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Abstrakt

Tématem bakalarské prace je vytvoreni grafického rozhrani pro ser-
visniho technika skladovaciho robota. Skladovaci robot je soucasti
skladovaciho systému SysLogeum 3000 firmy SysteMatic a.s. Cilem
této prace je vytvoreni rozhrani, které bude servisnimu techniko-
vi umoznovat obsluhu robota. Prace popisuje skladovaci systém,
pro ktery je rozhrani urceno, a jeho vyhody a nevyhody. Déle je
zde uveden vyvoj grafickych rozhrani v pramyslu a jejich vyuzi-
ti v dnesni dobé. V praci je dale popsana technologie mappView
a strucné navody, jak pouzivat jednotlivé funkce a komponenty té-
to technologie. V posledni ¢asti prace je popsan navrh rozhrani
a jednotlivych stranek pouzitych ve vizualizaci, jejich 1icel a zptisob
ovladani.

Klicova slova:

Vizualizace, grafické rozhrani, vizualni prvek, mappView, webové
technologie.

Abstract

The topic of the bachelor’s thesis is the creation of a graphical in-
terface for a service technician of a storage robot. The storage robot
is part of the SysLogeum 3000 storage system from SysteMatic a.s.
The aim of this work is to create an interface that will allow the
service technician to operate the robot. The work describes the sto-
rage system for which the interface is intended, and its advantages
and disadvantages. The development of graphical interfaces in in-
dustry and their use today is presented. The work also describes the
mappView technology and brief instructions how to use the indi-
vidual functions and components of this technology. The last part
of the thesis describes the design of interfaces and individual pages
used in visualization, their purpose and method of control.

Key words:

Visualization, graphical interface, widget, mappView, web techno-
logy.
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1 Uvod

Tématem této prace je vytvoreni grafického rozhrani pro servisniho technika skla-
dovaciho systému SysLogeum 3000. Rozhrani bude technikovi umoznovat vzdalené
ovladani skladovaciho robota.

Skladovaci systém SysLogeum 3000 prinasi nové reSeni pro skladovani zbozi.
Zbozi je ulozeno v prepravkach. Tyto prepravky je mozné naskladat na sebe do ko-
minu. Jednotlivé kominy z prepravek jsou umistény tésné k sobé. Konstrukce skladu
pak ma tvar kvadru, jehoz velikost je zavisla na velikosti, tvaru a poc¢tu prepravek.
K prepravkam naskladanym na sebe je mozné pristupovat pouze ze shora. Z tohoto
divodu je horni c¢ast konstrukce skladu pokryta kolejnicemi. Tyto kolejnice vedou
nad mezerami mezi kominy prepravek. Pti pohledu shora kolejnice vytvari mfiz.
Této mrizi se tika grid. Kola robota jsou vytvorena tak, aby zapadala do kolejnic
gridu. To umoznuje robottim pohyb po celé plose skladu a pristup k jakémukoliv
kominu. Robot je vybaven pohyblivou deskou s uchopovacim mechanizmem. Touto
deskou muze robot pohybovat nahoru a dolu, uchopit nejvyse umisténou prepravku
a premistit ji.

Vzhledem k tomu, Ze robot mize byt ve skladu nékolik a kazdy z nich se mtize
pohybovat v libovolné ¢asti skladu, neni mozné se k jednotlivym robotiim pripo-
jovat primo pomoci kabelu. K robotiim je mozné se pripojit pouze bezdratové. To
omezuje vybér rozhrani, které je mozné pouzit.

Firmware robota je vytvoren ve vyvojovém prostiedi Automation Studio od firmy
B&R. Toto prostredi ma v sobé zabudovanou technologii mappView. Tato techno-
logie umoznuje vyvojari vytvorit webovou vizualizaci. Samotna vizualizace bézi na
serveru, ktery vytvari PLC robota. K této vizualizaci je mozné se pripojit prostred-
nictvim libovolného chytrého zafizeni (zafizeni s pristupem na internet). Vyhodou
této technologie je moznost pouziti stejného vyvojového prostredi jak pro grafické
rozhrani, tak pro firmware. Pokud na projektu pracuje vice vyvojart, je diky tomu
jejich spoluprace jednodussi. Dalsi vyhodou je, Ze pro pripojeni k rozhrani neni po-
tfeba konkrétniho zafizeni od firmy B&R. Diky témto vyhodam byla jako grafické
rozhrani pro tuto praci urcena webova vizualizace.

Tato prace navazuje na bakalarsky projekt, ve kterém byla vytvorena vizualizace
pro prvni prototyp robota. Nova vizualizace bude slouzit k ovladani dalsi verze skla-
dovaciho robota. Bude muset mit upravené rozhrani v zavislosti na nové konstrukci
robota. Je zapottfebi, aby splnovala pozadavky provozovatele. Tyto pozadavky se
budou odvijet od ziskanych praktickych zkusenosti s predchozi verzi vizualizace.

Vyslednd prace bude nasazena do realného skladu a testovana provozovatelem
systému.
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Druha kapitola této prace popisuje vyhody a nevyhody skladovaciho systému
SysLogeum 3000. Podrobnéjsi popis grafickych rozhrani a technologie mappView je
obsazen ve tfeti a ¢tvrté kapitole. V paté a sesté kapitole je popsan postup pfi vy-
tvareni vizualizace, moznosti mappView a vyhody a nevyhody této nové technologie.
Sedma kapitola popisuje oblasti nové vizualizace, prvky, které jsou k dispozici na
vsech strankach, a vyhody nové verze oproti predchozi. Podrobnéjsi popis jednotli-
vych stranek a rozdilii oproti predchozi verzi vizualizace je popsan v osmé kapitole.
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2 \V/yhody a nevyhody skladovaciho systému
SysLogeum 3000

V této kapitole je mozné zjistit jakymi vyhodami a nevyhodami disponuje skladovaci
systém SysLogeum 3000. Jsou zde zminény i dalsi firmy, které se zabyvaji timto
druhem skladovaciho systému.

Obrazek 2.1: Skladovaci systém Archeion [1]

Novy skladovaci systém SysLogeum 3000 prinasi mnoho vyhod do celé tady
oborii.

o 7 hlediska prostorové vyuzitelnosti skladu je tento systém nejefektivnéjsi. Pre-
pravky je mozné uskladnovat tésné k sobé bez potteby vytvoreni mezery mezi
nimi pro pruchod lidi nebo prijezd manipulac¢ni techniky. Diky tomu je mozné
vyuzit efektivnéji vnitini prostor skladu. [2]

o 7 hlediska technického je omezen vliv lidského faktoru na ptrepravu prepra-
vek. Ve skladu vyuzivajici tento systém by nemélo dojit k upusténi prepravky,
ulozeni prepravky na Spatnou pozici nebo nehodam zpusobenych Spatnou ma-
nipulaci s prepravkou.

e Prepravky vcetné skladovanych produktt mohou vazit az 25 kg. Pri potrebé
vyskladnéni nékolika prepravek nardz se tak miize jednat o dost namahavou
praci. Robot je konstruovan tak, aby nemél problém takto tézké prepravky
zvedat a poklddat cyklicky cely den a noc. Z pohledu bezpec¢nosti ochrany
zdravi pri praci se tak jedna o pokrokovy systém.
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o Sklad, pro ktery je tento systém vyvijen, je urcen ke skladovani dokumenti.
Pokud by u bézného skladu doslo k nehodé, ktera by zptisobila pozar, jsou
veskéré dokumenty ulozeny ve skladu ohrozeny. Podminkou tohoto systému
je nutnost dokumenty ukladat do prepravek, které jsou nasledné naskladnény
na sebe. Tyto prepravky tak oddéluji jejich obsah a v pripadé pozaru jsou
dokumenty uvnitt nich chranény. Po strance ochrany dokumentt se tak jedna
i 0 bezpecny systém. Teoreticky je mozné umistit sklad do hermeticky izolo-
vaného prostiedi. Kdyby se v tomto prostredi upravovala koncentrace kysliku
ve vzduchu, nemohlo by dojit k pozaru.

o Dalsi vyhody prinasi tento systém do odvétvi ekonomiky provozu. Jeden z nej-
vétsich provoznich nakladi skladu je osvétleni a vytapéni. Roboti ke své ¢in-
nosti teplo ani svétlo nepotrebuji. Pokud se sklad nenachézi v nepriznivych
teplotnich podminkéch, na které roboti nejsou stavény, je mozné sklad provo-
zovat bez osvétleni a vytapéni. Tim se sniz{ nédklady na provoz skladu. [2]

Na druhou stranu existuji i nevyhody tohoto systému.

o Hlavni nevyhodou jsou pocatecéni naklady na vyvoj, sestaveni skladu a konstru-
ovani robota. Aby sklad fungoval bezchybné, musi byt peclivé zkonstruovan.
Kazda nedokonalost pri sestavovani skladu miize vést casem k problémuim.
Tyto problémy mohou vést k prodlouzeni pottebné doby pro vyskladnéni (na-
skladnéni) nebo k chybam robota, které musi fesit servisni technik nebo ad-
ministrator skladu.

vvvvvv

nejsou urceny jen pro jednoho robota. Pti pohybu nékolka robot naraz nesmi
dojit k jejich kolizi. K tomu je potfeba vytvoreni nadrazeného planovaciho
systému (planovace), ktery bude planovat cely sklad, fidit roboty a dopravniky.

2]

« V pripadé potieby vyskladnit nejnize polozenou prepravku je nutné preskladat
vSechny prepravky nad ni, coz znacné zpusobuje zpomaleni vyskladnéni dané
prepravky.

Firma Ocado, ktera téz vyvinula tento typ skladu, castecné vytesila tu-
to situaci tim, ze prepravky, které se casto vyskladnuji, jsou umistény na
vyssich pozicich. Prepravky, které se vyskladnuji méné casto, jsou umistény
nize. Timto zplsobem se jim podarilo snizit potfebny c¢as pro vyskladnéni.
Navic pokud je potieba vyskladnit nejnize polozenou prepravku, zacnou volni
roboti spolupracovat. Ve skladu firmy Ocado je mozné na sebe naskladat az
17 prepravek. Pri spolupraci nékolika robotu je vyskladnéni takové prepravky
mnohem rychlejsi. [3]

e Posledni nevyhoda se tyka spiSe pouzitych dopravniki pro presun prepravky
od robota k uzivateli nez skladovaciho systému. Sklad firmy Systematic a.s. ma
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v tuhle chvili k dispozici tfi dopravniky. Po prijmuti pozadavku na vysklad-
néni robot priveze prepravku na dopravnik a dopravnik ji preda na pozici pro
uzivatele. Z této pozice ji uzivatel musi bud vyjmout, nebo opét naskladnit.
V praxi to znamend, Ze v jednu chvili je mozné vyskladnit nardz pouze tii
prepravky. Pro vyskladnéni dalsi je potteba uvolnit jeden z dopravniku. Pro
vyskladnéni a naskladnéni vétsiho poctu prepravek je zapotiebi pritomnost
operatora. Do budoucna se planuje vyvoj nového typu dopravniku, ktery by
umoznil naskladnit nebo vyskladnit vic prepravek. Cely dopravnik by mél tti
tlozné prostory (zésobniky) pro prepravky. Jeden by obsahoval prepravky ur-
¢ené k naskladnéni, druhy k vyskladnéni a treti prepravky, které nemohly byt
naskladnény z divodu chyby (Spatné sériové ¢islo prepravky nebo nadmérnd
hmotnost).

Vsechny vyse zminéné nevyhody je mozné béhem vyvoje nebo i za provozu skladu
casem eliminovat. Po vlozeni potfebného ¢asu a penéz se tak jedna o velice efektivni
sklad témeér po vsech strankach.

Timto skladovacim systémem se kromé TUL a Ocado zabyva jesté firma
AutoStore. Sklad vyuzivajici tento systém nazval americky technicky zpravodaj-
sky portél The Verge (2018): ,AUTOMATED WAREHOUSE OF THE FUTURE”

(autonomnim skladem budoucnosti). [3]

Obrazek 2.2: Skladovaci systém Autostore. [3]
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3 Rozhrani mezi clovékem a strojem

Vyvoj grafickych rozhrani, jejich podoba v dnesni dobé, co je technologie mappView,
to vSe je mozné zjistit v této kapitole.

