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1. Technickeé specifikace pracovisté
A) ROZMERY PRACOVISTE A POZADAVKY NA PROVOZ

Pldorys pracovisté je: délka 3 500mm, Sitka 950mm, vyska 2 255mm

K provozu pracovisté je zapotrebi:

- 1metr volného mista z boku pracovisté. VyZzadovano pro kalibraci a hladky pribéh skenovani.
Celkova Sirka pracovisté tedy je 950 cm + 2000 cm = 2 950 cm

- Misto, kam nesviti pfimé slunecni svétlo a vyrazné nekolisa teplota (+-5°C)

- Rovna podkladova plocha

- Privod elektrické energie 230V — 4x zasuvky (robot, pocitac, skener, monitor)



B) PREVOZITELNOST

Pracovisté je navrZeno tak, aby jej bylo mozné prevézt i osobnim automobilem ve verzi ,,Comby*“.
V pfipadé prevozu béznym osobnim automobilem s dlouhym kufrem, je nutné rozebrat i stll pod
robotem.

V pripadé prevozu pick-upem se mlze podstavec pod robota nechat sloZzeny a vse se do kufru vejde
(testovano Ford Tranzit Connect s vyjmutymi zadnimi sedadly).

Vse Ize nalozit a vylozit v jednom clovéku. Vaha robota je 40Kg + kufr. Idealni mit s sebou transportni
vozik pro prevoz robota a da se pomoci néj prevézt i podstavec pod robota.

Smontovani celé sestavy v Uplné rozebraném staveé je cca 3 hodiny prace.

Smontovani sestavy s jiz slozenym podstavcem je cca polovina prace.

C) MONTAZNI PRVKY A POTREBY

K celému sestaveni pracovisté jsou zapotrebi tyto nastroje:

- Imbus klic 6mm s plné kulatou hlavou
- Imbus kli¢ 5mm s plné kulatou hlavou
- Imbus kli¢ 3mm (maly)

- K¥izovy Sroubovak PH1

- Kli¢ plochy ,13“

2. Slozeni pracovisté
A) PREHLED KOMPONENTU

Hlinikové profily a spojovaci materidly pracovisté jsou potizovany z obchodu https://www.marek.eu/ .

1. HLINIKOVY PROFIL LEHKY 40x40L I8 (zbytek konstrukce)

2. HLINIKOVY PROFIL EXTRA LEHKY 40x80EL I8 (stojan pro C-track)

Drazkova matice 13.7 x 7.0 mm s kulickou plocha (M6-pro plexi,M8-pro spojovani
profild)

UHELNIK 40x40x40 DO DRAZKY 8

Sroub M6x16 (ISO 7370) -> Monta? plexi desek po bokach stolku

Sroub M8x12 (1SO 7380) -> Spojovani profilli pFes Ghelnik

Deska na podstavec

4x plexi deska

© N, A



https://www.marek.eu/

B) MONTAZ PRACOVISTE
Hlinikové profily se spojuji pomoci thelnik( (vidy se odmontuje pouze z jednoho profilu), které drzi
na profilech Sroub s drazkovou matici. Pfi montazi profil( pouzivdme drazkové matice s vétsim
primérem otvoru M8 (krabice oznacend velké). Pro plexiskla jsou uréené drazkové matice s mensim
primérem M6 (krabice s ndpisem malé).

Matice se vidy po demontazi z profil( vyndaji a uschovaji do krabicek! Jinak se pti pfepravé poztraci.

Matice lze do profil( vloZit pfimo do drazky, na matici je kulicka s pruZinou, ktera ¢astecné brani
libovolnému vypadani z profilu. Prsty, nebo pomoci malého Imbus klice je nutné ndsledné matici
ustavit do profilu, aby se plosky matice zaprely do vnitfni ¢asti profilu. Nasledné uz se matice sama
nehybe. Po umisténi matice je kuli¢ka schovana pod matici uvnit¥ profilu. Sir$i plocha ¢ast matice je

smérem ven z profilu.

Na uhelnicich je oznaceno, které Srouby se povoluji a které naopak ne.
Zelena barva — uvolnit a vyjmout Sroub s matici.

Cervena barva — Ponechat uhelnik na pevno ptichyceny. Tyto Ghelniky pak p¥i skldddni pracovisté
pomahaiji, aby byla pozice komponentl neustale na stejném misté, nebo ve stredu.




