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ABSTRAKT

Cilem bakalské prace je seznaniitend&e s manipulatorem Janome JR 2200N. Zatove
popisuje zaklady prace s timto robotem pomoénituo programovaciho panelu a pomoci
PC, dale objasije moznosti jeho pouZiti v praxi. Zpracovani mdaya ve forng html
stranek.Cleréni prace a struktura manuélu je iteoa s pihlédnutim k jednoduchosti a
srozumitelnosti. Saiasti prace je popis ¢niho programovaciho panelu, popis predt
softwaru k ovladani robotui@s PC a &kolik jednoduchych ukazkovychrilada, které

jsou popséany co nejpodrofjnpro snadné pochopeni.

Kli¢ova slova: manipulator, Janome JR 2200N, htnéhirprogramovaci panel, software,

manual

ABSTRACT

The aim of this bachelor thesis is to inform readdvout manipulator Janome JR 2200N.
At the same time is describing principles of matapan with this robot by teaching

pedant and by PC. It is also explaining the polsés of its use in practice. This manual is
processed in the form of HTML pages. The structfrthe thesis and manual are created
with regard to simplicity and intelligibility. Theart of the thesis is a description of
teaching pedant, description of an enviroment sbéfware created for operating the robot
by PC and couple of simple demonstration examplésch are described as simple as

possible to be understood easily.

Keywords: manipulator, Janome JR 2200N, html, teaclpedant, software, manual
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UvoD

Ukolem této bakal&ké prace bylo popsat robot Janome JR 2200N a dzékkho
ovladani. DalSim ukolem bylo vytiib elektronicky uzivatelsky manual ve foénhtml
stranek. Elektronicky manual obsahuje popis robotaznosti jeho ovladani, coz jées
rucni programovaci panel, ktery byl dodan k robotwjgkisluSenstvi a pro&dnictvim
kterého se d& robot programovat. Dale Ize roboddatl prosednictvim PC fes sériovy

port pomoci dodaného softwaru — JR C-Points.

Ovladani robotu pro&dnictvim réniho programovaciho panelu je snadné diky tomu, Ze
neni poteba znat zadny programovaci jazyk. Je zde vghw takové prosedi, ve kterém
se da snadno pohybovat Sipkaniznymi klavesovymi zkratkami a futskimi klavesami,

u kterych je vzdy na displeji vysilen jejich vyznam.

V softwaru JR C-Points se da robot ovladat podghko pes ovladaci panel, présti na
PC je vSak o &co prehledrjsi, to je ale zfisobeno velikosti displeje. Je zde ovSem jedna
nevyhoda — data, kterd jsou naprogramovana se widyi poslat do robotu jako jeden

celek a tim mze dojit k neclinému pepsani dosavadnich dat uloZzenych v gambotu.

Elektronicky manual je tien Sesti kapitolami, které maji vzdykolik podkapitol.

V avodu je uzivatel seznamen s firmou Janome ehjajtkolika podobnymi produkty jako
je JR 2200N. Déle nésleduje popis robotu a v osfatrkapitolach uz je uzivatel
seznamovan s prgetlim na ranim programovacim panelu, s rezimy, ve kterych &e d

s robotem pracovat, prace s programy, typy zadavebgad atd.
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1 HTML

1.1 Historie a vyvoj HTML

Prvni definice jazyka HTML byla vytwena v roce 1991 Timem BerneSkem-Leem jako
souwast projektu WWW, ktery st umoZnit w¥dcim komunikaci a sdileni vysledk
vyzkumi. Cely projekt vznikal na $vycarsko-francouzskyaarticich nedaleko Zenevy.
Tato verze HTML umofovala rozlenit text, pouzit #kolik druhi zvyrazréni textu a

pridat do textu odkazy a obrazky.

Prvni verze WWW-softwaru pracovala na ogefen systému NextStep a unim¥ala
prohlizeni i editovani WWW-stranek. fiPvytvareni prohlizée Mosaic jeho tiirci
povazovali za §iliS obtizné implementovat do programu i editor HT Mdiky tomu, Ze ne
kazdy pouziva na svém i OS NextStep, je dnes nutné, aby @uppofesionalnich
WWW-stranek znali HTML kod.

Jelikoz vzfistali pozadavky uzivatglna WWW, vznikla nova verze HTML a to HTML
2.0. Ta zahrnovala v té dbbvSechny BZzn¢ pouzivané prvky HTML. Verze 2.0 ma
zaroven dvé arovre. Prvni Urové jen malo roz$uje predchozi verzi, druha Uroire

umoziuje praci s formula.