HMI (Human Machine Interface) nebo-li rozhrani mezi ¢lovékem a strojem, je
urceno ke kontrolovani a ovladani daného stroje. Diive musel operator jit a osobné
zkontrolovat a zaznamenat stav, ve kterém se stroj nachazi. Diky real-time komuni-
kaci mezi PLC a HMI neni jiz potfeba, aby operator musel osobné kontrolovat jeden
stroj. Mtze jich dokonce kontrolovat hned nékolik z jednoho mista. Tim se snizi cas
potfebny pro diagnostiku problému a eliminuji se tak chyby zptisobeny nedostatkem
informaci nebo chybou operatora. [4]

v/ Vv

Existuje spousta druhtt HMI. Drivéjsi HMI bylo pouze ovladacim panelem s tla-

"The focus is on the human, not the machine"

Obrazek 3.1: Komunikace ¢lovék-stroj [5]

citky. Nékteré lepsi stroje mohly mit i displej s jednoduchou vizualizaci. Jednoduché
ly stroj vypinat nebo ménit rychlost produkce. Postupem casu se HMI vylepsovalo
a s technologii dotykovych displeji a lepsiho rozliseni bylo mozné vytvorit rozhrani
vice intuitivni a uzivatelsky privetivejsi. [4]

V dnesni dobé je mozné vytvorit vizualizaci pro chytra zarizeni prostrednictvim
webové aplikace. Uzivatel tak muze ovlddat stroj pomoci chytrého mobilu nebo
tabletu. Tato aplikace umoznuje operatorim okamzity pristup k informacim o stroji

15



z kteréhokoliv mista s pripojenim k lokalni siti. Pokud ma uzivatel pristup k lokalni
siti i z jiné sité (napt. domdci), muze stroj ovladat bez nutnosti osobni pritomnosti
ve skladu (napf. mimo pracovni dobu). Diky tomu je mozné kontrolovat chod skladu
i ze vzdalenych mist. [4]

Jednou z technologii, umoznujici vytvorit tento druh vizualizace, je technologie
mappView. Hlavni vyhodou této technologie je moznost vytvoreni webové vizu-
alizace bez znalosti webovych programovacich jazykt. Prii praci s kteroukoliv ji-
nou technologii pro vytvareni webovych aplikaci je znalost téchto jazykt nezbytna.
mappView je diky tomu prvni technologii na svété, se kterou je mozné vytvorit
webovou vizualizaci bez potteby znat tyto jazyky. Navic je plné integrovana primo
ve vyvojovém prostiedi AS. Neni tedy potieba pti vytvareni firmwaru a vizualizace
stroje vyuzivat dalsich prostiedi. Dalsi vyhodou je, ze pro otevieni vytvorené vizua-
lizace je mozné pouzit jakékoliv chytré zarizeni s webovym prohlizecem a pristupem
k internetu. Uzivatel neni omezen pouze na zarizeni od firmy B&R |, ale mize si
zvolit kterékoliv jiné zatizeni od kteréhokoliv vyrobce (Apple, Samsung aj.). [6]

Jak jsem zminil vyse: ,,diivéjsi HMI bylo pouze ovladacim panelem s tlacitky”,
takto bych popsal vizualizaci vytvofenou v ramci projektu. [7] Vétsinu komponent
tvorila tlacitka a jednoduché indikatory stavi. Pri tvorbé nové vizualizaci slo pre-
devsim o zachovani funkcionalit pouzitych v projektu, které se osvédcily a jiz jsou
na né pracovnici ve skladu zvykli. Nova vizualizace by méla splinovat pozadavky pro
21. stoleti. Hlavnim pozadavkem je intuitivni ovladani. Oproti projektu jsou v no-
vé vizualizaci pouzity SVG obrazky (obrazky vyuzivajici vektorovou grafiku), které
jsou urceny pro webové vizualizace. Tyto obrazky by mély operatorovi zjednodusit
diagnostiku a ovladani robota.

Pti popisu jednotlivych stranek vizualizace jsou porovnavany rozdily mezi pred-
chozi a novou vizualizaci. V prilohach je pak mozné tyto stranky vidét vedle sebe.
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4 Seznameni s MappView

v

Podrobnéjsi informace ohledné technologie mappView, jeji vyhody a nevyhody
jsou popsany v této kapitole. Soucasti této kapitoly je i struény popis webovych
technologii a SVG obrazkai.

Technologie mappView je zalozena na znackovacim jazyce HTML5, CSS3 a
JavaScriptu. AS umoznuje vytvoreni HMI a logiky stroje a oddéleni jejich obsahu.
Diky tomu existuje moznost opakovaného pouziti stejného HMI pro rtzné stroje.
Pozadovand znalost webové technologie neni potfebna, protoze je zapouzdiena
ve vizualnich prvcich (widget), které lze jednoduse pridavat a konfigurovat podle
potteby. Prvkem vizualizace muze byt napr. tlac¢itko nebo obrazek. Prace s prvky
je jednoducha. Vyvojar se tak pri vytvareni vizualizace muze soustredit predevsim
na jeji vzhled a funkcionalitu. [6]

Obrazek 4.1: mappView HMI aplikace. [6]

To, co je hlavni vyhodou mappView, je soucasné i nevyhodou. Webové technolo-
gie jsou opravdu zapouzdrené ve vizudlnich prvcich. Bohuzel se k témto technologiim
ve vétsiné pripadl nelze dostat a jednotlivé prvky tedy neni mozné upravovat dle
moznosti pouzitych technologii HTML5 a CSS3. MappView umoznuje vyvojari pro-
vadét nékteré upravy grafického stylu prvku. Grafické styly jsou pospany pomoci
CSS3. Upravou grafického stylu miize byt napf. zména barvy prvku, okraji nebo
barvy textu v prvku. Vyvojar ma i moznost vytvorit zcela novy graficky styl prvku.
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Tady se vyvojar sice dostava na troven webové technologie CSS3, ale mé jen ome-
zené moznosti pri psani stylu.

Néktéré vlastnosti je mozné navazat na proménné a tim upravovat napt. vzhled
prvku za béhu programu. I v tomto pripadé je vyvojar omezen tim, pro které vlast-
nosti a prvky toto navazani mappView umoznilo. Pti praci s objektové orientovanymi
programovacimi jazyky (napt. C#) je mozné objekty libovolné v programu upravo-
vat, ménit jejich vlastnosti nebo jim i vlastnosti pridavat. Jako hlavni rozdil bych
uvedl moznost v C# ménit polohu objektu (prvku) pfimo z programu. V soucasnosti
mapp View tuto schopnost nema.

Pokud chce vyvojar udélat vizualizaci vice interaktivni, mtze pouzit funkce Akce
a uddlosti ' (Events and actions). Tyto funkce umoziuji reagovat na udalosti (napt.
kliknuti na obrézek) vyvolanim dané akce. Zde se uz mappView touto funkei tro-
chu priblizuje objektové orientovanému programovani, i kdyz k tomu vyuziva zcela
jinych technologii. Pro presnéjsi popis viz kapitolu 5.

Sprava dat v mappView je zcela zalozena na OPC UA serveru. To umoznuje
snadno integrovat zdroje dat ze tretich stran do HMI. Nejedna se tedy pouze o ko-
munikaci mezi vizualizaci a PLC. K OPC UA serveru se muze pripojit a upravovat
data kterékoliv jiné zatfizeni, majici k nému pristup. V pripade skladu je teti stranou
planovac, ktery pres OPC UA server predava instrukce robotim a dopravniktm. Ta-
to data mohou byt prohlizena lokalné na panelu PC nebo vzdélené ze standardniho
webového prohlizece pomoci vizudlnich prvkia. Je tak mozné, ale ne prilis efektiv-
ni, ke kontrole vyuzit pouze OPC UA server a primo sledovat stavy jednotlivych
proménnych. [6]

4.1 Struktura HMI aplikace

Vlastni vizualizace se tvori v prosttedi AS. Na Obr. 4.2 je zobrazeno okno, pomoci
kterého se vizualizace vytvari. Veskeré prvky aplikace jsou v tomto okné rozdéleny
do nékolika sekci. Tyto sekce obsahuji ¢asti celého projektu. Nize je popsan pouze
obsah, ktery je potfebny pro vizualizaci.

4.1.1 Logicky prehled (Logical View)

Logicky prehled obsahuje vizudlni ¢asti aplikace (jednotlivé stranky, texty, medialni
soubory atd.). [6]

4.1.2 Konfiguracni prehled (Configuration View)

V Konfiguracnim prehledu se konfiguruje jedna nebo i vice HMI aplikaci. Vyvojar
ma moznost konfigurovat napt. maximalni pocet pripojenych klientl1, obnovovaci
frekvenci vizualizace, ID a dalsi vlastnosti vizualizace. Nastavuje se zde propojeni

INazvy funkci a souborti, které je mozné pouzit v mappView jsou pielozeny do ¢eStiny a ozna-
Ceny timto zpusobem: prvni pismeno je velké, text je zkoseny a u prvniho vyskytu je v zavorce
originalni nazev.

18



Fle Edit View Insert Open Project Source Control Onfine Tools Window Help

B b - Xty i e Xy ABO M, 2Dy 3. Y & fid +* @9,
= x -
Poganstonadliiassamgua.  [Toobar | P e 2117 [Property Window
ObjectName D ¥ 2w
S manpvew = contentGradunt
G- 43 Globaltyp i roup = rodent
b &Gutine  [Logical View = — _—
@ @ Lbranes 7 Widget Catalog “ Behaviow
¢ @ Souess o ansble Twe
= {3 mappView Page / Content Editor vaile Toe
#- @ Layouts Le “ Common
. . " Category Nome wdgets-brease GroupBox
S @ Visvalzaton - = - " :
S poic " & 0y oE i
D hesConiens A Contols Busons Aam . b
S ManPage margn
o @ Pagepage P o o o p ™
MainPage content F { ~ “ Misc
T1- aaaa’ == @4 m e
> 3 Evessons e Viewer Drswng  Contaner orn
5 Q Dwogs o D st sororor
# @ Resources R r i B s
a 8 O + =8 bordervith o
il » textt Dialog Advanced  Navigason chigPos tronng ;:Sulmq
— comerRotus .
B Logical View | @ Physical View elipss
10 - fontName
fontSiz
- Name Deserpton || pee
493 GroupBiox Drsplays arame aroun
o o o ot . u hesght 0
Conbguraton ) Bac image Onplays agraphc ma mage
a ‘ ﬂ:m‘m‘m] ImageList Displays a graphic ima. magurige
Harchware i Label Descripton textfor a wh aaic
- &5 X0CP3586 LanguageSelector  Language selecton x‘lv
8 ouw IConﬁguramon View ] Line Drws ane e
‘f m::;:le)m LisSBox Displays 3 list fom whe. style defok
o @ Paapwm Logn widgetprovides sninte || e GroupBono1
& 3 mapp Logaito splays cunent user s
@~ [ NewObject LogouBuson Sets he defaul user wdth 00
Q :s-ﬁ;:ﬁcv;:m‘ MeasurementSystem  Enables he userto sel
B - | o e— MomentaryPushBuson Sets avalueto 1,38 o
. Nawigason Nawigavon
- & Bindingbinding NavigatonBar Objectwhich contains 3
- = Hardware jpg NavigasonButon Intales an change o 3
Numencinput Enables the userto ent.
NumencOutput Dusplays a numenc val Nome
Identifier
P . NumencSider Ensblesheuseriocha
T Outout [ Devugger Conscle | @) FindinFles | Caistack [c Debugger Watch | F) Breakpoints |33 Cross Reference | i) Reference Lst
For Help. press F1 COMLRT=1000 OFFLINE

Obrazek 4.2: Struktura HMI aplikace v AS. [6]

prvki s proménnymi pomoci Listu navazani dat (Binding list) nebo Akei a udélosti.
A povoluji se zde proménné, které maji byt k dispozici na OPC UA serveru. [6]

4.1.3 Editor obsahu stranky (Content Editor)

Jak nazev napovida, Editor obsahu stranky je vizudlni zobrazeni obsahu stranky.
Veskeré prvky jsou umistény v Obsahu stranky (Content). Obsah stranky je dilci
casti stranky. Chce-li vyvojar zobrazit néjaky prvek ve vizualizaci, musi vytvorit
Stranku (Page), definovat jeji RozloZeni (Layout) a navazat Obsah stranky s ob-
lasti na strance pomoci jeho ID viz nize. Obsah stranky je mozné oteviit i pomoci
textového editoru, ktery obsahuje XML kéd. XML koéd je znackovaci jazyk, ktery
popisuje obsah stranky. Jednotlivé prvky na strance jsou elementy tohoto jazyka.
XML kéd je skutecna podoba stranky. To, ze ma vyvojar k dispozici jeji vizualni
zobrazeni, je pro néj obrovska vyhoda, protoze mu to umoznuje vyhnout se psani
XML kédu. Veskeré akce (pridani, presunuti nebo upraveni prvku) v Editoru obsa-
hu stranky MappView prevadi do XML kédu automaticky. Nemusi se tedy Obsah
stranky programovat pomoci kédu, jako to je u nékterych aplikaci. Za normalnich
okolnosti vétsinou neni potieba otevirat textovy editor Obsahu stranky. Je vhodné
ho otevtit v ptripadech, kdy pti vytvareni stranky provede vyvojar néjakou chybu.
Napr. presune prvek mimo Obsah stranky tak, Zze ho neni mozné presunout zpatky
nebo pokud je néjakym zptisobem poskozena syntaxe kodu, nemusi graficky editor
vzdy zkonstruovat vzhled Obsahu stranky. [6]
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4.1.4 Panel nastroji (Toolbar)

