné pole pfi snimani referenéni soudasti

e V softwaru VISOR® musi byt nastaven rezim detekovani souéasti. Bod potizeni snimku
musi byt shodny s bodem pofizeni snimku, uzitym v procesu kalibrace ulohy.
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& rile @sc  BEEE
i T s v 9. Presunte koncovy bod ramene robotu do
Set Intermediate Pose . mezilehlého / stfedniho bodu trasy
g (Intermediate Pose) a stisknéte “Save Pose”
(“Ulozit bod trasy”). Z tohoto bodu musi byt

bez problém0 dosaZitelné vS8echny mozné
pfistupové body a body uchopeni v pracovni

- oblasti.
) =y | () SENSOPART
g::';‘l"j'm;'_; ot || | speed Dhoow 4 previous || Next®
@0 8883
ERRRERY <raiics [ simociice T vadsbles

Teach Gripping Pose 10. Pfesunte bod ramene robotu,
wansn | Odpovidajici  stfedovému  bodu  nastroje
(TCP) do bodu uchopeni (Gripping Pose) a
stisknéte “Save Pose” (“Ulozit bod trasy”).

A e Vtomto bodu je ,nauCena“ velikost
Appeoschpore. & . ze soufadnice  objektu, ktery ma byt
(automatically calculated) ,
|t detekovan.
é (WP 3) Gripping pose ()
Qi - | (W SENSOPART
gk“"‘“';d” [P I Speed Ohooss # Previous um‘.

e Vtomto kroku navic software URCap zaznamend uhlovy posun mezi kamerovym
snimacem a bodem ramene robotu, odpovidajicim stfedovému bodu nastroje (TCP).

e Je dulezité, aby bod, odpovidajici TCP, byl pfesunovan v pravém uhlu, coz pak
umoznuje spravné uchopeni a vyzvednuti sou€asti. Referenéni sou¢ast musi byt ve stejné
pozici, jako v bodu pofizeni snimku

& Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x

@nx ool
11. Nyni jsou v8echny uzly oznaCeny zelené
a program je pfipraven ke spusténi. Proces
“Pick Part Process” ("Vyzvednuti / odebrani
soucasti") je
vykonavan automaticky. Stisknéte tlacitko
“‘PLAY” (symbol » na dolni li5té&) ke spusténi
programu.

roa- | o

T ——

MANUAL verze CZ AXIMA, spol. sr.0. | 2018



25

VISOR®Robotic URCap a SENSOPART

5 Expertni funkce: Pfifazeni, VISOR® Terminal

Zasluhou globalnich proménnych, pfifazenim pfistupu k libovolnym telegramim
s vyslednymi daty ze snima&t VISOR® a programovacimu uzlu VISOR® Terminal pro
zasilani pozadavk( Ethernet do snimade VISOR®, umoziiuje software VISOR® URCap
zkuSenému uzivateli vyuzit plnou flexibilitu systému kamerovych snimadt VISOR® pro
feSeni pokrocilych aplikaci.

5.1. Proménné, pfifazeni a protokoly

VSechny programovaci uzly po vykonani (spusténi) aktualizuji 7 globalnich proménnych:
e visor_request_sending_success: indikuje, zda software URCap spravné odeslal
pozadavek kamerovému snimadi VISOR®.

e visor_request_success: indikuje, zda pfedpokladany proces kamerového snimace
VISOR®, ktery byl poZzadovan, probéhl uspésné.

e visor_response: odezva snimade VISOR®, spusténého odeslanym pozadavkem (port
2006 nebo port 1998).

e visor_output_data: vystup kamerového snimade VISOR®, spustény zaslanim poZadavku
(port 2005). Vystupni format je uveden v zaloZce Telegram softwarového modulu VISOR®
SensoConfig (viz Standardni konfigurace ulohy). Vystupni data nebudou generovana
v pfipadé&, kdy poZadavek vyslany na snima¢ VISOR® selhal (nebyl ispé&sny).

e visor_detector_success: indikuje, zda snimaci proces, urCeny k detekci objektu, byl
uspésny. Tato proménna je spojena s pfiznakem Celkovy vysledek v definici telegramu
(viz Standardni konfigurace ulohy).

e visor_pose: specifikuje ve formatu bodu trasy UR pozici (2 D) detekovaného objektu,
jakoz i uhel uchopeni. Tyto proménné jsou propojeny s pozicemi Pos. X, Pos. Y a Angle
values (hodnoty 0hlu) v definici telegramu (viz Standardni konfigurace ulohy). Zpét
zaslana poloha ma nasledujici format:

e visor_pose:= p[Pos. X / 1000000, Pos.Y / 1000000, 0, 0, 0, d2r(Angle / 1000)]

e visor_status_msg: indikuje popis statusu komunikace s kamerovym snimacem VISOR®,
ktera nasleduje po odeslaném pozadavku.

72| Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
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Sest ztéchto proménnych je pfistupnych v programu UR, coZ umoZfiuje vyhrazeny
programovaci uzel Assignment (Pfifazeni) a dostupné funkce, implementované pomoci
software URCap:
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e isVisorRequestSuccessful(): access to the visor_request_success variable.
e getVisorResponse (): access to the visor_response variable.

e getVisorOutputData (): access to the visor_output_data variable.

e isVisorDetectorSuccessful (): access to the visor_detector_success variable.
e getVisorPose (): access to the visor_pose variable.

e getVisorStatusMsg (): access to the visor_status_msg variable.

Pokud uZivatel zadal dodate¢na data v uzite€ném obsahu zpravy ulohy (payload data) -viz
Standardni konfigurace ulohy — tato data mohou byt ziskana pomoci dvou vyhrazenych
funkci, implementovanych softwarem URCap. Pouziti téchto funkci pfedpoklada, ze
uzivatel znd, vjakém porfadi jsou usporadany ruzné proménné v uZiteCném obsahu
zpravy, jakoz i typy téchto dat. Tyto dvé funkce jsou nasledujici:

e getVisorStringOutput(index): pfistup k uziteCnému obsahu datové zpravy (payload
data), jako k datovému typu fetézec, ve formé index index*. Identifikatory** zacinaji na 0
(nulou) a funkce zasila zpét proménné Overall result” (“Celkovy vysledek”), “Pos X", “Pos
Y” a “Angle” (Uhel)”, pokud poloZky v obou seznamech (index index) se navzajem rovnaji
(prvni polozka jednoho seznamu s prvni polozkou druhého, atd.)

* index - pomocna datova struktura, urCujici pozici dat v tabulce na zakladé jejich
hodnoty)
** identifikatory (indices) — hodnoty, které identifikuji a slouzi k nalezeni urcitého prvku
v datovém poli nebo tabulce

e getVisorintegerOutput(index): pfistup k uzite€nému obsahu datové zpravy, jako
k celoCiselnému datovému typu integer ve formé& index index. Funkce zasild zpét soubor
dvou hodnot integer hodnot). Prvni hodnota, kterd mize byt povazovana za logicky
datovy typ Boolean, specifikuje, zda konverze hodnoty na typ integer je platna. Pokud je
konverze platna, pak druha hodnota je konvertovany integer. Identifikatory zacinaji na 0
(nulou) a funkce zasila zpét proménné Overall result” (“Celkovy vysledek”), “Pos X", “Pos
Y” a “Angle” (Uhel)”, pokud poloZky v obou seznamech (index index) se navzajem rovnaji
(prvni polozka jednoho seznamu s prvni polozkou druhého, atd.).
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Obr. 8: PrFistup k globalnim proménnym pomoci funkci pfifazeni
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5.1.1. Protokoly

B&hem provadéni programu, ktery zahrnuje software VISOR® Robotic URCap, jsou
véechny pozadavky na kamerovy snimaé VISOR® a vSechny odezvy ze snimade
zaznamenany v zaloZce Log (Protokol) fidici jednotky robotu UR.

] Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
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Obr. 9: Protokoly

5.2. VISOR® Terminal

Programovaci uzel VISOR® Terminal umoZfiuje uZivateli odeslat jakykoliv jim
specifikovany poZadavek na kamerovy snima& VISOR® (Obr. 10). Po doteku na tlagitko
VISOR® Terminal se objevi pfislusné okno, ve kterém uZivatel miuze uvést pozadavek,
ktery chce zaslat na snima¢ VISOR® a otestovat jej dotykem na tladitko “Test”. Odpovéd
a vystupni data ziskana ze snimaée VISOR® jsou zobrazeny v rozhrani. Uloha, o kterou
se jednalo pfi odesilani specifikovaného pozadavku, je aktivni Ulohou, ktera byla vybrana
v instala¢nim uzlu Job management (sprava uloh).

e Universal Robots Graphical Programming Enviranment -+ x [ Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
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Obr. 10: VISOR® Terminal
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