Kalibrace souradného systému
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Zero Pose Init Pose

Do policka Coord Name napiSeme jméno kalibrace a v menu Tool Name vybereme nastroj pro
ktery chceme kalibraci provést.

Zaklikneme Calibration Mode.

V menu Coord Calibrate Method vyberem typ kalibrace. Kalibrace se vzdy sklada se tii bodi,
pricemz typ napovida o jaké body jde. Prvni malé pismeno znamena bod na dané ose, pismeno O
znamena pocatek souradného systému. Na tfetim misté miiZe byt jedno nebo dvé pismena. Pokud je
jedno znamena to opét bod na dané ose, dvé pismena znamenaji, Ze je nutno zadat bod leZici v
prvnim kvadrantu plochy definované témito osami.

Body se vidy zadavaji v poradi pocatek (O), bod zapsany pred pocatkem a bod zapsany po pocatku.
Priklad: Pro typ xOxy zadame body v poradi O — x — xy. Pro typ xOy je poradi O — x —y.

Klikneme na Pointl a nasledné na tlacitko Set Point, které nas prepne to mddu navigace a
navedeme robota na poZadovany bod. Poté pomoci tlacitka Confirm potvrdime. Zelenad ikonka
indikuje, Ze vSe probéhlo v poradku. Postup opakujeme pro body Peint2 a Point3.

Pokud jsou vSechny body zadany spravné (tfi zelena svétla), tak miizeme pomoci tlacitka Add
kalibraci potvrdit.
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Only need 3 poinks:

Paint1 : Origin

Poink2 : Any point on X-axis
positive axis

Poink3 : Any peint on first
quadrant of xOy Plane

Novou kalibraci mtiizeme vyzkousSet v zaloZzce Robot Teaching.
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Odkaz na video-navod - https://www.youtube.com/watch?v=TZ_Y65p0CNI