Panel ndstroju slouzi k dizajnovani prvku (napt. presunuti prvku do poptedi nebo do
pozadi). Je zde i moznost tpravy Mrizky (Grid) pouzité v Editoru obsahu stranky.
K této Mrizce jsou automaticky prichycovany prvky umisténé v Editoru obsahu
stranky. [6]

4.1.5 Katalog (Widget Catalog)

Kdyz je néktery Obsah stranky otevieny (graficky nebo textové), je mozné do néj
pridat prvek z Katalogu a konfigurovat ho. Pridani prvku je umoznéno metodou
,tdhnout a pustit” (drag and drop). Touto metodou se v kédu Obsahu stranky
vytvoii fadek nesouci informace o vlastnostech prvku (velikost, umisténi aj.). Je
taky mozné tento radek pripsat rucné. [6]

4.1.6 Vlastnosti (Properties window)

Elementy HMI aplikace jsou konfigurovany zde. V zavisloti na prvku jsou k dispozici
jina editovaci okna. I tyto Vlastnosti jsou v pozadi aplikace jen jako kod. Zménou
kterékoliv z nich se prepise prislusny radek s prvkem. Prvek je popsan pomoci néko-
lika kodti. Pokud se jedna o upravu vzhledu, je prepsan kéd CSS3. Pokud se jedné
o zménu proménné, na kterou byl prvek navazan, je prepsan kéd XML. [6]

4.2 SVG obrazky

»SVG (z anglického Scalable Vector Graphics skédlovatelnd vektorova grafika) je
znackovaci jazyk a format souboru, ktery popisuje dvojrozmérnou vektorovou gra-
fiku pomoci XML. Format SVG je zédkladnim otevienym formatem pro vektorovou
grafiku na webovych strankach. HTML5 umoznuje vlozit kod SVG obrazku primo
do kédu HTML webové stranky.” [8] Obrazek je pak mozné zobrazit pomoci prohli-
zece.

I v pripadé HTML5 se jedna o znackovaci jazyk. Tento jazyk se sklada ze zna-
ek, které popisuji obsah webu (obdobné jako XML v technologii mappView). Tento
jazyk se nezabyva vzhledem webové stranky. K tomutu tucelu slouzi jazyk CSS3.
HTML5 umoznuje vlozit do kédu odkaz na soubor CSS3, ktery popisuje vzhled
stranky. [9]

Stejné jako u HTML5 je mozné aplikovat i na SVG kaskadni styly CSS3 nebo
JavaScript. Pomoci CSS3 se d4 SVG graficky upravovat nebo z obrazku udélat ani-
maci. JavaScript pak umoznuje udélat obrézek interaktivni (napt. vytvoreni akce
po kliknuti na obrazek). [8]

Rastrova grafika zobrazuje obrazek pomoci jednotlivych pixeli (nejmensi mozny
zobrazeny bod na displeji). Vektorova grafika k zobrazeni pouziva objekty (napr.
¢ara nebo kruh) a jejich vlastnosti (velikost, barva, poloha atd.). Rozdil mezi obréz-
ky vyuzivajici rastrovou grafiku a vektorovou grafiku je mozné vidét po priblizeni
obrazku v prohlizec¢i. Obréazek vyuzivajici vektorovou grafiku se bude jevit porad
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stejné. Na obrazku vyuzivajici rastrovou grafiku budou viditelné jednotlivé pixely
(predevsim u nerovnych hran). [§]

Nejcastéjsi potreba priblizeni stranky je u mobilnich aplikaci. Mobilni telefony
nemaji ani zdaleka tak velky displej jako maji poc¢itace. Proto uzivatel casto nékteré
¢asti stranky priblizuje a oddaluje. Z tohoto duavodu se vektorova grafika vyuziva
u webovych aplikaci, aby bylo mozné aplikaci zobrazovat nejen pomoci prohlizece
v pocitaci, ale i pomoci prohlizece v chytrém zarizeni.

Narocnost vektorové grafiky se odviji od mnozstvi objekti. Cim detailnéjsi je
obrazek, tim vice objektti je potfebnych k jeho popisu. Pii kazdé zméné priblizeni
(detailngjsich) obrazku by toto prekresleni mohlo trvat dlouho a zbytecné zvysovalo
narocnost aplikace. Proto jsou obrazky vyuzivajici vektorovou grafiky casto jedno-
duché.

MappView umoznuje navazat SVG obrazek na dva prkvy. Jednim je prvek Papir
(Paper), ktery k obrazku ptistupuje jako ke znackovacimu jazyku a je s jeho pomoci
mozné obrazek i animovat (viz kapitolu 8). Druhym je prvek Obrdzek (Image), ktery
SVG format pouze graficky zobrazuje.

Diky vlastnostem SVG forméatu, které jsou vhodné pro webovou vizualizaci, byl
tento format pouzit pro vSechny obrazky obsazené v této vizualizaci. Témér vsechny
obrazky byly pro tuto vizualizaci vytvoreny v prostredi InkScape. Toto prostredi je
urceno k vytvareni SVG obrazku a je preferovano pro pouziti v napovédé AS.
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5 Vytvoreni vizualizace

Tato kapitola obsahuje strucny postup pro vytvoreni vizualizace pomoci technologie
mappView. Jsou zde popsany jednotlivé kroky pro vytvoreni stranky a rady, které
usnadnuji vytvareni vizualizace.

Chce-li vyvojar vytvorit v projektu vizualizaci, musi nejprve do Logického pre-
hledu ptidat soubor MappView. Tento soubor obsahuje veskeré prvky vizualizace
(stranky, dialogy, styly, texty, obrazky, jazykové mutace atd.) kromé konfiguraénich
soubortt (navazani prvki s daty nebo akci a udélosti). Tyto soubory se nachézeji
v Konfiguracnim prehledu. Po kliknuti na soubor MappView je mozné pridat z Ka-
talogu soubor Vizualizace (Visualization). V ném se nachazi slozka Stranky (Pages).
Do této slozky je mozné pridat stranky a jejich obsah. Dilezité je si uvédomit, ze
po pridani jakékoliv ¢asti vizualizace se automaticky vygeneruje jeji ID. Nazev sou-
boru a ID souboru nejsou shodné, coz muze byt ze zacatku dost matouci a miize
to zpusobovat problémy pri kompilaci programu. Z tohoto divodu je doporucené
(a podle mne i rozumné), aby byl ndzev a ID stejny. Vytvareni vizualizace je pak
prehlednéjsi, lehéi a eliminuje to mozné komplikace pti zadavani ID. [6]

Témér vsechny cCasti vizualizace, které definuji jeji vzhled (Rozlozeni, Obsah
stranky, Dialogy) vyuzivaji pro sviyj popis znackovaci jazyk XML. Ac¢koliv je tento
jazyk puvodné urceny pro vyménu dat a databaze, v mappView se pouziva pro po-
pis casti vizualizace. Grafické editory umoznuji zobrazit vzhled stranky na zakladé
tohoto jazyka a graficky jej upravovat. Opét neni znalost tohoto jazyka nezbytna.
Pouze pii vytvareni Akci a udalosti a navrhu Rozlozeni jej vyvojar musi ovladat.
Firma B&R pracuje na grafickém editoru pro tyto funkce. Ten v této chvili zatim
neni k dispozici. [6]

5.1 Vytvoreni stranky

Pred pridanim stranky z Katalogu je potreba nejprve vytvorit Rozlozeni. Toto Roz-
lozeni definuje velikost stranky a oblasti, do kterych se pridd pozadovany Obsah
stranky. Pro pritazeni RozloZeni ke Strance musi znat vyvojar ID RozloZeni. To
muze zjistit otevienim prislusného Rozlozeni. Na druhém tadku kédu najde atribut
ID. Pokud se nazev souboru shoduje s ID, staci jen zkopirovat jeho nazev a neni
potieba otevirat tento soubor a hledat ID v ném. Vzhledem k tomu, ze Rozloze-
ni neni zobrazenim stranky, ale jen jejim usporadanim, je mozné jej oteviit pouze
v textové podobé viz Obr. 5.1. Umisténi kazdé oblasti se odviji od levého horniho
okraje stranky. [6]
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[@layouis::Mainlayout.layout [XML File] X
ih 5 = C fFF |d
<?xml version="1.0" encoding="utf-g8"?2>
<ldef:Layout id="MainLayout" height="1450" width="2300" xmlns:ldef="http://www.br-automation.com/iat2015/layoutDefinition/v2">
<Areas>
<hrea id="AreaHeader" height="100" width="2300" lefc="0" top="0" />
<Area id="AreaContent” height="1150" width="2300" left="0" top="100" />
<Brea id="AreaMavigation" height="200" width="2300" left="0" top="1250" /=
</Areas>
</1ldef:Layout>

Obrazek 5.1: Rozlozeni (Layout)

Po vytvoteni RozloZeni je mozné do souboru Stranky (Pages) pridat Stranku
(Page). Stranka obsahuje dva soubory, jeden je s pfiponou .page, druhy mé priponu
.content. Soubor s ptiponou .page obasahuje informace o RozloZeni a ptitazuje Obsah
stranky do oblasti definovanych Rozlozenim viz Obr. 5.2. Zaroven definuje barvu
pozadi kazdé oblasti nebo je mozné umistit do pozadi stranky obrazek. Soubor
s ptiponou .content je Obsah stranky. Tento soubor by mél byt hlavni oblasti stranky.
Pouze Stranka, v jejiz slozce se tento soubor nachazi, by méla byt navazana na tento
Obsah. Je totiz mozné k oblasti na strance pritadit jakykoliv Obsah stranky i presto,
ze se nenachézi ve stejném souboru Stranka. To opét miuze zpusobovat komplikace
pri vytvareni vizualizace. Pro pouziti stejného Obsahu na vice strankach, existuje
slozka Oblast obsahti (AreaContents). Ta se nachézi ve slozce Stranky nad slozkami
jednotlivych stranek a je urcena k této ¢innosti. Chcee-li vyvojar pak najit urcity
Obsah stranky, nemusi ho hledat podle jeho ID nebo nazvu, protoze vi, kde presné
se nachazi. [6]
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Obrazek 5.2: Struktura stranky. [6]
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5.2 Vytvoreni Obsahu stranky (Content)

Po pridani souboru Obsah stranky (Page content) z Katalogu je mozné definovat jeho
velikost a prvky, které na ném budou umistény. Aby se vytvoreny Obsah zobrazil
na prislusné strance tak, jak je vidét v Editoru obsahu stranky, musi mit stejnou
velikost jako oblast rozlozeni, pro kterou je urcen. Jinak by mohlo dojit k ofiznuti
Obsahu stranky. Po splnéni této podminky se vyvojar muze vyhradné soustredit na
pridavani a konfigurovani prvki vizualizace. [6]

|| &0 ateryContent.contnt Content atort x | o

BoaaRdlonat BT dusshba 88,
Objecamo Doscn
5

Giob, Battery info

ST BateryPageint

B Logicl View @ prysica view | «

Obrazek 5.3: Obsah stranky (Content)

To posledni, co je potfeba k zobrazeni stranky udélat, je do Konfiguracniho pre-
hledu pridat soubor MappView, do kterého se musi pridat soubory Visualizat.vis
a Config.mapviewcfg. Soubor Visualizat obsahuje odkazy (ID) na vSechny soubory,
které jsou potieba ve vizualizaci (stranky, navigace, navazani, dialogy atd.). Napfi-
klad, aby bylo propojeni prvku s proménnou pomoci Listu navazani funkéni, musi
se do souboru Visualizat pridat odkaz na tento soubor. Tento soubor také obsahuje
samotné ID vizualizace, coz umoznuje oteviit vizualizaci v prohlize¢i. V souboru
Config se konfiguruje vizualizace. [6]

Po nastaveni vsech souborti je mozné se k vizualizaci pripojit pomoci webového
prohlizece. Adresa vizualizace se sklada z IP adresy zarizeni, ve kterém je vizualizace
nahrana (simuldtor, PLC), ¢isla portu vizualizace (standardné port 81) a nazvu vi-
zualizace (ID vizualizace v souboru Visualizat). Vysledné adresa pak muze vypadat
takto: 127.0.0.1:81/Vizualizace.
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£ = RAERERR ¥ 3 deeediliod
Configuration Batch ~ <?xml Name Value Unit
= & Rm;'m]m lf‘\HiVEI m] <vdef: 5 8 [VEppVienConfiquration
ardware. hw P— S oot
2 Hardware bt ereree 2y Server configuration
&) X20CP0483 g i B+ 5 Protocol HTTP
=] . @ PortNumber 81
& Cpusw H
& Cpuper i~ @ Maximal client connections 5
P loMap.iom i @ Maximal B&R clientconnections 0
% PvMapwvm <Page refld="AvatarPage"/> i 75 Client connections licensingmode by configured max clients
fal Connectivity <Page refId="AlarmPage"/> -y 3 OPC-UAsystem
@ LE"'S'SYSL':’“ <Fage refld="TrendPage"/> i i~ @ Serverconnectiontimeout 5000 ms
nitSystem i & 5 Sampling rate groups
g AccesgAnfS‘ecumy H T 9 default 200 ms
£ moppMotion ion refld=nn />——> H b @ slow 1000 ms
) mappServices [ e ks 100 ms
= % | mappView - Sy @ Initial ValueChanged Events TRUE
- B Config.mappv. refId="Binding” /> B-2% Client configuration
Y Visualizatvis Ly @ IDofdefault
¥ TrendContent.
- @ Binding.binding
17/ MainContente Sec refld=rserviceContent_swenthinding”
& ServiceCone. atteryContent_eventbinding®
2 BatenConten catasContent_svensiinding" />
AlarmContent - "~ g

Obrazek 5.4: Ukazka souboru Visualizat a Config
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127.0.0.1:81/Vizualizace

6 Vizualni prvek (Widget)

Obsahem této kapitoly je popis prvku vizualizace, jejich moznosti a zpusob pouziti
v mappView.

