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4. COBOTTA WORLD, SPECIFICHE DI SISTEMA

e un'app per Android OS (Version 5.0 o superiori)
disponibile al download su Google Play.

| tablet consigliati e compatibili sono:

- ASUS ZenPad 3 8.0 (Z58IKL) (Model number: PO08)

- HUAWEI MediaPad M3 premium model (Model number: BTV-DL09)
- HUAWEI MediaPad M3 lite 10 LTE model (Model number: BAH-L09)
- Lenovo Tab P10 ZA450034JP (Model number: Lenovo TB-X705L)
(Supported version: Ver.2.8.0 or later)

- Panasonic FZ-LI (FZ-LI ADAZZA]) (Model number: FZ-LI)
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5. CONNESSIONI: COME STABILIRE LA CONNESSIONE ALLA CAMERA (1)

_____-..

| / Back Side
\ Front Side
!

“.‘:E“n + AT I

Per stabilire la connessione con la camera del
COBOTTA e necessario avere un switch PoE
(Power over Ethernet).
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6. CONNESSIONI: COME STABILIRE LA CONNESSIONE ALLA CAMERA (2)

Come da immagine della pagina precedente, il POE ha bisogno di 2 cavi Ethernet.

Prima di tutto alimentare il PoE.

A seguire connettere il primo cavo Ethernet tra la presa Power+Data Out del PoE e
la presa Arm I/F sul retro del COBOTTA.

Connettere il secondo cavo Ethernet tra LAN IN su PoE e LAN input sul retro del
COBOTTA.
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7. START UP:ACCENSIONE

Connetti il tuo tablet Android al COBOTTA utilizzando il cavo USB originale.
Accendere il COBOTTA tramite il tasto posto sul retro del COBOTTA.

Dopo l'accensione, attendi circa 10-15 secondi, fino a che la luce verde inizia a
lampeggiare.

A questo punto esegui l'app di cliccando sull'apposita icona sul
tablet.
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8. CONNESSIONE AL COBOTTA CON COBOTTA WORLD (1)

Una volta avviata I'app apparira la finestra sotto.

Procedi premendo il tasto "Connect".

Emergency calls only& | b @

Please select a connection method

1. Please connect tablet and COBOTTA with USB cable

2. Please turn on USB tethering setting
Please tum on the USB tethering setting after pressing the connection button.
Then, click the Return button.

Connect
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O. CONNESSIONE AL COBOTTA CON COBOTTA WORLD (2)

Attiva "USB tethering" come visualizzato sotto.

BEFORE

Tathering & portable hotspot Teathering & portable hotspot

Blustooth tethering Blustooth tethering

..e poi premi

/

Inserisci il login "Programmer"” con PSW: 5596045
Mode Lock: 123
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10. ESEGUI LA CALIBRAZIONE DEGLI ASSI:

A seguire una pagina dedicata alla procedura MANUALE ed, in alternativa, una pagina
dedicata alla procedura AUTOMATICA.

MANUALE: AUTOMATICA:

CALSET

Rotate direction

Move to CALSET position

Mowve the COBOTTA 1o the CALSET position
It keeps moving while you keep pushing down [MotionAllow] + |0K]

J 0% )

— =)
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11. ESEGUI LA CALIBRAZIONE DEGLI ASSI (1):
PROCEDURA CON CALSET MANUALE
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Dopo la conferma dei parametri, premi "Release brake" per avviare la procedura di

CALSET (attenzione: gli assi cadranno verso il basso).

Muovi, tramite la mano, ogni asse in posizione di battuta meccanica per il CALSET

(seguire attentamente le istruzioni che compariranno sul monitor nelle righe da J1 a J6).

Quando la posizione di CALSET sara raggiunta da tutti gli assi, premi su "Execute Calset".

ATTENZIONE: se |la procedura di
CALSET non e eseguita nell’esatta
posizione di battuta meccanica, gli

eventuali errori saranno riflessi

sulle posizioni di lavoro.
Segui le istruzioni-<
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12. ESEGUI LA CALIBRAZIONE DEGLI ASSI (2):
PROCEDURA CON CALSET AUTOMATICA

Per avviare la procedura di CALSET automatica, premi il tasto "Move to CALSET position".
Nella nuova finestra *1 premi il tasto "MotionAllow" e mantienilo premuto.

Contemporaneamente premi "OK" e mantienilo premuto fino a che la barra di
avanzamento non raggiunge il 100% e comparira la finestra *2.

Premi OK e poi Execute CALSET.

Move to CALSET position
Move to CALSET position

Mosre the COBOTTA 10 the CALSET position
it kseps moving while you keep pushing down [Maotioaillow] + [0K]

COBOTTA successihully arrived 1o the CALSET position.

Ta start COBOTTA operation, click |Execute CALSET]

button 1o complete the CALSET operation

e

———— s _J
(oo (2
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13. CONNESSIONE A COBOTTA WORLD: CONFERMA PARAMETRI DI SISTEMA

Premi su "Motion Preparation" per confermare le impostazioni.