PRACOVISTE SE ROZKLADA NA TYTO CASTI:

1- stal pro robota

V idealnim ptipadé nerozkladat. Odmontuje se pouze predni ¢erny plexisklovy panel pro vyndavani a
instalaci fidicich jednotek a kabeldze.

2- Profil tvaru H

Profily 2 a 3 jsou totoZzné. Jen pro jistotu jsou popsané konce, které patfi pripojit ke stolku. Kontroluje
se pouze dotaZeni stfedovych Ghelnikl. Na profilech jinak nezlstévaji Zadné Uhelniky




3- Profil tvaruH
Stejny jako prvek 2.
4- Obdélnikova sestava ukoncujici pracovisté

Na sestavé z(istavaji viechny Ghelniky. Cerny plastovy dil uprostfed profilu nasledné vystfeduje
navazujici dlouhy profil pro umisténi C-Tracku (nesunddvat!).




5- Dlouhy profil pro vymezeni pozice C-Tracku

Konec profilu s Uhelniky se zasune do stfediciho ¢erného plastu na konstrukci blize k robotovi.
Z profilu se nic nesundava. Na profilu je umistén protikus pro zpevnéni stojanu pro C-track.

6- Vzpéra

V koncich profilu jsou stahovaci ¢epy. Povoluji se a zatahuji imbusovym klicem. NENi POTREBA UPLNE
UVOLNOVAT, CEPY S PRUZINKOU PAK VYPADNOU. Staéi jen lehce povolit.




7- Spodni stojan pro C-Track

Nasune se na dlouhy profil (5) a pfipevni se pomoci Ghelnikd. UHELNIKY VZDY MUSI ZUSTAT NA TETO
STEJNE ABY BYLA ZACHOVANA POZICE C-TRACKU!

8- Vrchni stojan pro C-Track

Pouze se zasune a Srouby stahne do pouzder ve spodnim kuse.

e E - —
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C) MONTAZ ROBOTA

Robot je k pracovni desce pfichycen 4 Srouby M8 s délkou dfiku 70 mm.

Podlozky se davaji pod matky ze spodni strany pracovni desky, aby matky nevystipali desku. Pfi
postaveni na stdl je robot NESTABILNI a ma tendenci se naklanét! Je nutné jej neustale pridriovat,
dokud nedojde k pfichyceni Sroubem. Vystup kabell z robota pfi montazi sméfuje smérem dozadu od

pracovisté.




3. Zprovoznéni robota a jeho nastaveni

A) KABELY

Samotny robot obsahuje 4 kabely pro zprovoznéni:

4 - Kabel pro TP (teachpedant / tablet)

VSechny kabely je nutné spravné zapojit pred samotnym spusténim robota!

Wl  5-LANkabel proPC

1 - Pfivod el. energie

Vétsi koncovku na otvor na controlleru nasuneme
a hledame pozici, nez to cvakne. Pak Ize pojistny
krouZek zaSroubovat

2 — Komunikacni kabel robot - fidici jednotka
Kabel na protikus nasuneme a zatlacime.
NEVYKLAT! Spravné otoceni kabelu je oznacené
bilou ¢arou na obou kusech.

3 — Zemnici kabel

Na controller patfi konec kabelu s dirou vétsiho
priméru. Mensi pramér se prisroubuje na kostru
robota

4 - Kabel pro TeachPedant
Nasuneme na protikus a ota¢ime, dokud
nezapadne. Nasledné lze pojistnym krouzkem

dotahnout.

5 — LAN kabel pro spojeni s PC
Kabel je pfidélan na pevno. Z fidici jednotky se
nevytahuje a je pfepravovan s ni.



Druhy konec zemniciho kabelu pfiSroubujeme na zadni télo robota:

UL
\NDUSTRlAL ROBOT {ﬂ ( (é

Nahled na celkové osazeni pracovisté po pfipojeni vsech hlavnich komponent( (bez MetraSCAN-R,
skener se montuje aZ po zprovoznéni robota):

Obr. vlevo — pfi montazi neni na ramu umisténo kryci plexisklo

Obr. vpravo — po findIni montazi vsech komponent zakrytujme vrchni prizor krycim plexisklem
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A) MONTAZ C-TRACKU

Pfed umisténim C-tracku se na drzici komponenté musi povolit Srouby pohyblivé ¢asti Celisti.

Nasledné zalozime C-track a dotdhneme Srouby. C-Track je nutné umistit drdzkou na C-tracku na
stredici kolik!

Kabel C-tracku vedeme kolem hlinikovych profili a obto¢ime jej kolem rdznych spojd aby nikde
nevysel a nebylo mozné o néj zakopnout.