Vizualni prvek je jakykoliv prvek umistény v Obsahu stranky. Existuje mnoho
prvki (textové prvky, prvky pro zobrazeni hodnot proménych, obrazky atd.). Kaz-
dych z téchto prvkid mé jiné vlastnosti a jiné moznosti navazani nebo jiné Akce
a udalosti. VSechny prvky se nachézi v Katalogu. Jejich popis je mozné dohledat
v napovédé AS. Prvky jsou rozdéleny do nékolika kategorii, pomoci nichz je moz-
né tyto prvky filtrovat. Chce-li vyvojar napft. zjistit, které prvky miize pouzit pro
zobrazeni textu, staci zaskrtnout kategorii Text a v Katalogu ziistanou jen prvky
této kategorie napt. Popisek (Label), Zobrazeni textu (TextOutput), Zadani textu
(TextInput) atd. Kazdy prvek, jenz umi zobrazit néjaky text, ma vlastnost Text
nebo Label, do které je mozné zapsat pozadovany text k zobrazeni.

6.1 Textovy systém (Text system)

MappView poskytuje moznost vytvoreni Textového systému. Pomoci tohoto systé-
mu je mozné meénit jazyk text celé vizualizace. Nejprve je potieba v souboru Jazyk
projektu (Project language) zvolit pozadované jazyky. Potom se prida do slozky
Texty (Texts) soubor Lokalizovatelné texty (Localizable Texts). Do tohoto souboru
se zadavaji texty, které se budou ménit pri zméné jazyka viz Obr. 6.1. K tomu, aby
bylo mozné propojit text prvku s timto mutujicim textem, musi Jmenny prostor
(Namespace) tohoto souboru zacinat na IAT a kazdy text musi mit svoje origindlni
TextID. Stale ale jesté neni mozné tyto texty priradit prvku. Jesté je potieba do
souboru Textconfig, ktery je umistény ve slozce TextSystem v Konfiguracnim pre-
hledu, pridat soubor s témito texty. Az po splnéni téchto bodid miize vyvojar tyto
texty pouzit. Kliknutim na textové pole prvku ve Viastnostech se v pravé ¢asti zob-
razi tlacitko se tfemi teckami. Toto tlacitko otevie okno, ve kterém se nachazi texty
k propojeni. Pti zvoleni néjakého textu a potvrzeni tlacitkem OK se do textového
pole napise odkaz na tento text. Odkaz je tvoren Jmennym prostorem a TextID
daného textu.
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IT Texts::MainPageTexts.tmx [Text module] X

| Namespace  |IAT/MainPage TextID |Login
TextID Cestina (cs) English (en)
1 Piihlsit se Login
2 Password Heslo Password
3 Usemame UZivatel Username
4 Logout Odhlasit se Logout
5 ChangePass.. Zmeénahesla Change password
& OldPassword  Staré heslo Old password
7 NewPassword MNove heslo MNew password
8 Close Zavfit Close
9 User UzZivatel: User:
10 New Text ID

Obrézek 6.1: Lokalizovatelné texty

6.2 Navazani prvku s proménnou (Binding)

Hlavni tucel vizualizace je zobrazovat a nastavovat hodnoty a stavy proménnych.
K tomu, aby dany prvek plnil tuto funkci, je potfeba provést Navazani prvku
s proménnou. Vsechna tato propojeni prvkl a proménnych jsou zapisovany XML
kédem do Listu navdzani (Binding list). Tento soubor je potfeba nejprve piidat do
slozky MappView v Konfiguracnim prehledu. Ma-li néjaky prvek vlastnost Hodnota
(Value), je mozné oteviit pomoci tla¢itka se tfemi teckami (obdobné jako u texti)
okno obsahujici vSechny proménné, které je mozné s danym prvkem propojit.

6.2.1 Proménna v programu

Jednou z proménnych, které je mozné s prvkem navazat, je proménnad pouzita
v programu stroje. Propojeni mezi prvkem a touto proménnou neni piimé. Mezi
proménnou a prvkem je prostiednik, ktery poskytuje pristup k pozadovanym
datum. Tuto dulezitou roli prostrednika zastava OPC UA server. Kromé pristupu
k datiim dané proménné nebo prvku, je mozné zde uvést, v jakych jednotkach jsou
data, ur¢it prava uzivateli k témto datim aj. Aby byla proménna pristupnd a
OPC UA server poskytoval informace o datech, musi se dana proménna povolit. Je
potreba v Konfiguracnim prehledu do slozky Propojeni (Connectivity) pfidat soubor
OpcUaMap z Katologu. Otevienim tohoto souboru se zobrazi vSechny proménné
v programu. Po stisknuti pravého tlac¢itka mysi u pozadované proménné se otevie ok-
no, v némz se po kliknuti na Povolit znacku (Enable Tag) zpristupni tato proménna.
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6.2.2 Session proménna

Takto se postupuje, pokud chce vyvojar navazat proménnou z programu s prvkem
ve vizualizaci. MappView umoznuje navazat i jiné proménné, které nemusi existovat
v PLC, ale existuji na serveru. Jedna se o tzv. session proménné.

Tento typ proménnych vznikl, protoze HTTP protokol neuchovava informace
o stavu komunikace. [10]

HTTP zprostiedkovava komunikaci mezi uzivatelem (internetovym prohlizecem)
a serverem. Na kazdy dotaz uzivatele odpovida nezavisle na predchozim, proto se
mu 1ika bezestavovy protokol. [10]

Session proménné umoznuji uchovavat informace o prihlaseném uzivateli po
dobu jeho pripojeni ke strance. Tyto informace nejsou mezi jednotlivymi strankami
sdileny. K tomu slouzi rozsiteni protokolu HT'TP cookie. Informace ulozené v cookie
(napt. ID uzivatele, posledni oteviena stranka apod.) jsou pak pii nacteni stranky
prohlize¢em odeslany na server. Téchto cookie soubortt vyuzivaji napt. internetové
obchody pro uchovani polozek v kosiku uzivatele. [11]

Kosek (2000) napsal, Zze ,session proménné jsou jednim z nejpohodlnéjsich
zpusobii, jak obejit bezstavovost protokolu HTTP”. [12]

Pouziti téchto proménnych je nezbytné i pro bezpecnost vizualizace. Pokud
jsou vsechny proménné ve vizualizaci navazany na proménné v programu, kazdy
uzivatel muze sledovat udaje zadavané jinym uzivatelem. V pripadé prihlaseni vice
uzivatelil najednou je mozné, aby jeden uzivatel vyuzil prihlasovaci idaje druhého
a prihlasil se misto néj. To je v Tadé situaci neptistupné. Vzhledem k tomu, ze
tyto proménné nejsou ulozeny v paméti PLC, neni mozné k jejich propojeni vyuzit
OPC UA server. Jejich pouziti je mozné jenom prostrednictvim Listu navazani
nebo pouzitim Akci a udalosti.

Proménné, obsahujici informace o prihlaseném uzivateli, jsou generovany
automaticky. Tyto proménné jsou v mappView oznaceny jako Systémové proménné
(System variables) a je mozné k nim pristupovat pres strukturu Informace klienta
(clientInfo). Kromé téchto proménnych miuze vyvojar vytvorit i vlastni session
proménné. Jedna takova proménna byla v této vizualizaci pouzita pro zaznamenani
zobrazenych vlastnosti na strance Prehled. Kazdy uzivatel si tak mtze zobrazovat
jiné vlastnosti moduli (viz kapitolu 8).

6.2.3 Vyrazy (Expressions)

Dalsi proménnou, kterou je mozné navazat na prvek, je Vyraz (Expression). Vyraz je
funkce, kterd se vykonava na serveru vizualizace. Je vytvoren typem a instanci. Typ
obsahuje informace o typu vystupu (napft. bindrni), typ a pocet vstupt (operandi)
a jaké operace ma Vyraz se vstupy vykonat (operatory) viz Obr. 6.2. Instance pak
vygeneruje Vyraz na zakladé pouzitého typu viz Obr. 6.3. Vygenerovany Vyraz je
pritazen k Obsahu stranky. Pro jeho pouziti na vice strankach, na kterych je jiny
Obsah, se musi pouzit instance pro kazdou stranku zvlast. Je tedy mozné mit jeden
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typ a nékolik instanci Vyrazu. Instance i typ jsou psany v XML kédu.

Pro pouziti Vyrazu je potfeba pridat soubory Typ vyrazu (ExpressionType)
a Vyraz do slozky Vyrazy (Expressions) v Logickym prehledu a do Listu navazani
rucné pripsat proménné navazané na vstupy Vyrazu. Soubor Vyraz navic obsahuje
ID, které je nutné uvést v souboru Visualizat. Po splnéni téchto podminek je mozné
vysledek Vyrazu navazat na prvek prostrednictvim editovacitho okna pristupného
pres tii tecky.

3‘9: Expressions::ExpressionType.expressiontype [XML File] X ‘

= © 3 iE [3

I
g

<ExpressionType name="MyExpressionTypeNot" datatype="BOOL":>
<Operands>
<Operand name="inaA" datatype="BOOL" />
</0Operands>
<Cperations
HOT ina
</COperation>
</ExpressionType>
<Expressionlype name="MyExpressionIypeNor" datatype="BOOL":>
<Operands>
<Cperand name="inA" datatype="BOOL" />
<fperand name="inB" datatype="BOOL" />
</0Operands>
<Cperations>
inA NOCR inB
</COperation>

</ExpressionType>

Obrézek 6.2: Typ Vyrazu

Ifsapr ions:Expressi pression [XML File]* xl
ih 3 = 2 =

<?¥ml version="1.0" encoding="utf-§"?2>
<ExpressionsSet id="expression 1" xmlns="http://www.br-asutomation.com/iat2015/expression/engineering/v3" xmlns:xsi="http://www.w

i)

<Expressions .>|

<Expression id="myNOTANDExprNLS" xsi:type="content" contentRefld="ServiceControlContent” type="MyExpressionTypeNot" />
<Expression id="myNCTANDExprPLS" xsi:tvpe="content"™ contentRefId="ServiceControlContent" type="MyvExpressionTypeNot" />

<Expression id="myNOTExprLENLS" xsi:type="content” contentRefId="MainContent" type="MyExpressionTypeNot" />
pression id="myNCOTExprLKPLS" xsi:type="content" contentRefId="MainContent" type="MyExpressionTypeNot" />
pression id="myNOTExprReNLS" xsi:type="content" contentRefId="MainContent"” type="MyExpressionTypeNot" />
pression id="myNOTExprRePLS" xsi:type="content” contentRefId="MainContent" type="MyExpressionTypeNot"™ />
pression id="myNOTExprFrNLS" xsi:type="content" contentRefId="MainContent" type="MyExpressionTypeNot" />
<Expression id="myNOTExprFrPLS" xsi:type="content" contentRefId="MainContent" type="MyExpressionTypeNot" />

Obrézek 6.3: Instance Vyrazu

Do Listu navazani se nezapisuje pouze propojeni hodnoty prvku s proménnou,
ale je mozné propojovat i nékteré Vlastnosti prvku. Jednou z nejpouzivanéjsich
Vlastnosti navizanou na proménnou ve vizualizaci je Viditelnost (Visibility) prvku.
Indikatory binarnich stavii na strance Servis jsou zalozeny na propojeni binarniho
stavu proménné s Viditelnosti zeleného ¢tverecku. Pod zelenym ctvereckem je cer-
veny Ctverecek. Pokud ma proménna hodnotu True, je zeleny c¢tverecek viditelny a
cerveny c¢tverecek je zakryt. Pokud ma hodnotu False, zeleny ¢tverecek vidét neni a
zobrazi se ¢tverecek Cerveny.
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6.3 Akce a udalosti (Events and actions)

Dalsimi dilezitymi body vizualizace jsou Akce a udalosti. Vykona-li se néjaka
udalost (napf. kliknuti na prvek), spusti se akce. Tyto akce umoziuji pracovat
s proménnou (OPC UA akce), ménit Viastnosti prvka (Widget akce), odhlésit
nebo prihldsit uzivatele (Klient akce) atd. Veskeré udélosti pro urceny prvek je
mozné dohledat v napovédé. Stejné tak je mozné zde najit, jaké akce se daji pouzit
a jaka je jejich syntaxe. Na rozdil od Listu navazani, kam MappView samo zapisuje
navazani prvku s proménnou, musi se Akce a udalosti psat ruéné do souboru
Navazani udalosti (Eventbinding) v Konfiguracnim prehledu. Pokud vyvojar chce
ve své vizualizaci pouzit tyto funkce, musi ovladat psani XML kodu.
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7 Rozlozeni vizualizace (Layout)

Tato kapitola obsahuje informace o pouzitych oblasti ve vizulizaci a jejich tucel. Déle
je zde popsan novy prvek Servisni reZim 2, ktery umoziiuje ovladani robota.