Parameter Confirmation

SLS(Speed limit)

&0 54

0 0
50 B

Dusakd e
Ousabd e

Safety parameters ID : 113517ac

l Verify SAL[Axis limit) l “ Motion Preparation Il
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14. CREA UN PROGRAMMA
Premi "NEW PROGRAM"

Inserisci il nome del programma nel campo Job name (es. TestMov)

Inserisci una descrizione nel campo Summary e conferma con OK

< |+ 1088008R =5 W 1.":".;

( 10B800BR )

+ e

Hml:l Paste

NewProgram

e -

!‘ Assembly(withoul camera)

P Assembly(with camera)
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15. CREA UN PROGRAMMA: REGISTRA LA POSIZIONE DI PARTENZA

Registra la posizione di partenza desiderata premendo il pulsante , Sblocca con
codice 123 e si visualizzera un lucchetto aperto

Premi ., e poi OK, comparira la schermata sotto a destra oltre ad una luce blu
lampeggiante sul robot.

Impostare il desiderato e poi premere il pulsante "FNC" sul corpo robot per almeno 2
sec, la luce blu diventera fissa. ORA PUOI MUOVERE IL ROBOT.

Ripremi ., e OK per ribloccare il robot, la luce tornera verde fissa. Poi premi per
tornare al programma.
Premi il tasto REGISTER e poi SAVE per salvare |'attuale posizione del robot come
posizione di partenza.

Puoi regolare la velocita di movimento utilizzando la barra in alto (Speed)
a destra dello schermo.
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16. CREA UN PROGRAMMA: EDIT DEI COMANDI

Premi il tasto -

Per muovere il robot andare in modalita DIRECT MODE: g4
fino a luce blu fissa «

.)
i

#
L%

Nel menu MOVE, scegliere tra la registrazione di un percorso (MOVE RECORDING) o
I'acquisizione di un punto (PATH POINT). Seguire le istruzioni dedicate che compaiono

sullo schermo.

Premi il tasto + per aggiungere comand.i.

&« it 10esooer = W

L L J - L]

" Stant

B & ® -
3
it

per aggiungere comandi e comparira la finestra sotto.

D
H JL= s .-'-h:'-._l':- 3 Hpes
Fla -k £
Fi i fr
puts them in the postion
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. tasto FNC su robot
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17. CREA UN PROGRAMMA CON PRESA TRAMITE LA CAMERA

Premi Camera e poi Search and grip.

Per muovere il robot andare in modalita DIRECT MODE: , tasto FNC su robot
fino a luce blu fissa

Premi sulla riga di comando Search and grip e segui le indicazioni a video.

Lla telecamera deve essere posizionata sopra l'oggetto da inquadrare in modo
nerpendicolare.

Quando viene visualizzata I'immagine in real time dalla telecamera, centrare l'area
rettangolare blu attorno al pezzo da manipolare, come in figura sotto. Poi premere l'icona
della camera in basso a destra.

Seguire le istruzioni a video, portare il robot in posizione di presa del pezzo, poi premere
REGISTER.

Muovere il robot sopra la posizione di presa, poi premere REGISTER.

Premere SAVE.

Tornare in modo NORMAL MODE e premere TEST per verificare la presa tramite
telecamera.
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17. CREA UN PROGRAMMA CON PRESA TRAMITE LA CAMERA

e - &
& It 1oseooer = W .o e ; € N :
" Start Copled hem Puring the @ T Stan =
£ Move Beconding) | A Search and grip _
- L-afmedtd E - ...
& Miove (Recording)
fﬁhli" Hamd |§ 2. Grp a targel obhpect
s A Retease
1'. Hand Force g N
u ' Miove [Recording) s - - —i
w5 End
Ampiman

+ 0 X §




R @ B B T 1 € 58
R Q@ B O 1T 1 € 5

EDUCATIONAL

18. CREA UN PROGRAMMA: ESEGUILO

Premi il tasto per tornare alla modalita NORMAL MODE, |a luce tornera verde fissa.

Seleziona un comando e poi premi TEST per la verifica dell'operazione.

Oppure seleziona END e poi RUN per il test del programma.

=tair

Move (Path point)
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19. COBOTTA WORLD: IMPOSTAZIONI

Per informazioni su indirizzo IP del COBOTTA e della Camera, premi su : in alto a destra
della pagina e poi su "Settings".




L I R @ B 6 T1 €& 5
R O B O T I C S

EDUCATIONAL

20. COBOTTA WORLD: PACKING POSITION

Per riportare il robot nella posizione originale di trasporto in scatola, premere PACKING
POSTURE.

? Help

03B8013R L settings

E Parameter Confirmation

o (O B
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21. QUALCOSA DI NON CHIARO?

Per maggiori dettagli, fare riferimento al COBOTTA USER MANUAL.