11



B) ZAPNUTI ROBOTA A TEACHPEDANTU

Robot se zapina hlavnim spinacem na fidici jednotce (obrazek vlevo). Robota neni nutné nijak
softwarové ukoncovat. Stacdi prepnout spina¢ do pozice ON / OFF.

Teachpedant (tablet) se zapina tlacitkem na obrazku vpravo. Staci jej podrzet cca 3 sekundy. Tablet se
spusti bez nutnosti zadavat heslo.

Podrzet tlacitko pro ON /
OFF

5
8
o
=8

Pozice vypnuto

C) OVLADANI POMOCI APLIKACE ,,FANUC TP“

Po spusténi robota a zapnuti tabletu sviti barevna LED signalizace na téle robota cervené. Neni
pfipraven.

Cervena signalizace — robot neni pfipraven

Zelena signalizace — robot je pfipraven k pohybu

12



Aby bylo moZné pracovat s robotem, je nutné na domovské obrazovce tabletu spustit aplikaci ,,Fanuc

tablet TP“

Tablet TP

Confirm payload. o
Please enter code number (

Cancel

Po potvrzeni hesla je uZivatel vyzvdn k potvrzeni ,Payloud confirmation”. PouZzitého zatiZeni pro
robota. Bez skeneru musi hodnoty obsahovat 0. Mame uloZeno jako No.2.

Payload Confirmation

Need to confirm paona.Actual payload is No.2?

COMMENT
PAYLOAD[kg]  0.00 r
CENTER[cm] ~ X:000 Y:000 Z:0.00

INERTIAkgm2] X:0.00  Y:0.00 7:000
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Po potvrzeni ,Payload” je zapottebi zkontrolovat, zda neni zamacknuté cervené tlacitko ,,Emergency
Stop“ (pokud ano, tocivym pohybem jej uvolnit) a musime vymazat varovné hlaseni v aplikaci. Po
resetovani hlaseni by se LED signalizace na téle robota méla pfepnout do zelené barvy.

‘ Resetovat hlaseni.

e ] 5 < 100%8
I'Iﬁ-.ﬂ __;,_,.__:L_J g T EVATNRITASITY: - A

-— TRANSPORTM s B2 BT

TPIF-279 Remote iPendant: 1.1.0.12 login v

D) PRESUN ROBOTA DO MONTAZN( POLOHY + MONTAZ METRASCAN

Jakmile je robot nachystan k provozu a sviti zelena LED signalizace, miZeme robota zacit pfemistovat
do montazni polohy. Pro pfesun budeme pouZivat polohovani pomoci JOG a nasledné si robota do
pozadované polohy ,dotdhneme” rucné.

Robota otocime kolem jeho osy dle Sipky:

Pohyb -J1

14



Abychom mohli zacit s robotem pohybovat, pfepneme ovladani do ruc¢niho rezimu (1). Jakmile
provedeme prepnuti, nutné ve stavovém panelu zmacknout RESET u hlasky o zméné rezimu. Déle
otevieme panel pro ,Operace” robota (2) a zvolime moznost Jog (3) pohybl. Pomoci posuvniku J1

mUlZeme smérem dol( do zadporné hodnoty robota otacet kolem zakladny. Posuvnikem si nastavim
rychlost pohybu.

:= TRANSPORTZ

® 100%4

10% Igglx! N

PRIO-230 EtherNet/|p Adapter Error (1) £
S [
3

1. Pfepneme se na manualni ovladani (symbol
prstu na tabletu)

3. Zvolime Jog (pohyb kloub()

Defau DO NOT EDIT THIS FILE

4. Ototime robota na stole 2. vyvoléme operace
robota

Details

: MPG \$\
Manual guided teaching Jog
— /

Frame Joint

Prygramming

+J5
+J3

rame -J6
yser Fi W ™ )5
J2 &

-J1 ~
override ==
e
mmam ///I 10%

Rychlost pohybu

A riey

payload

v Robot operation

Po otoceni robota kolem zakladny (cca 180°) mGzeme robota dale rozbalovat pomoci pohybu
jednotlivych kloubt v ,Jog” reZimu, nebo vyuZijeme rucni navigaci. Aby bylo mozné robota ru¢né

tahat, je nutné mit na ruce teachpedant a na zadni strané drzet ,,na polovinu” zamacknuté bilé
tlacitko.