Pro snadnéjsi vytvareni a nizsi vypocetni vykon vizualizace bylo Rozlozeni vizu-
alizace rozdéleno na tii oblasti Hlavicka (AreaHeader), Hlavni obsah stranky (Area-
Content) a Navigace (AreaNavigation) viz Obr. 5.1. Kazda stranka ma svij vlastni
Obsah stranky, ktery se zobrazuje v Hlavnim obsahu stranky. Hlavicka a Navigace
jsou stejné pro vsechny stranky.

Predchozi i nové RozloZeni maji stejny pomér stran a maji stejné t¥i oblasti pro
Obsah stranky. Na nékterych strankach v predchozi vizualizaci bylo obtizné rozmis-
tit prvky tak, aby se na stranku vesly. Proto je nové Rozlozeni vétsi, aby bylo mozné
umistit na stranku vétsi pocet prvku a lépe se s nimi dalo manipulovat.

7.1 Hlavicka (HeaderContent)

Hlavicka je umisténa v horni ¢asti Rozlozeni. Tato ¢ast webovych stranek obvykle
obsahuje informace, které je dobré mit porad na ocich. Jsou zde umistény prvky
bézné pro témér kazdou vizualizaci: logo, jméno prihlaseného uzivatele, tlac¢itko pro
odhlaseni, moznost zmény jazyka. Kromé téchto prvkia jsou zde umistény dalsi po-
tfebné prvky pro identifikaci robota (ID a jméno robota), zobrazeni stavu robota
pomoci Majaku ? a moznost zastaveni robota tlac¢itkem Total stop viz Obr. 7.1.

Servisni rezim

Logo 5 Zi .
g Jméno uzivatele Majak ID robota Total stop

Odhlaseni uzivatele Volba jazyka Stav baterie
Jméno robota

Obrazek 7.1: Hlavicka (HeaderContent)

Oproti predchozi verzi vizualizace zde pribylo tlacitko pro spusténi servisniho
rezimu robota a indikator stavu nabiti baterie. Tento indikator je inspirovan zobra-
zenim stavu nabiti a nabijeni baterie z mobilnich telefonti.

2Nézvy prvki, které jsou pouzity pifmo ve vizualizaci, jsou zvyraznény tuénym pismem.

3Majak je svételny indikator stavu robota umistény nad krytem robota, ktery je mozné i stisk-
nout. Pokud je Majdk zvyraznén tuénym pismem (Majék), je tim myslen prvek ve vizualizaci.
Pokud Majak zvyraznén neni, jedna se o redlnou soucastku na robotovi.
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7.1.1 Servisni ovladani

Jednim z nejvétsich rozdiltt mezi novou a predchozi verzi vizualizace je prvek Ser-
visni rezim viz Obr. 7.1. Pokud chtél uzivatel v predchozi vizualizaci prepnout
robota do servisniho rezimu, musel drzet Majak urcity cas stisknuty. Majak se oran-
zove rozblikal a uzivatel mél moznost podle poctu stisknuti Majaku zvolit, kterou
cast robota chce ovladat. Po zvoleni mohl tlacitky Plus a Minus pohybovat danou
¢asti (napt. pohyb robota v ose X nebo pohyb desky nahoru a dolu). Pro opusténi
servisniho rezimu uzivatel opét musel stisknout Majak po urcitou dobu. Uzivatel,
ktery nemél k dispozici potiebné iidaje o Majaku, tak nemél Sanci robota v servisnim
rezimu ovladat.

Z tohoto duvodu byl vytvoren prvek Servisni rezim. Po stisknuti tohoto prvku
se ve vizualizaci otevie dialogové okno. Toto okno obsahuje obrazky jednotlivych
¢asti robota, které je mozné ovladat v servisnim rezimu viz Obr. 7.2. Jednoduchym
kliknutim na dany obréazek se otevie dalsi dialogové okno urcené pro ovladani dané
¢asti viz Obr. 7.3. Pro opusténi servisniho rezimu staci pozavirat oteviend okna. Uzi-
vatel tak miize jednoduse prepinat ovladani jednotlivych ¢asti robota bez potiebné
znalosti logiky Majaku. Navic grafické znazornéni je velmi intuitivni.

Zvolte jednu Zz mozZnosti servisniho rezimu

Baz pomyu Pohyb ve sméru X Pohyb ve sméru Y Pohyb ve sméru Z

——
—
stsv zamiku nedsfnavan ||
Orankova svith

-

. Syslageum
3000 Firmware ersion 1.00

Obréazek 7.2: Servisni rezim (Service mode)

Ackoliv se ovladani servisniho rezimu jevi z pohledu vizualizace o dost jednodussi,
v pozadi je znacné slozitéjsi. Veskeré udalosti, které uzivatel pri ovladani servisniho
rezimu vykond, spousti v pozadi akce. Tyto akce pfepinaji robota do rezimu, ve
kterém se nachazi ve vizualizaci. Vizualizace tak piimo zobrazuje zptlisob, jakym se
robot dostava do servisniho rezimu.
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Pohyb ve sméru X e
Xtk e

Poloha Rychlost K vl
1636.6 mm

Obrazek 7.3: Servisni ovladani (Service control)

Bylo zapottebi také vytesit situaci, kdy dojde pfi spusténém servisnim rezimu
k nahlému odpojeni vizualizace. Po opétovném pripojeni prohlizece k vizualizaci se
automaticky neobnovi oteviené dialogy. Robot tak zlistane pfepnuty v servisnim
rezimu a uzivatel jej nemuze ovladat. I tento problém byl vyTesen pomoci Akci
a udalosti. Pokud je spustény servisni rezim pti opétovném prihldseni uzivatele, je
mu nabidnuta moznost servisni rezim znovu otevrit nebo vypnout.

Moznost ovladat robota jak pomoci Majaku na robotovi, tak pomoci Majaku
ve vizualizaci vSak ztstala. Je to pro pripad, kdy servisni technik nema k dispozici
vizualni ovladani.
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7.2 Navigace (NavigationContent)

Tato ¢ast vizualizace obsahuje prvky urcené pro prepinani jednotlivych stranek Na-
vigacni tlacitko (Navigation Button). Po kliknuti na prislusné tlacitko se otevte
stranka s ID, které je definovano ptimo ve Vlastnostech tlacitka viz Obr. 7.4. Mimo
tyto prvky obsahuje dalsi logo a aktualni verzi firmwaru robota.

5
SysLogeum . .
|| oy Properties - ServiceButton X Firmware Version default
ServiceButton - widgets brease. NavigationButton
ekl E
visible e ~
wordWrap false
¥ Common
Name ServiceButton
Type widgets.brease.NavigationBution
v Data
pageld ServicePage
~ Font
boid false

Obréazek 7.4: Navigace (NavigationContent)
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8 Navrh vizualizace pro skladovaciho robota

Kapitola Navrh vizualizace pro skladovaciho robota popisuje, pro¢ byla vizualizace
rozdélena na nékolik stranek, popis téchto stranek a rozdily oproti predchozi verzi.
Jsou zde i popsany dalsi moznosti ovladani robota.

Pti ndvrhu obou vizualizaci (predchozi [7] i nové) byly jednotlivé prvky rozmis-
tény na nekolik stranek. Je to z toho divodu, aby vizualiace byla vice prehledné
a vykonové méné zatizena. Pokud by vSechny prvky byly umistény na jedné stran-

Kazda stranka slouzi k jinému ucelu v zavislosti na prvcich, které se na ni na-
chazeji. Podle ucelu byl jednotlivym strankam prirazen nazev. Podle nazvu stranek
byly uzivatelim prifezeny pravomoce pro zobrazeni dané stranky.

V nové vizualizaci jsou nékteré stranky (PrihlaSeni, Servis, Baterie, Avatar
a Alarmy) prevzaté z predchozi vizualizace, nékteré (Logger a Trendy) odstrané-
né a jiné (Tester a Prehled) ptidané.

Béhem provozu se ukézalo, ze stranka Logger neni pottebna. Tato stranka méla
smysl pouze pro vyvojare, nikoliv pro uzivatele. Stranka Trendy se nepouzivala vii-
bec. Proto byly tyto stranky odstranény.

Dalsim rozdilem mezi predchozi a novou vizualizaci je pridani systému jednotek.
Tento systém zobrazuje vsechny hodnoty proménnych v zédkladnich jednotkéch.

I celkovy graficky vzhled nové vizualizace byl prepracovan. Jednotlivé ¢asti vizua-
lizace byly upraveny podle grafického manualu firmy Systematic a.s. Cely skladovaci
systém by tak mél mit jednotny graficky vzhled.

8.1 Ptihlaseni (Login)

Na strance Prihlaseni se nachazi prvek pro prihldseni uzivatele. Na tuto stranku je
uzivatel odkazan po kazdém pripojeni k vizualizaci nebo pri odhlaseni viz Obr. 8.1.
Uzivatel zde ma moznost zadat prihlasovaci idaje a stisknout tlacitko Prihlasit.

Uzivatelim jsou prifazeny role. Tyto role urcuji pravomoce kazdého uzivatele
viz Obr. 8.2. Pokud neni uzivatel prihlasen, ma roli Kdokoliv (Everyone). Tato ro-
le umoznuje uzivateli ovladat pouze stranku Prihlaseni. K ostatnim strankam ma
pristup, ale nema moznost cokoliv nastavovat nebo ménit. Po prihlaseni je uzivateli
zpristupnéno ovladani dalsich stranek podle jeho pravomoci.

V predchozi verzi byl na této strance navic prvek Zmeéna hesla. Pri provozu
vizualizace bylo zjisténo, ze tento prvek nefunguje spravné. Pokud byli k vizualiza-
ci pripojeni dva uzivatelé a oba chtéli zménit heslo, navzajem si prepisovali tdaje.
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Obrazek 8.1: Prihldseni (Login)

7 tohoto divodu byl tento prvek v nové verzi docasné odstranén.
Obrazek v pozadi je pouzit pro celou vizualizaci. V predchozi vizualizaci bylo
pozadi jednobarevné. Tato zména dala vizualizaci modernéjsi vzhled.

Tato stranka je predevsim urcena pro uzivatele, ktery ma zakladni znalosti o ro-
botovi, ale nema pristup k jeho ovladani. Jedna se o stranku, ktera je zcela nova
(v predchozi vizualizaci nebyla). Uzivatel zde ma moznost sledovat nékteré parame-
try robota, podivat se na jednotlivé tirovné konstrukce robota a na jejich jednotli-
vé komponenty. Je mozné zde sledovat pohyb desky s uchopovacim mechanizmem
pri manipulaci s prepravkou v redlném case prostrednictvim animace. Pomoci této
stranky je uzivatel schopen rychle kontrolovat stav HW robota.

Tato stranka je ze vSech stranek nejinteraktivnéjsi. Cela je rozdélena na né-
kolik casti. Vétsinu stranky zabirda prvek s kartami. Tyto karty obsahuji obrazky
jednotlivych konstruk¢nich trovni robota (Hardware, Motory, Deska) viz Obr.
8.3 a animaci pohybu desky (Plosina). Jednotlivé karty je mozné prepinat pomoci
tlacitek nad timto prvkem s kartami.
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Obrazek 8.3: Konstrukéni trovné robota

8.2.1 Hardware

Na prvni karté je uroven Hardware. Jedna se o ¢ast robota umisténou pod krytem.
Nachéazi se zde modulové PLC od firmy B&R, moduly pro fizeni motoru, modul pro
nabijeni a ovlddaci panel robota. VSechny prvky jsou rozmistény obdobné jako na
skute¢ném robotovi viz Obr. 8.10.

