


Wymiana danych pomiedzy
PalletPRO 1 PalletTool



Niniejsza instrukcja objasnia w jaki sposéb nawiazaé potaczenie pomiedzy wirtualnym srodowiskiem PalletPRO |
funkcja zainstalowana na rzeczywistym robocie PalletTool, a nastepnie przesyta¢ pliki danych dotyczace ustawien
paletyzacji.



Ustawienia komunikacji Robot<->PC

Nalezy potaczy¢ komputer PC z zainstalowanym srodowiskiem PalletPRO z
rzeczywistym robotem za pomoca przewodu ethernetowego.

Na kontrolerze w ustawieniach Menu->Setup->Host Comm nalezy ustawic
adres odpowiedniego portu* i maske sieci.

Po ustawieniu Adresu IP, nalezy zrestartowac kontroler.

*Jezeli przewdd podpiety jest do ztacza CD38A, jest to Port 1, jezeli to CD38B -
Port 2 (numer Portu zmieniamy przyciskiem F3 PORT]

SETUP Host Comm + =[H
TCP/IP 1/42
Robot. name:
Port#l IP addr: 127.0.0.2
Subnet Mask: 255.255.255.0=
Board address: #**xxxx A A A Ak AAAAAX
Router IP addr:******+t ks sk *xxx%
PC Jog IP addr: 192.168.0.100
OP Panel IP addr: 192.168.0.100

Host Name (LOCAL) Internet Address
3l *
2 KAkAkAXAXAKAK EEEE R R

[TYPE]




Na komputerze, nalezy ustawi¢ adres IP w tej samej podsieci (przyktadowo, jezeli adres IP robota to 127.0.0.2 to
komputera PC moze korzysta¢ z adresu 127.0.0.1) , a nastepnie sprawdzi¢ czy potaczenie istnieje.

W tym celu mozna wpisac adres IP w przegladarce internetowe;

Opcjonalnie mozna wykorzysta¢ oprogramowanie Robot Neighbourhood domyslnie zainstalowane z Roboguide.



Ustawienia komunikacji Robot<->PC, Robot Neighbourhood

&% The Robot Neighborhood

@-§F RobotMeighborhood

Robot Group 1

Name RobotNeighborhood
This is the root of the Neighborho

Add new entry to this group

Nome [Faboll | [ | <e— 4

O Robets Group

>
P> ® Real Robot

-
Host Name (127.0.0.2 ~| - 3

(O Virtual Robat
Location

& The Robot Neighborhood

-, Robotheighborhood
C

Real Robot

Name Robot1
Full Path  “Robat1

Status | Available
P Address 12402

6

Status musi
pokazywac
,Avaiable”

Home Page
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Wymiana danych pomiedzy PalletPRO i PalletTool

Ukaze nam sie okno ustawien wymiany danych.

* Directory to Download From - Sciezka folderu, z ktdérego
pobierane beda ustawienia PalletPRO (domyslnie $ciezka
aktualnie stworzonej celi) przesytane do PalletTool

 Files to Download - wybdr pliku danych do wystania (opisane
dalej)

e Download To:

* Robot Name/IP - IP robota do dodania poprzez przycisk Add
Robot

* Robots to Download To - lista dodanych robotéw (do usuniecia
poprzez przycisk Del Robot)

2™ Download To Robot

Download From:
Directory to Download From:

=)

| CAlsers\97500108\Do cumentsihy Workcells\PalletPROZ2\Robot_1\temp

| Erowse ..

Files to Download:

PMULDO.OT ~ | | Download

PMGRIPOT.OT

W

Download To
Robot Mame/ IP:

| | add robot

Robots to Download To:

‘ | Del Robotl

Wersion of Robotto Download To:

W8.30 P18+ i

Type of Connection
(®) Ethernst

Status:

() serial COoM1

OK Cancel

Apply Help




Rodzaje plikow danych

W PalletPRO/PalletTool wystepuja nastepujace rodzaje danych:

dane dotyczace UNIT LOAD, gdzie .xxx" to numer Unit

PMUbwooc DT Load, przyktadowo Unit Load 001 to PMUL0OO1.DT | @ E Ulio) ciiziniic
. : " EI ----- ! Mixed Layers
PMM Lo DT dane dotyczace M|xeq Layer, gdzie .xxx" to numer & % E o012 e
Mixed Layer
PMGRIPDT.DT dane dotyczace ustawien GRIPPER il & @H =i H
PMINFxxx.DT dane dotyczace ustawien infeed o numerze .xxx" | ET
------ + Infeed2
PMSTAxxx DT dane dotyczace ustawien stacji z paleta, .xxx" to numer | .. Patet

palety (przyktadowo ,,001" to Pallet 1)

PMPSYSDT.DT

dane dotyczace ustawien systemu paletyzacji

TR I

POSREG.VR

dane przechowujace wartosci Position Registers

DATA->Type->Position Registers




Wymiana danych pomiedzy PalletPRO i PalletTool

* Version of Robot to Download To - wybdr wersji software robota,
dla nowych robotéw, domyélnie ustawic¢ V8.30 P/18+

* Type of Connection - rodzaj potaczenia, w przypadku konfiguracji
opisanej powyze| nalezy ustawic Ethernet

» Status - status przestania danych do rzeczywistego robota

* Download To Robot

Download From:
Directory to Download From:

=)

| CAUsers\97500108\Documentsiy Workcels\PalletPROZ\Robot_1\temp | Browse ..

Files to Download:

PMULOO.DT ~ Download
PMGRIPOT.OT W
Download To

Robot Mame/ IP:

| | add robot

Robots to Download To:

‘ | Del Robotl

Wersion of Robotto Download To:

W8.30 P18+ i

Type of Connection
(®) Ethernst

Status:

() serial COoM1

OK Cancel Apply Help




Procedura wymiany danych

1. Dodanie Robota wedtug adresu IP
Sprawdzenie, czy robot znajduje sie na liscie
Wybranie wersji robota, rodzaju potaczenia
Zatwierdzenie ustawien

Wybranie pliku danych do wystania
Wystanie pliku

N o g B~

Oczekiwanie na status

5 ———p LR "

5 Download To Robot ==

Download From:
Directory to Download From:

| CAUsers\97500108\Documents\My Workcels\PallstPROZ2\Robot_1\temp |

Browse ..

Files to Download:
Download | 4=

PMGRIFDT.DT b

Download To
Robot Mame/ |P:

> |

Robots to Download To:

L 127.0.0.2 Del Robot
Version of Robotto Download To:
ey /3.30 P18+ -
Type of Connection
pe==P> &) Ethernet () serial CoM1
Status:
> ~
oK Cancel Apphy ‘ He P




Kontakt Adam Mrozinski

Technical Specialist

Adam.Mrozinskifdfanuc.eu

+48 601 311 267