Si

e
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Na tabletu se pfepneme do rezimu ,Manual guided teaching” a zvolime metodu , Free”. Jakmile
stiskneme do poloviny bilé tlacitko na zadni strané teachpedantu, Ize ru¢né s robotem pohybovat. Po
pfesunu robota do pozadované polohy pro jistotu pozici zafixuji zamacknutim ¢erveného tlacitka na
,Teachpedantu”. Nasledné mohu namontovat MetraSCAN-R.

'V EtherNet/|p

Adapter E

Odpor robota pfi pohybu

Progra’ .iming

Manual guided teaching

-
Free Hand Teaching h <

{ ustom
Translation Rotation (¢

Teachi g weight
Tool Frame light

1v [
payload - m

Na robotovi je trvale namontovan redukéni dil na pfimontovani 3D skeneru MetraSCAN-R. Pred
nasazenim skeneru je nutné odmontovat Sroubky. Nasledné nasadim 3D skener na ptirubu a zajistim

Sroubky. Pozici skeneru na pfirubé urcuje kolik.

)
Cep o kolikove diry




Montdzni pozice:

Namontovany MetraSCAN-R:
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E) UCHYCENI DATOVEHO A NAPAJECIHO KABELU V HLAVE METRASCAN

Doporuceni je dat celé svazky kabell do podstavce a odtud pouze potiebny kus vytdhnou skrz zadni
otvor v plexiskle na télo robota. Jako prvni odsroubujeme 2 ks drzaka na kabel a nasledné
protahneme kabeldz skrz otvor na konstrukci drzaku skeneru a pfipojime do skenovaci hlavy. Pak
nastava hodinarska prace, kdy kabely pfichytime k télu skeneru.

U napajeciho kabelu patfi do hlavy skeneru koncovka s plnym vnitfkem.

V robotu je pfipraven program ,Montaz kabelu“. Nejprve robota posleme do této pozice a pak
zapojujeme kabeldz. Pokud provedeme montdz kabelu mimo tuto ,,Home position®, tak se velmi
pravdépodobné obtoci kolem ramene a u zdkladny zlstane smycka.

18



F) ZMENA ZATIZEN[ ,PAYLOAD“ NA METRASCAN

Po namontovani 3D skeneru a pfichyceni kabelld musime upravit v nastaveni robota vychozi zatizeni,
aby pfi pohybech pocital s namontovanym 3D skenerem. Pokud bychom zatizeni nezménili, robot by

pfi pokusu o pohyb vyhodil chybu, Ze doslo k nadmérnému zatiZeni. Je to pojistka kolaborativni
spoluprace.

Na Teachpedantu si otevieme menu a postupujeme:

Otevifeme menu

Zmackneme ,,Rozbalit /sbalit” moznosti menu
Zvolime polozku ,,SYSTEM“

Klikneme na moznost ,,Motion“

PwnN e

3. | - L »
,,-A;;_‘E".ﬁﬂ- |
4D
4.
/ tails
: =
Le.s.8 s8.8.8.
iz
‘ .l".
Circular Macro call Wait
OT Release . :
‘ ; o[—J =
ens (—-| 123
Label Output Registers.
O .

Jump

User Frame
select

s .’.’é

Tool Frame

nt Code setup

Basic

SWItthio.  pick/place

Touch Skip Low Sensitivity

ch payload comp

Otevre se nam panel pro vybér , Payload” — zatiZzeni robota.

P¥i namontovaném 3D skeneru je aktivni payload ,,1“. Po odmontovani skeneru nastavime zpét ,2“

19



Nastaveni ,,Payload” se provadi:

Otevieme si virtualni — originalni Teachpedant

Na displeji zmackneme na ,, SETIND”

Zvolime Cislo zatizeni (1-MetraSCAN, 2-bez zatiZeni)
Potvrdime klavesou ,Enter”

PwbNPR

121 Me

i< 4 TRANSPORT

¥ 100%8

70% @‘!Q

PRI0-230 EtherNet/|p Adapter Error (1)

Groupi
PAYLOAD (kg ]
3.25 [Metra
0.00 |
10.00 [
10.00 [
10.00 [
108008
[
[
[
[

=
o

© 0 < oG W m)!l

Commen t

10.00
10.00
10.00
10.00

o=y
o

Active PAYLOAD number = 1

A Robot Operation

Jakmile provedeme, systém nam zobrazi: Active PAYLOAD number = Xxxx

Nasledné pripojime k PC a pokracujeme ve VXscan-R. PoSleme robota do ,HOME POSITION“ a dle
kapitoly nize pripevnime kabelaz.