Ovladaci panel na této strance je vizualni kopie realného panelu na robotovi.
S vizualni kopii panelu je mozné zachazet stejné jako s redlnym panelem. Uzivatel
muze stisknout tlacitko Total stop, Majak, Plus a Minus a robot se bude chovat,
jako by uzivatel ovladal realny panel. Jedna se tak o dalsi moznost ovladani robota.

Na kazdy modul na karté je mozné kliknout. Po kliknuti na modul se modul
ozna¢i modre a prepne se prvek Vlastnosti viz Obr. 8.5. V prvku Vlastnosti
se zobrazi vlastnosti daného modulu (ndzev modulu, navazané proménné) a prvek
Napovéda. Po kliknuti na Napovédu se otevie okno obsahujici technické informace
o daném modulu viz Obr. 8.6. Kazdy modul firmy B&R obsahuje LED indikatory.
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Obrazek 8.4: Porovnani HW robota s vizualizaci

Pomoci téchto indikatorii je mozné diagnostikovat stav modulu. V pripadé chyby
modulu se dany modul oznaci ¢ervené (ve vizualizaci i ve skutecnosti). Uzivatel tak
spolu s vizualizaci muze jednoduse detekovat chybny modul a moznou pricinu.

8.2.2 Motory

Pro pohyb ve sméru X a Y jsou pouzity ¢tyri motory. Pohyb desky je ovladan jednim
motorem. Pro prepnuti podvozku ze sméru X na smér Y (a naopak) jsou pouzity
dalsi dva motory. VSechny tyto motory je mozné vidét na karté Motory viz Obr.
8.7. Vlastnosti motort jsou obsazeny v modulech, které je ridi. Proto se po kliknuti
na motor nic nestane. Pokud by firma Systematic a.s. méla zajem, mohla by i tato
stranka byt interaktivni (motory a prevody by se mohly pohybovat presné podle
robota).

Kromé motort jsou zde zobrazeny koncové senzory motort pro prepinani pod-
vozku, senzor na pritomnost prepravky a senzory pro detekce hran gridu.

8.2.3 Deska

Pohybliva deska s uchopovacim mechanizmem je zobrazena na treti karté viz Obr.
8.8. Ptimo na desce je umistén krokovy motor, ktery pohybuje mechanizmem pro
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Obrazek 8.5: Oznaceny modul

uchopeni a uvolnéni prepravky. Tento motor véetné uchopovacitho mechanizmu je
zobrazen i na karté Deska. Pozici motoru je mozné urc¢it podle koncovych senzoru
zobrazenych na Desce nebo podle toho, zda je mechanizmus uzavieny nebo otevieny
viz Obr. 8.9. Jsou zde jesté umistény senzory pro detekci pritomnosti prepravky
a napajeni desky z robota.

8.2.4 Plosina

Na posledni karté je umisténa animace pohybu desky pii zvedani a pokladani pre-
pravky viz Obr. 8.10. Jedna se o ukazku, jakym smérem by mohl vyvoj vizualizace
pokracovat.

Aktualni stav robota je mozné zjistit pomoci idaji na strance. Vzhledem k tomu,
ze se jedna predevsim o ¢iselné a binarni tidaje, je i pro zaskoleného uzivatele obtizné
urc¢it stav robota. Pomoci animaci robota, které by zobrazovaly skuteény aktudlni
stav béhem provozu, by bylo o dost jednodussi urcit stav robota. Tyto animace by
mohly slouzit i pro servisniho technika k urceni pri¢iny chyby robota. Technik by si
mohl prostrednictvim animaci prehrat déj, ktery predchéazel chybeé.

Vytvorit webovou animaci neni slozité. Vyvojar potfebuje mit zdkladni znalosti
o HTML5 a CSS3. Do HTML5 kédu je mozné vlozit SVG obrazek a odkaz na styl
CSS3. V CSS3 kédu se pomoci jednoduchych piikazi daji transformovat (zvétsovat,
zmensovat, rotovat, posouvat) jednotlivé objekty SVG obrazku. [13]

Jak jsem zminil vyse mappView vyvojari neumoznuje pristup k témto techno-
logiim. Proto existuje prvek Papir. Tento prvek je mozné napojit na SVG obrazek
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Obréazek 8.6: Napovéda modulu

a proménnou obsahujici text (typ String). Do proménné je mozné zapisovat trans-
formace jednotlivych objektt primo z programu. Pokud vyvojar pouziva stavovy
automat, je mozné v kazdém stavu transformovat SVG obrazek tak, aby odpovidal
skutecnosti.

K tomu, aby bylo mozné pouzit prvek Papir je zapotiebi licence, kterou tento
projekt nema. Pro zobrazeni animace bylo nutné najit jiné reseni.

Dalsi moznosti, jak ve vizualizaci zobrazovat animace, je graficky format GIF.
Tento formét je urceny pro rastrovou grafiku, ale mtze obsahovat i jednoduché ani-
mace. V mappView je mozné jej vlozit do prvku Obrdzek (Image) (pro tento prvek
neni potiebna licence). Pomoci Akci a uddlosti je mozné ménit obsah prvku Ob-
razek. Pro animaci bylo vytvoreno nékolik GIF1, které zobrazuji jednotlivé stavy
pohybu (spusténi desky, uchopeni prepravky, zvednuti prepravky atd.). Pii redlném
pohybu desky jsou v zavislosti na stavech automatu spustény udalosti. Tyto udalosti
vyvolavaji akce, které prepinaji jednotlivé GIFy zobrazované na Obrazku. Vytvorend
animace tak vizualizuje aktudlni stav pohybu desky. Je tak mozné sledovat pohyb
desky robota bez nutnosti ji ptimo vidét.

8.3 Ovladani robota

Ovladani je mozné ze dvou trovni viz Obr. 8.11. Prvni je lokdlni iroven. Tato troven
je urCend pro servisniho technika (role Service). Druhd droven fizeni umoziiuje ovla-
dat robota dalkové pomoci struktury Avatar (z nadrazeného systému). Nadfazenym
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Obrazek 8.7: Motory

systémem je planovac¢. Planovac¢ vytvari strategii pro presun prepravek. Z vysled-
ného pohybu vyplyvaji ridici prikazy pro jednotlivé roboty predavané pres Avatar.
Simulaci planovace umoznuje stranka Avatar (role Avatar).

Ovladani Avatar slouzi k zadavani koncovych pozic pohybu robota v souradném
systému XY. Na rozdil od Avataru umoznuje stranka Servis primé ovladani pohybu
robota v jednotlivych osach.

8.4 Servis (Service)

Stranka Servis vychazi z predchozi verze. Veskeré prvky jsou usporadany do skupin,
aby bylo rozpoznatelné, které prvky patii k sobé a k c¢emu slouzi. Pomoci stran-
ky Servis miuize servisni technik vypnout ovladani robota z nadrazeného systému
a ovladat robota. Technik zde ma nékolik moznosti pro ovladani robota:

o Prepinat robota na smér X nebo Y a pohybovat v daném smeéru s nim.

o Uzamknout podvozek (diky tomu neni mozné s robotem pohnout ve sméru X
ani Y) a pohybovat deskou, popf. zvednout nebo polozit prepravku.

« Vy¢itat a potvrzovat chyby a varovani.
o Po dosazeni pozice u nabijecky spustit nabijeni robota.

e Restartovat PLC.
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Obrazek 8.8: Deska

o Sledovat stavové proménné a binarni stavy robota.
o Nastavovat korekce robota.

Korekce robota slouzi k presnému dosazeni pozadované pozice.

Vsechny tyto moznosti byly i v predchozi verzi a jsou nezbytné pro servisni
ovladani robota. Pribyly zde ale i dalsi prvky, které v predchozi verzi nebyly. Jedna
se 0 moznosti:

e Vypnout robota.
e Smazat vSechny chyby nebo varovani.
o Nastavit orientaci robota.

Pri nasazeni robota na grid je k tspésnému ovladani potieba definovat orientaci
robota. Zpusob, jakym je urcena orientace robota, je poloha nabijeciho konektoru.
Robota je mozné usadit bud v zdporném sméru Y (nabijeci konektor sméruje do
zaporného sméru osy Y), nebo v kladném sméru Y (nabijeci konektor smétuje do
kladného sméru osy Y). To, jakym zptusobem bude robot usazen, se mize v kazdém
skladu lisit. Proto na této strance pribyl prvek Orientace robota. Po usazeni robota
na grid se servisni technik ptipoji k vizualizaci. Pokud obrazek s pozici konektoru ve
vizualizaci nesouhlasi s pozici konektoru ve skutecnosti, stac¢i technikovi stisknout
tla¢itko Zmeéna orientace. Tim se zméni obrazek viz Obr. 8.12 a i souradny systém
pro robota (prohodi se kladny a zaporny smér osy X a i osy Y). Na obrazku je
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Obrazek 8.9: Uzaviend/oteviena deska

mozné vidét Majak. Opét se jedna o vizudlni kopii Majaku na robotovi. Obrazek
tak vypada vice interaktivni.

To, co na této strance neni a bylo v pfedchozi verzi, je Majak a tlacitka Plus
a Minus v prostredni ¢asti stranky. Tyto prvky byly nahrazeny jiz zminénym novym
prvkem Servisni rezim. Prilohy této prace obsahuji informace potiebné k ovladani
robota pomoci Majaku a tlac¢itek Plus a Minus. Tyto informace ukazuji, jak bylo
obtizné ovladat robota timto zpiisobem.

8.5 Avatar

Po povoleni ovlddani Avataru ze stranky Servis muze uzivatel s roli Avatar vyuzit
veskeré prvky na strance Avatar. Tato stranka slouzi jako simulace nadrazeného sys-
tému. Robot se chova tak, jako kdyby dostaval prikazy od nadrazeného systému.
Uzivatel zde muze robotem pohybovat ve sméru X nebo Y, zvedat nebo pokladat
prepravku, spustit a zastavit nabijeni a potvrzovat chyby a varovani.

Predchozi verze této stranky je témér stejnd. V idedlnim ptipadé by se komu-
nikace mezi robotem a nadfazenym systémem neméla ménit. Proto neni potieba
provadét velké tipravy na této strance. I tak zde pribyly tlacitka Plus a Minus pro
jednodussi posouvani robota. Po stisknuti daného tlacitka se automaticky nastavi
hodnota dalsi pozice v daném sméru. Uzivatel tak nemusi po kazdé zadavat poza-
dované souradnice, jako to bylo v predchozi verzi. Dale jesté pribyly prvky s tudaji
o baterii.

8.6 Baterie (Battery)

Stranka Baterie slouzi k poskytovani informaci o bateriich robota. Tato stranka
je ¢isté informativni (nelze zde nastavovat hodnoty). Predchozi verze robota mé-
la vlastni spravu pro baterie, jejiz ¢innost se zobrazovala na této strance. Béhem
provozu se zjistilo, ze tato sprava neni nezbytna. Proto byla odstranéna, a tim se
i snizil pocet prvka na této strance. I tak se na prvni pohled muze zdat, ze obsah
této stranky je chudy. To by vsak nemélo byt na dlouho. Do budoucna se planu-
je vytvoreni systému, ktery bude zaznamenavat tidaje o baterii pti kazdém nabiti.
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Obrazek 8.10: Plosina

7. dlouhodobého hlediska by pak mélo byt mozné zjistit iroven opotirebeni baterie
a vcas ji vymeénit. Volny prostor na této strance je urcen pro tyto udaje.

Vsechny chyby a varovani jsou zobrazovany na strance Alarmy. Pomoci Listu alar-
mii (AlarmList) a Historie alarmii (AlarmHistory) je mozné zobrazovat nejen chyby
a varovani, ale i jejich vlastnosti (datum, vaznost) a stav. AS disponuje fadou mapp
komponent. Kazda z téchto komponent ma sviij dany ucel. Vyvojar muze jakouko-
liv z nich pridat do projektu a konfigurovat. Jednou z téchto mapp komponent je
mpAlarmX. Tato komponenta je urcena ke spravé chyb a varovani. Pomoci softwaro-
vého spojeni mpLink je mozné tuto komponentu propojit s Listem alarmii a Historii
alarmii. List alarmi pak zobrazuje aktualné aktivni chyby a varovani.

Nad timto prvkem jsou umisténa dvé tlacitka Potvrdit a Potvrdit vse slouzici
pro potvrzeni chyby nebo varovani. Pokud je dana chyba nebo varovani potrzena a je
jiz neaktivni, sama je smazana z Listu alarmii. Pokud ne, je dana chyba zobrazena,
dokud nejsou tyto dvé podminky splnény. Historie alarmii zobrazuje vSechny zmény
stavu chyb a varovani (kdy byla dana chyba nebo varovani aktivni, kdy neaktivni
a kdy byla potvrzena). K obéma prvkim je pridano tlacitko Filtr, které umoznuje
filtrovat zobrazené chyby a varovani.