G) PRICHYCENI KABELAZE K TELU ROBOTA (FLEXI VEDENI)

K uchyceni kabelaZe na télo robota pouzivdme Energeticky retéz triflex R dodany firmou Hennlich.
Energeticky retéz se da dle libosti zkracovat a nasledné opét prodluzovat.

Kabeldz se do vodici dutiny jednoduse protlaci. Energeticky fetézec obsahuje 4 nezdvislé Sachty.

Zde je idedlni uchyceni fetézce na téle robota, aby nedochdzelo k pnuti a tim padem zastavovani
robota na zakladé tlaku.

U hlavy robota je fetézec prichycen objimkou na sttfibrnou prechodku ke skeneru, aby dochdazelo
k otaceni téla retézce spolecné s 3D skenerem.

K rozpojeni fetézce se pouziva specidlni kli¢, ktery je umistén v montazni bedné. Kli¢ se zasune mezi
kloub a pod tlakem smérem nahoru se s kloubem otaci, nez dojde k jeho vysazeni.

PFi spojovani fetézce staci s kloubem tocit a tlacit na néj proti sobé. Cely postup zde:
https://www.youtube.com/watch?v=131ygbXA5Dk

21
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H) SLOZENI ROBOTA PRO TRANSPORT

Jakmile odmontujeme skener a oddélame kabelaz, mGzeme robota poskladat do transportni pozice.

Pfed sloZzenim robota nezapomen zménit ,,Payload” na 2 (bez zatiZeni) viz tato kapitola.

Nasledné postupujeme:

1.

Klikneme na Sipku vedle nazvu aktualniho programu

a. Ze zobrazeného seznamu vybereme program ,TRANSPORT", potvrdime vybér ,OK"
Pfepneme rezim na ,Auto” méd
Zvolime zalozku ,Play”
Stiskneme ,,Run“ (Pokud toto tlacitko zde neni, nemame zvoleny spravny rezim (2).
Béhem programu mame neustale ruku na ,,Stop“ tlacitku a v pfipadé potreby zastavime
Pi spousténi programu se mlze vyskytnout dotaz, zda chceme zacit od daného mista. Na
prostiedni obrazovce Ize jednoduse kliknout na prvni krok a program pojede odsud.

2:00 ne

= ¢ TRANSPORT

10% m,&

PRIO-230 EtherNet/|p Adapter Error (1)

Details

A Robot Operation

22


file:///C:/Prace/Dokumenty/MANUÁLY/VXscan-R/PAYLOAD%23_ZMĚNA_ZATÍŽENÍ_

4. Softwarové zprovoznéni pracovisté
A) IMPORT,,LAYOUTU“ PRACOVISTE DO VXELEMENTS

Nami navrZeny layout se jmenuje ,,SV_cobot_workspace.cuber”. Tento soubor je nutné zkopirovat do
adresare ,, C:\Users\hlavon\Documents\VXelements\Workspace , aby bylo mozné pracovisté ve
VXelements pouZivat.

Nasledné staci ve VXelements zménit aktivni Layout. To se provadi:

1. Spustit VXelements
2. Zvolit modul VXscan-R, vybrat ,System calibration” a zapnout editaci Layout

© Start

Open session

3. Vybereme nas layout a potvrdime ,,0k“. Od ted'se kazdy novy projekt bude nacitat vtomto
Layoutu. Lze kdykoliv pfepnout na jiné pracovisteé.

Aby doslo nasledné k propojeni fyzického pracovisté s VXscan-R, musime v nastaveni VXelements
zadat spravnou IP adresu: 192.168.1.100

Kontrola spojeni pomoci zaddni do prohliZece (vzddlend sprdva robota): http://192.168.1.100/

Nastaveni IPv4 ve Windows: 192.168.1.10

Pozor, poloZka VXscan-R se v nastaveni zobrazi pouze kdyzZ spustime néjaky VXscan-R projekt, nebo
jsme v Upravé ,layoutu”.
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B) KALIBRACE C-TRACK

Kalibrace C-tracku probihd manualné. Na konzoli je vSak nachystan otocny ptipravek, ktery umozZnuje
pootoceni C-tracku o 90° na obé strany vici nulové pozici. V pripadé kalibrace tedy lze pouze pootodit
C-track mimo pracovisté, zkalibrovat jej a nasledné ustavit zpét do nulové polohy. Pfesnost ustaveni je
zajiSténa kolikovymi otvory.

C-Track nelze zkalibrovat v nulové pozici. Nékterych poloh nelze dosahnout kvili profilové konstrukci
stavebnice pro umistovani dild.
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Samotna kalibrace je ndsledné velmi jednoduchd. Na pevné ¢asti kruhového disku (zespodu) je
aretacni packa. Tuto packu uvolnime do maximalni polohy (dojde k vysunuti koliku). Nasledné C-track
pootocime o trochu poZadovanym smérem a pdcku vratime do zamknuté polohy. Pokracujeme

s otacenim C-Tracku dokud kolik nezajisti (sdm zapadne do pfichystaného otvoru v pohyblivé ¢asti) C-
Track ve spravném pootoceni. Pfi vraceni C-Tracku zpét postupujeme stejnym zplsobem.

Uvolnéno

1
|
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C) KALIBRACE CELEHO PRACOVISTE

Po rozmontovani a slozeni pracovisté je vidy nutné provést kalibraci pracovisté, aby software znal
vzajemnou polohu mezi robot — C-track — skener. Pokud bychom kalibraci neprovedli, tak by
generované trasy nemuseli odpovidat realité. Nasledkem by bylo Spatné skenovani, v horsim pfipadé
kolize pti skenovani.

Kalibraci pracovisté spustime v modulu VXscan-R pomoci ,systém calibration” -> , Edit layout”

3 Vtalemants - 3D Setware latform - MebssSCAN. R BLACK | Efte - ew session] - DEO ICENSE: NOT FOR RESALE

Start

Open session

Learn

A nasledné zvolime ,Layout calibration” -> Enter layout calibration:

) Velements - 30 Sofowsre istform  MtSCAN-R BLACK | Ete - New session] - DEMO LCENSE: NOTFOR RESALE
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Pti kalibraci vzdy zaskrtneme poZadovanou akci a zvolime moZnost ,Run”. Po provedeni procesu
danou polozku odskrtneme a zatrhneme dalsi a znovu spustime. Proces opakujeme v poradi:

Intial locate C-track

Intial TCP calibration

Final locate C-Track

Final TCP calibration

Locate calibration plate (umistime kalibra¢ni desku na pozici)
Scanner calibration

ok wnN R

Nasledné cely proces ukoncime tlacitkem Exit.

Do verze VX10 se tento proces musel odemykat pomoci klice nahravaného do registrd. Od verze VX11
je tento proces dostupny kazdému dle obrazk(. Pokud si napriklad uzivatel zméni natoceni C-Tracku,
mUZe si sam pracovisté prekalibrovat.

Pti kalibraci pracovisté je dobré mit snizenou rychlost robota a ruku na stopce! Trasa Intial a Final pro
dany prvek je stejnd, pokud tedy vSe probéhne spravné pro ,Intial locate C-Track” tak je nasledné
,Finall locate C-Track” bezpecna.

27



D) KALIBRACE METRASCAN — PRVN[ PRIPRAVA

Program VXelements od verze 11 umoznuje automatickou detekci pozice kalibracni desky a neni tedy
nutné jeji pozici chystat predem v jiném programu.

Pro spusténi kalibrace MetraSCAN-R je nutné vytvofit v robotu dva prazdné programy: PICKPLATE,

PLACEPLATE.

Krok po kroku jak na definici automatické kalibrace MetraSCANu v layoutu:

1) Kalibra¢ni desku umistime do pracovniho prostoru na stanovené misto. Nasledné jdeme do
polozky ,Calibrate Layout” a zvolime mozZnost ,Locate calibration plate”.

Calibrate layout
Layout serial number

Scanner serial number

Modify calibration trajectory Locate C-Track

ove plate program

Programs
Tracker calibrati

Scanner calibrati

C-Track position adjustment

C-Track calibration

Initial TCP calibration

Initial locate C-Track
Locate calibration plate

Scanner calibration

Final TCP calibration

Edit layout

@ VXelements - 3D Software Platform - MetraSCAN-R BLACK | Elite - [New session] - DEMO LICENSE: NOT FOR RESALE

Spojime program s robotem ,,Connect to robot” a stiskneme tlacitko

“u

,Run®

Funkce spusti kalibraci, kterou ihned vypne. Dojde pouze k zachyceni
pozi¢nich bodu na kalibraéni desce.

Po Uspésném provedeni ulozime Udaje pomoci tlacitka ,,Save”.

V tuto chvili si program zapsal polohu kalibracni desky a vi kde se
nachazi. Je nutné jesté nastavit stejny CAD model jako obalku pro
kolize a posunout pozici kolizniho modelu do pozice redlné kalibraéni
desky.