Tato stranka se jako jedind oproti predchozi verzi nezménila.
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Obrazek 8.12: Orientace robota

8.8 Tester

Posledni strankou vizualizace je stranka Tester. Pomoci této stranky je mozné zadat
robotovi jednotlivé ikony, které pak bude robot vykonavat sekvencné (napft. pohyb
ve sméru X -> zvednuti prepravky -> pohyb ve sméru Y -> pohyb ve sméru X ->
polozeni prepravky). Vyvojar musi jednotlivé tikony napsat do textového souboru
v programovacim jazyce vytvoreném specidlné pro tuto vizualiuzaci (tento jazyk je
podobny G-kédu). Z vizualizace je pak mozné tento kéd nahrat a pouzit pro ovladéani
robota. Jedna se tak o dalsi moznost ovladani robota.

Vyhodou tohoto ovladani je, ze robot muze sekvenci vykonavat porad dokola. Pri
vyvoji nové verze robota je tak mozné vytvorit simulaci plného provozu bez potieby
nadrazeného systému.

Cela tato stranka (véetné vytvoreného programovaciho jazyka a tiprav programu
robota) je diplomovou praci studenta Be. Jittho Kulicha. [14]
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Obrazek 8.15: Baterie
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Obrazek 8.16: AlarmContent
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9 Zavér

Vsechny body zadani bakalarské prace byly splnéna. Vysledkem této prace je webova
vizualizace, ktera je v souc¢asné dobé nasazena do poloprovozniho skladu. Vizualizace
spolu s novou verzi robota bude testovana provozovatelem skladu. Béhem testovani
bude prace jesté upravovana tak, aby zcela vyhovovala pozadavkim provozovatele.
Po dokonceni testovani se vizualizace stane soucasti skladového systému SysLogeum
3000.

Vytvorena vizualizace slouzi predevSim servisnimu technikovi a umoznuje mu
vzdalenou spravu a ovladani robota ve skladu.

Technologie mappView je pomérné nova technologie, kterd je porad ve vyvoji.
P1i vytvareni nékterych funkcionalit vizualizace jsem casto narazil na omezené moz-
nosti této technologie. V nékterych pripadech bylo potfebné vymyslet jiny zptisob
reseni, ktery by technologie mappView umoznovala provést.

Nova verze robota véetné nové vizualizace je jiz 6 tydnti pouzivana v polopro-
voznim skladu firmy Systematic a.s. Béhem této doby byly objeveny moznosti nové
vizualizace a intuitivnéjsi vzhled. Jako nejvice prinosny prvek se ukézal novy systém
ovladani robota v servisnim rezimu, ktery byl uzivateli skladu prijat velmi pozitivneé.

Jelikoz pri vyvoji nového firmwaru bylo potiebné i robota testovat, bylo nutné,
co nejdiive umoznit ovladani robota prostrednictvim vizualizace. Az po té jsem se
mohl plné zabyvat grafickym vzhledem a pridavanim dalsich funkcionalit do vizua-
lizace.

Postupny vyvoj technologie mappView otevira dalsi moznosti vyuziti této tech-
nologie pro webové vizualizace. Diky témto novym moznostem je mozné vizualizaci
dal zdokonalovat jak po strance grafické, tak po strance intuitivity pouziti. Jednim
ze zdokonaleni muze byt implementace prvku Papir. Implementaci tohoto prvku
se stane vizualizace interaktivnéjsi a pro uzivatele privétivejsi. To vSe bude moz-
né jen v pripadé, ze firma Systematic a.s. bude mit zajem o pokracovani ve vyvoji
vizualizace.
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B

Majak

Sviti zelend - robot je ve stavu READY

Blika zelena - robot je ve stavu STAND BY f =1 Hz

Sviti oranzova - robot je ve stavu WARNING - mtize nadale pracovat
Blika oranzova - probihd BOOT systému f = 1 Hz

Blika oranzova - probihd nabijeni systému f = 0,5 Hz

Sviti cervena - robot je ve stavu ERROR - robot nemtze pracovat

Blika cervend - robot po restartu ¢eka na vycteni historie chyb z registru f =
2 Hz

Blika oranzova- robot po restartu ¢eka na vycteni historie varovani z registru
f=2Hz

B.1 Tlacditko na Majaku

Potvrzeni (smazani) chyb po opétovném zapnuti systému

vychozi stav: majak blika cervené s f = 1 Hz
akce: stiskni tlacitko na 4 s

odezva: po potvrzeni zacne majak blikat zelené s f = 1 Hz - robot je ve stavu
READY

Aktivace servisniho rezimu

vychozi stav: majak blika cervené s f = 1 Hz, majak blika zelené s f = 1 Hz,
majak sviti cervené

akce: stiskni tlacitko na 7 s

odezva: majak sviti oranzove

Deaktivace servisniho rezimu

vychozi stav: majak sviti oranzove
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o akce: stiskni tlacitko na 7 s

o odezva: majak blika zelené s f = 1 Hz - robot je ve stavu READY
Aktivace servisniho rezimu osy X

o vychozi stav: majak sviti oranzove

o akce: stiskni tlacitko 2x v 5s ¢asovém okné

o odezva: majak blika zelené s f = 1 Hz
Aktivace servisniho rezimu osy Y

o vychozi stav: majak sviti oranzove

o akce: stiskni tlacitko 3x v 5s ¢asovém okné

o odezva: majak blika oranzové s f = 1 Hz
Aktivace servisniho rezimu osy Z

o vychozi stav: majak sviti oranzove

o akce: stiskni tlacitko 4x v 5s casovém okné

o odezva: majak blika cervené s f = 1 Hz
Aktivace servisniho rezimu osy LK

o vychozi stav: majak sviti oranzove

o akce: stiskni tlacitko 5x v 5s ¢asovém okné

o odezva: majak blika zelené s f = 2 Hz
Aktivace servisniho rezimu osy Lift

e vychozi stav: majak sviti oranzové

o akce: stiskni tlacitko 6x v 5s ¢asovém okné

o odezva: majak blika oranzové s f = 2 Hz
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Obréazek B.1: Grafické zobrazeni volby servisniho rezimu a signalizace

B.2 Tlacditka a signalizace pro frizeni pohybu v servis-
nim rezimu
o vychozi stav: majak blika podle volby osy X viz Obr. B.1

o vychozi stav: LED sviti zelené - pohon pripraven k pohybu LED nesviti - nelze
pohybovat vybranou osou - mozny pouze mechanicky pohyb

o akce: stisk smér pohybu +

o odezva: zvolena osa se pohybuje v kladném sméru

o vychozi stav: majak blika podle volby osy X viz Obr. B.1

o vychozi stav: LED sviti zelené - pohon ptipraven k pohybu LED nesviti - nelze
pohybovat vybranou osou - mozny pouze mechanicky pohyb

o akce: stisk smér pohybu -
o odezva: zvolena osa se pohybuje v zaporném sméru

Zapnuti nabijeni
o vychozi stav: majak sviti oranzové - stav SERVICE viz Obr. B.1
e vychozi stav: LED nesviti
 akce: soucasny stisk smér pohybu + a smér pohybu - po dobu 3 s
» odezva: baterie se nabiji odezva: LED blika f = 1Hz

Vypnuti nabijeni

o vychozi stav: majak sviti oranzové - stav SERVICE viz Obr. B.1
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o vychozi stav: LED blika f = 1Hz
o akce: soucasny stisk smér pohybu + a smér pohybu - po dobu 3 s

o odezva: baterie se nenabiji odezva: LED nesviti
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Zakladni informace

Tento navod obsahuje popis ovladani vizualizace skladovaciho robota systému Archeion nebo
SysLogeum 3000. Tato vizualizace umoziiuje uzivateli diagnostikovat robota a ovladat jej
pomoci servisniho rezimu nebo struktury Avatar.

Névod neobsahuje informace potiebné k ovladani robotu v ramci skladu. K tomu bude ur¢en
navod pro operatora.

Prvky ve vizualizaci
Cela vizualizace obsahuje piedevsim tfi typy prvk:

o Tlacitka (Cerné obdélniky, které po kliknuti vykonavaji danou funkci a méni barvu)

e Prvky umoznujici nastavit hodnotu proménné (bilé obdélniky s ¢ervenymi okraji, po
kliknuti na né je zobrazeno okno umoziujici nastavit hodnotu)

e Prvky zobrazujici hodnotu nebo stav proménné (bilé obdélniky, barevné Ctverecky
nebo Cervené obdélniky s bilym textem)

Tlacitko Prvek umozfiujici nastavit hodnodu
T
Hioubka uicden 0.0 mm [ ey :: .
. d
Prvek zobrazujici: hodnotu binarni stav stav procesu

Nabjedics pipciena M

Zamp R - o
4 | |

Obr. 1 Typy prvkd

RozloZeni vizualizace
Vizualizace je rozdé€lena na tii ¢asti:

e Horni ¢ast (Hlavicka)
e Dolni ¢ast (Navigace)
e Aktualni zobrazena stranka

Hlavicka a Navigace je zobrazena na vSech strankach. Navigace vizualizace umoziuje
prepinani jednotlivych stranek vizualizace. Aktualni zobrazena stranka je indikovana Sedou
barvou tlacitka s nazvem této stranky.
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Obr. 2 Navigace

V Hlavicce je umisténo logo systému Archeion, jméno uzivatele, tlacitko pro odhlaseni
uzivatele, vizudlni kopie svételného Majaku na robotovi, ndzev robota, ID robota, moznost
zmeény jazyka, dale tlacitko pro spusténi servisniho rezimu, indikator stavu baterie a stavu
nabijeni baterie a nouzové tlacitko pro zastaveni robota Total stop.

Servisni rezim

Logo : Zi
g Jméno uzivatele Majak ID robota Total stop

Odhlaseni uzivatele Volba jazyka Stav baterie
Jméno robota

Obr. 3 Hlavicka

Otevieni vizualizace

Pro otevieni vizualizace je potfeba spustit libovolny webovy prohlize¢ (napt. Google
Chrome) a zadat url adresu vizualizace. K vizualizaci je mozné se piipojit i prosttednictvim
chytrého zatizeni.

Url adresa vizualizace se sklada z IP adresy robota, ke kterému se chce uZzivatel ptipojit,
z portu vizualizace (standartn¢ 81) a z nazvu vizualizace (Visu).

B8 Visualization visu x 4

& C @ 127.0.0.1:81/\Visu

Obr. 4 Adresa vizualizace

Stranky vizualizace

Moznosti vizualizace jsou rozdéleny na nékolik stranek. Kazda ztéchto stranek slouzi
k jinému ucelu.

Prihlaseni

Po pfipojeni k vizualizaci je uZivateli zobrazena prvni stranka vizualizace Pfihlaseni. Na této
strance se nachazi prvky pro zadani jména uzivatele a hesla. Po zadani téchto udajd je mozné
provést prihlaseni pomoci tlacitka Prihlasit.
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Obr. 5 Pfihlaseni

Pokud uzivatel zadal sprdvné Udaje, zobrazi se zprdva s Uspésnym pfihlasenim a v horni listé
vizualizace se zobrazi jméno uZivatele. Pokud jsou udaje Spatné, zobrazi se zprdva

’

s neuspésnym prihlasenim.

tm faflad i .
1 login failed u login successiul

Obr. 6 Zpravy pro uZivatele

Kazdy uZivatel ma definovanou roli. NepfihlaSeny uZivatel ma roli ,Everyone”. Tato role
umoznuje uzivateli zobrazit nékteré stranky, ale nema moznost, cokoliv ménit nebo ovladat.
Po prihlaseni mlze mit uzivatel roli ,Operator”, ,Service”, , Avatar” nebo ,Supervisor®. Kazda
z téchto roli ddva uzivateli jinou pravomoc.

Prava pro
Zobrazeni Zobrazeni Ovladani Ovladani Ovladani
Role stranky Tester | zbylych stranek | stranky Servis | stranky Avatar | stranky Tester
Everyone Ne Ne Ne Ne Ne
Operator Ne Ano Ne Ne Ne
Service Ano Ano Ano Ne Ano
Avatar Ne Ano Ne Ano Ne
Supervisor Ano Ano Ano Ano Ano

Tab. 1 Prava uZivatell




Prehled

Stranka Ptiehled zobrazuje nékteré procesni udaje robota (poloha, rychlost) a jednotlivé
hardwarové turovné robota. Tato stranka umoziiuje diagnostikovat mozné chyby na
jednotlivych modulech robota.