Pro toto nastaveni se musime vratit do , Edit Layout”.

Delete

Select a layout 5V_cobot_workspace

Robot type

B Activate scalebar DCS

Current layout GUID
Table
MetraSCAN 3
Scann el
Calibration plate pose

Calibration plate ¢

FANUC CRX-10iA/L

Modify

Modify
3ADB37CE-AGSD-4E4B-B638-9A0F

MetraSCAN-R BLACK|Elite ~

CilUsers\Uzivatel Sl Clear

Modify
Modify
Clear

Modify

Nahrajeme CAD model kalibraéni desky do polozky , Calibration plate collision mode

III

Nasledné zvolime moznost ,Modify“ u polozky , Calibration plate alignment”.
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6] Visements - 0 Sofware Diatiorm - MetraSCAN-R BLACK | ite - ] - DEMO LICENSE: NOT FOR RESALE

Stiskneme na tlacitko ,Modify” v sekci ,,Collision a pomoci soufadného systému v grafické oblasti
presuneme prihledny model do stejné pozice jako skutecné nalezeny stav. BohuZel nelze
prekopirovat ¢iselné hodnoty. Nemusi byt na mm presné, ale snahou je dosdhnout co nejlepsi pozice
vUci sobé (béhem kalibrace jezdi hlava fakt blizko.

Jakmile ustavime model pro hlidani kolizi, tak potvrdime tlacitkem , OK”.

MuZeme se vratit do sekce ,Calibrate layout” a nechat vygenerovat body a trajektorii pro kalibraci.
Nejdrive zvolime ,Generate points”, nasledné ,,Generate trajectory”. Validnich pozic by mélo byt
idedlné cca 90%.

Calibrate layout

Layout serial number

Scanner senal number

Madify calibration trajectory Scanner calibration

Scanner calibration

Generate points Create trajectory

Robot joints

.
k
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E) KALIBRACE METRASCAN — AUTOMATICKE OPAKOVAN(

Nase pracovisté je uZ pfipravené na automatickou kalibraci.

Konzole se z

Na podélinych Uhellinikd vysune,
profilech jsou B uhelniky zGstavaji
zelené rysky pro
ustavenf pfi¢ného
profilu

Profil je vytfedén na stfed spodniho profilu.

vrv

Pri¢ny profil pfesuneme do pozice zelenych rysek na ramu. Na pfi¢éném profilu jsou neustale
priSroubované dva uhelniky, kam vsuneme pfimontovanou kalibra¢ni desku. Otocny kloub na konci
profilu je pfesné nastaven a neménime jeho Uhel! Mezi otocnou konzoli a kalibraéni deskou je
plastova redukce na presné ustaveni desky z hlediska rotace. Kalibraéni deska se pfimontuje na
otocny kloub pomoci stativového Sroubu, ktery je neustdle namontovan do kalibracni desky. Bohuzel
stativovy Sroub md imbus na dotahovani v palcich, je tedy nutné vyuzit zbrouseny Imbus kli¢ v naradi.

»

Calibrate Calibrate Edit layout
C-Track scanner

Po umisténi desky miZeme zahdjit automatickou kalibraci. U kalibrace mame vzdy ruku na
,houzovém tlacitku“ a hliddme mozné kolize. Rychlost robota Ize pfi kalibraci ménit pouze na
Teachpedantu.
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5. VXscan-R plugin pro CRX roboty

Do robota je mozné nainstalovat tento plug-in a zapinat funkce skeneru v programu VXscan-R
vzdalené z Teachpendatu. Tento plug-in uzivateli usnadnuje:

- Prvni zjisténi idealniho shutteru skeneru
- Naprogramovat trasu robota bez jakéhokoliv podkladu -> pres Teachpedant robota

A) INSTALACE PLUGINU
Soubor ,VXSCANRPLUGIN.IPL” nahrajeme na USB a pfipojime do USB portu na controlleru. Na
Teachpedantu zvolime v menu ,,Plugins”. Po Uspésném nacteni USB disku se v seznamu ,,Instal
zobrazi VXSCAN plugin. Dole stiskneme ,Install” a vSe potvrdime.

Ill

WA E D -

. HANDYSCANK
=S

nsERS -

:— ¢ HANDYSCAND
= [5)

PRIO-230 EtherNet/IP Adapter Error (4) FILE-066 UD1 Ins Patriot Memory Rage Lite

X Install

N
Teaching VXSCANRPLUGIN.IPL

Setup

Status

Utility

PLUGINS
Install

Plugin List

Description

VXscan-R Plugin
Provider : CREAFORM

Error:  Application installation media NOT found!