Obr. 7 Hardwarové urovné robota

Hardware

Prvni uroven Hardware obsahuje vSechny moduly v robotovi (PLC, moduly pro ovladani
motort,, modul pro nabijeni atd.). Po kliknuti na jakykoliv modul je modul ozna¢en modie
a v okn¢ Vlastnosti jsou zobrazeny proménné tohoto modulu. Kazdy modul ma navic moznost

Inverter module 80VD100PD.C000-01

Y Axis
Pos Neg

Axisinitialized H Axisinitialized
ReadyToPoweOn B ReadyToPoweOn

|
1
1

Torgue Torgue
MotorTemp MotorTemp

borrrr e

T

«
‘ T

s

Ermusr Varson 100

Obr. 8 Hardware



otevieni napoveédy. Napoveéda obsahuje technické informace o daném modulu.

Motory
Druha uroven Motory zobrazuje rozmisténi motorti na robotovi, hodnoty jejich koncovych
snimacl a senzor vzdalenosti mezi deskou a robotem.
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Obr. 9 Motory

Deska

Tteti troven Deska obsahuje umisténi snimacii na desce robota a krokového motoru, ktery
ovlada uchopovaci mechanizmus. Aktualni stav uchopovaciho mechananizmu (uchopeni nebo
uvolnéni) je mozné zjistit hodnotou snimacti PLS Lock box a NLS Lock box. Pokud je
mechanizmus ve stavu uchopeni, sviti zelen¢ snima¢ PLS Lock box. Navic se pfi zméné
stavu mechanizmu zméni i zobrazeni desky a zobrazuje tak aktualni stav uchopovaciho

mechanizmu.
o]
5] @l
o] o]
=] :
o) (S
[
@ o]

Obr. 10 Deska



Plosina

Ctvrta urovenn PloSina ukazuje proces uchopeni a polozeni piepravky. Jednotlivé casti
animace jsou napojené piimo na skutecné procesni stavy robota. Jedna se tak o vizualni

zobrazeni stavu robota pii pohybu desky v realném case.

'.l Archeion

UZivatel: Kirk

el Process variables
Foioha Rychlost
¥ v 280ard [ 580
Y
2 2 z

SysLogeum
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Servis

Obr. 11 Plosina

Stranka Servis umoziuje uzivateli s roli ,,Service® nebo ,,Supervisor ovladat robota
v servisnim rezimu a povolit ovladani ze struktury Avatar. Prvky na strance jsou umistény do
nékolika skupin podle jejich ucelu:

State HW zobrazuje aktualni hardvarové stavy robota (pohyb robota, stav
zdvihu, stav desky atd.).

State SW zobrazuje aktualni softwarové stavy robota (stav nabijeci stanice
nebo stavy programti ovladajici jednotlivé casti robota)

Motion commands umoziiuje pohybovat robotem. Tlacitka X direction
a 'Y direction piepnou podvozek robota na zvoleny smér (X nebo Y). Tlacitko
Z direction uzamkne podvozek robota na gridu, aby bylo mozné bezpecné
pohybovat deskou. Po kliknuti na prvky Velocity nebo Position je mozné
zadat hodnoty soufadnic, na které se ma robot pfemistit. Pro jednodussi
zadavani soufadnic je mozné kliknout na tlacitko Plus nebo Minus. Tyto
tlac¢itka nastavuji automaticky soufadnice dal$i nebo ptedchozi skladovaci
pozice. Po stisknuti X go nebo Y go se robot zacne pohybovat danym smérem
na danou soufadnici.



Corrections umoziuje zadat hodnoty korekei pouzivané robotem pro dosazeni
ptesné pozadované pozice.

Robot orientation zobrazuje aktualni orientaci robota vuc¢i soufadnému
systému. Tlac¢itkem Change orientation se zméni obrazek a i soufadny systém
robota. Tla¢itko Set XY position pozici nastavi robotovi aktualni pozici podle
hodnot polohy ve skupiné¢ Motion commands.

Errors and warnings zobrazuje aktualni aktivni chyby nebo varovani.
Tlacitka Error Ack a Warning Ack tyto jednotlivé chyby a varovani
potvrzuji.

Binary states zobrazuji hodnoty hardwarovych a softwarovych binarnich
snimacii (hodnoty koncovych snimaci, ptipojeni nabijecky, orientacei robota).
AvatarCOM povoluje a zakazuje ovladani robota pomoci struktury Avatar.
Distance ukazuje vzdalenost, kterou robot ujel v jednotlivych osach a pocet
cykll uchopeni a polozeni piepravky.

Charging umoznuje uzivateli spustit nebo zastavit nabijeni robota z nabijecky
a zobrazuje hodnoty baterie.

Process variables vypisuje aktudlni hodnoty pozice a rychlosti robota
v jednotlivych osach a teplotu PLC robota.

Z axis zpfistupniuje uzivateli ovladani desky a uchopovaciho mechanizmu.
Udaj Velocity fast uréje rychlost pohybu desky, Open level vzdalenost, kdy se
ma otevrit uchopovaci mechanizmus, od ptrepravky, Park level vzdalenost od
ptepravky, kdy ma deska zpomalit, a Gdaj Z lay down je vySka umisténé
prepravky.

V horni Casti této stranky jé péet tlacitek. Tlacitko POWER OFF vzdalené vypina napajeni
robota, tlacitko Reset PLC resetuje PLC, tlacitka ERR RESET A WAR RESET potvrzuji
vSechny chyby a varovani naraz.

Correction
ERR RESET WAR RESET Enable
X car i 18.0

Reset PLC
HW

170

State State SW ‘Motion commands X grid mark dis 300
EET— 28
Rychilost Poloha
EET—
EII -
e 300
Co—
C— 00
i - e bl - [ oeen |
| | n | | [ |
a L] Z axis
ol . " .
Pl [ ] | | | |
EmE TSl
st [ 1537 m | [ 0.0 ] ztemo [ 383 C | hkcn ki 14730
[ 10 ] I 2420 ] v [ 00m:] ZBoas [ &70 | M ool el
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Obr. 12 Stranka Servis




Baterie
Stranka Baterie slouzi pouze k zobrazovani tdaju baterie.

Obr. 13 Stranka Baterie

Avatar

Stranka Avatar slouzi k ovladani robota ze struktury Avatar. Tato stranka simuluje ptikazy,
které dostava robot od nadfazené¢ho systému. Pouzitim této stranky je mozné zjistit, zda
komunikace mezi robotem a nadfazenym systémem funguje spravné. Oproti strance Servis
jsou zde jenom zdkladni ptikazy pro ovladani robota. Jenom uzivatel s roli ,,Avatar* nebo
LSupservisor muze tuto stranku pouzit. Stejné jako na strance Servis jsou i zde prvky
umistény do n¢kolika skupin:

e WatchDog slouzi ke kontrole komunikace ptes OPC UA server mezi robotem
a nadfazenym systémem. Uzivatel zméni hodnotu prvku Required a stiskne
tlacitko executeWatchDog. Pokud se zméni hodnota prvku Aktual na hodnotu
prvku Reauired, tak mezi robotem a nadfazenym systémem probiha
komunikace.

e Commands obsahuje piikazy pro robota jako je napf. spusténi nabijeni,
zastaveni nabijeni, pfepnuti robota do rezimu Stand by aj.

e Error and warning je stejny jako Errors and warnings na strance Servis.
Jsou zde potvrzovany a zobrazovany chyby a varovani.

e Motion commands umoziuje zadat pozadovanou hodnotu pozice v ose
X nebo ose Y a pohnout robotem na tuto pozici (executeX , executeY),
nastavit vySku zvednuti (executeZPickUp) nebo poloZzeni piepravky
(executeZLayDown) a nastavit aktualni pozici robota (executeSetPosition,
executeResetPosition).

e Battery info zobrazuje informace o baterii.

e Process variables vypisuje aktualni polohu a rychlost robota v jednotlivych
osach.
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e Parameters urCuje vzdalenost desky a nulové soufadnice pro ukladani
prepravek (Robot deep)
e AvatarCOM popisuje stav programu Avatar.

l.l Archeion Uzivatel: Kirk

WatchDog ommands. . Error and warning
PoZadovana Alktugini
| exeruteSEndEy Aktivni D
0o executeWatchDog
m—— T —
Motion commands I
[r—— [ o I:|
| executeAbortCMD v ETASIORAGK
Process variables
o]
Battery info Poloha Rychiost
% 1537 m | [ 0.0 = |
o
- | ! ‘ e | ‘ o |
.. z [ 081 n | [ 0.0 m= |
P g
o | Pt Avatarcon
on s
Robot deep 668.0 |
oo | executeY Is settled =]
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Obr. 14 Stranka Avatar

Tester

Tester umoznuje uzivateli s roli ,,Service nebo ,,Supervisor zadat robotovi jednotlivé tkony,
které pak bude robot vykonavat cyklicky. Pro presnéjsi popis této stranky a zplsob ovladani
viz manual Servisni tester.
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Obr. 15 Stranka Tester

Alarmy

Posledni strdnka Alarmy zobrazuje vSechny aktivni a nepotvrzené chyby a varovani a vSechny
zmeény stavi jednotlivych chyb a varovani. Pomoci tlacitek Potvrdit a Potvrdit vSe je mozné
chyby a varovani potvrzovat bud’ jednotlivé, nebo vSechny naraz. Tlacitko Filtr otevie okno,
ve kterém je mozné nastavit filtry zobrazenych chyb a varovani.

A G |~ |

——
Datumaéas  Zprava stav Datumagas  Zprava stary  Nowy
23 dubna 020 Chypa v Laxis 7008 Chyba pohonu LB (LockBox) 23 dubna 2020 Giyha v Laxis 7008: Chyba pohonu LB (LockBox) A A
23 Subna 2020 Chyba v Liftais 7007 Chyba pohonu RL (RearL it 23 Jubna2020 Chyba v LiftAwds 7007: Chyba pohonu RL (RearLit) A A
23 dubna 2020 Chyba v Zaxis 4022: Pfepravka se pfi vytahovani 23 dubna 2020 Chyba v Zaxis 4022: Pfepravka se pfi vytahovéni A A
14:20:56 nepohybuje shodnou rychlosti jako zvedaci plodina 14:20:56 nepohybuje shodnou rychlosti jako zvedaci ploina = =
23 Qubna2020 Chyha v Lithxis 7007: Chyba pohonu RL (Rearlift) A A
23.dubna2020 s Xaxis 7002: Chyba pohonu Xneg A A
133323
28 dubna 2020 Ciyha v LiftAxis 7007: Chyba pohonu RL (Rearlif) A A
23 Jubna2020  chyba v LiftAxis: Chyba pohonu RL (Rearlif) A A
23 8ubna2020 Chyba v LKaxis 7008: Chyba pohonu LB (LockBox) A A
23 Jubna 2020 chyha v LiftAxis 7007: Chyba pohonu RL (RearL ) A A
23 Qubna2020  Ciyha v LiftAs 7007 Chyba pohonu RL (Rearlif) A A
28 dubna 2020 Chyba v LitAods 7007 Chyba pohonu RL (Rearift A A ’
— ne—. | — e ——
J i ow ]

| Spiooeom
\ 2000

Firmurare Version 1.00

Obr. 16 Stranka Alarmy
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Ovladani robota ze servisniho rezimu

Uzivatelim s roli ,,Service* nebo ,,Supervisor je po piihlaseni v pravé casti Hlavicky
vizualizace zptistupnén prvek pro spusténi servisniho rezimu. Pomoci tohoto prvku je mozné
ovladat jednotlivé osy robota v situaci, kdy nastane provozni chyba robota, kterou nelze
vytesit standardnim ovladanim.

J] archeion
Obr. 17 Prvek pro spusténi servisniho rezimu

Po kliknuti na tento prvek je robot piepnut do servisniho rezimu (Majak sviti oranzove) a ve
vizualizaci se otevie nové okno. V tomto okné je mozné zvolit pozadovanou osu robota
k ovladani. Je mozné zde zvolit:

e (Ovladani motorti na ose X (X direction movement)

e Ovladani motord na ose Y (Y direction movement)

e Pohybovani deskou nahoru a dolu (Z direction movement)

e Piepnuti podvozku ze sméru X na smér Y nebo naopak (Lift change)

e Otevieni nebo uzavieni uchopovaciho mechanizmu (Open a lock board)

Zvolte jednu z moznosti servisniho rezimu

Pohyb ve sméru X . Pohyb ve sméru Y" Pohyb ve sméru Z

l lSyan'-um
. 3000 Firmware Version 100

Obr. 18 MozZnosti servisniho rezimu
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Po kliknuti na danou moznost servisniho rezimu se robot pfepne do servisniho ovladani
zvolené osy. Zobrazi se nové okno urcené k ovladani této osy. Pro kazdou osu se zobrazi jiné
okno. Ovladani dané osy je mozné pouzitim tlacitka Plus nebo Minus.

Pohyb ve sméru X

Poloha Rychlost

Obr. 19 Pohyb ve sméru X
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