Please insert a correct media, and press the retry button. Application : Plugin to interact with scanner and VXscan-R software
Version : 00.00.00
Description : VXscan-R plugin

Press Install Button to install the Plugin software.

Po Uspésné instalaci musime ru¢né restartovat controller hlavnim vypinacem. Plugin je nasledné
dostupny v menu:

1047 DG & -

4 HANDYSCANK e

Py— 7

PRIO-230 EtherNet/IP Adapter Error (4)

Teaching
Setup

Status

Utility

PLUGINS
Install
Plugin List
VXscan-R
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B) SPUSTENI PLUGINU

Teachpendant musi byt v manualnim reZzimu a nesmi byt aktivni Zadné hldseni o chybé. Pfepnéte do
rucniho rezimu klepnutim na pravé horni tlac¢itko ,,Mode“ a stisknutim tlacitka , Reset”.

V nabidce Robot Operation (Provoz robota) vyberte moznost Free mode (Volny rezim) v ¢asti Manual

Guided learning (Ru¢né fizené uceni), abyste mohli robota pohybovat pretazenim.

20286 @
i= w HANDYSCANG

o B O Gy

PRIO-230 EtherNet/IP Adapter Error (4) V PRIO-230 EtherNet/IP Adapter Error (4)

Manual guided teaching Manual guided teaching

Rotation

ht

¥ Robot Operation = ¥ Robot Operation

Drzte stisknuty bezpecnostni spinac ve stfedové poloze po celou dobu pohybu robota.

Kolaborativni robot je pfipraven k ru¢nimu vedeni.
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Pomoci pluginu VXscan-R lze body z funkce JOG zaznamenavat z aktualni pozice kolaborativniho
robota namisto jejich generovani offline v programu. Body mohou byt zaznamendvany jednotlivé
nebo pribéiné béhem pohybu robota pomoci ru¢niho pohybu.

Jakmile budou zaznamendny, budou se body chovat stejné, jako by byly vygenerovany offline ve
VXscan-R, a Ize je v pfipadé potieby upravit nebo zménit poradi.

Feature type

ey
Add feature A

Acquisition speed

] Point #
7Point 1
Point 2
Point 3
Point 4
Point 5

Scanner parameters

Robot joints

PFi generovani trajektorie vénujte pozornost prostredi a soucdsti. BEhem zaznamu bodu se musite
ujistit, Ze kolaborativni robot, MetraSCAN 3D-R a jakékoli dalsi prislusenstvi nebude kolidovat s
prostfedim nebo soucdsti, protoze kontrola kolizi se nepouziva s témito funkcemi pro spolupraci.
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C) POSTUP POUZIT ,JOG FEATURE“

V programu VXscan-R:

Vytvorte novou relaci VXscan-R
Kliknéte na ,Feature”
Vyberte funkci ,Jog feature”

Kliknéte na ,,Connect”
Q. N 7
- °

P wnN e

Na Teachpedantu:

Spustte plugin VXscan-R

Klepnéte na ,,StartScan”

Klepnéte na ,Laser (ON)“

V ptipadé potieby upravte ,Shutter” a ,,Zoom“

Ptresunte kolaborativniho robota na prvni pozici a stisknéte ,,Record”.

PwNPRE

a) Pokud zaznamendavate body nepfretrzité, presurite robota do konecné pozice a stisknéte
(Stop) Record.

b) Pokud zaznamenavate body jednotlivé, opakujte to znovu s dalsi pozici, dokud robot
nedosahne konecné pozice.

1. Stisknutim tlacitka ,,Next sweeps” vytvorte novy prvek ,Jog” ve VXscan-R. Opakujte krok 3,
dokud nevygenerujete vsechny drahy.

2. Stisknéte ,StopScan”
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D) POSTUP POUZITI ,,RUCNI SKENOVAN(“

V programu VXscan-R:

1. Vytvorte novou relaci VXscan-R
2. Kliknéte na ,Connect”

Na Teachpedantu:

Spustte plugin VXscan-R

Klepnéte na ,,StartScan”

Klepnéte na ,Laser (ON)“

V ptipadé potieby upravte ,Shutter” a ,,Zoom*“
Naskenujte dil pohybem kolaborativniho robota.

vk wNeE

AzZ budete hotovi, stisknéte ,StopScan”
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