DalSi roz&ieni jazyka bylo HTML+. To zahrnuje ro#8ni zejména o praci s tabulkami,
matematickymi vzorci a lepSi obtékani obriazlextem. Dale byla vytuena deklarace
DTD, ¢imz vznikl na jée roku 1995 navrh standardu HTML 3.0.

N¢které prvky HTML 3.0 podporovaly nejn&géi verze prohliz&i Mosaic a Netscape.
Kompletni podporu vSak nabizel pouze experimentddrohliz& Arena, ktery byl

k dispozici pouze pro opefiai systém Unix.

V roce 1996 bylo jasné, Zze HTML 3.0 byloilg velkym skokem vied, Ze nebyl nikdo,
kdo by dokazal implementovat prohléZektery by jej podporoval. V té débse tedy
¢lenové pedni softwarové firmy shodli na vlastnostech, oréteozsfi HTML 2.0 a
vzniklo tak HTML 3.2. To vSak zdaleka neobsahowaiechna vylepSeni jako HTML 3.0.
Z verze 3.0 #staly pouze okle8hé tabulky. Ostatni vylepSeni byla jenomésim kterou
podporovaly nejnosjSi prohlizée. Krome tabulek pibylo lepSi formatovani s moznosti
volnéjSiho vykEru druhi pisma.DalSi roz&ni se tykalo podpory Java-apletDd ledna

1997 byla tato verze dopdamena pro globalni pouziti, aby byla zajia kompatibilita.
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Dnesni prohlizée jiz nabizi roz$eni nad ramec HTML 3.2. Na jednu stranu nejsolknija
standardizovana &které prohlizée je nemusi podporovat, na druhou stranu mohou byt

uzitetna a jejich pouzivani@ie urychlit jejich zéazeni do standardu.

Poslednim hitem jsou kaskadové styly dokumermtatim je vSak nemusi podporovat

vSechny prohlizee.

DalSi plany na roz&ni pod kodovym jménem Cougar v 8atahrnuje HTML 3.2 spolu
s bzné pouzivanymi ramci, skripty a obecné vkladani doknth V roce 1997 byl
uveejnén navrh HTML 4.0, ktery vznikl upravenim Cougarwydvorenim komplexniho

dokumentu popisujiciho navrh standardu.
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2 ROBOTY A MANIPULATORY

Roboty se v zakladuet v zavislosti na p&tu stupia volnosti nebo podle @tu os. Stup#é
volnosti robota zhruba nazhgi, jaké jsou jeho schopnosti. Zakladni otazkasklada
z libovolného umishi a orientovani objektu nebo nastroje, kteréhodasadhnout Sesti
stupni volnosti nebo Sesti osami robotu. NanasSeméwb nebo jednoduché geaani ¢i
pajeni niize byt vykonano robotem stp osami.Casgj$i montazni roboty maji jettyii
stupré volnosti. Rtistupiové nebo Sestistipvé roboty jsoutasto montovany naiosé
zakladny, tim padem je &&uji na osmi nebo devitiosé robotické systémy p#Si

operd&ni prostor a zvySuji flexibilitu [2].

Manipulatory a roboty jsodim dal vice pouzivany misto lidskébimitele pro manipulaci

s materialem [3]. Manipulator je stroj nemajicisttd inteligenci a je dalk@xizen [4].

Manipul&ni zd&izeni typu robat se daji klasifikovat podletiznych kriterii, jako nap
pocet stumia volnosti, kinematické struktury, pohybovych chaegistik, zpisobu

programovani atd. [5]

2.1 Historie robotiky

Historie robotiky neni jenomé&aké vzpominéni, ale jeji znalost a analyz&Zenginést
v aktualnich souvislostech i pa#ty pro dalsi rozvoj tohoto oboru. Robotika je jedni

z nejmladSich obdr

Vyvoj se ubiral od manualni vyrobygs mechanizaci k automatizaci. Vyznamny krok
v tomto smyslu provedli panové Taylor a Ford. Hekigrd byl prvnim zakladatelem
pasové vyroby a to ve své automobilce v roce 1#10N. Taylor se mimo jiné zabyval
normovanim prace a rozkladetmnosti pracovnik ve vyrol& az na jednotlivé pohyby
rukou. To bylo pinosem pro pasovou vyrobu, moZnost Zsimavat u pasu
nekvalifikované pracovniky a pomahalo pr@ machézet jednoduché mechanida
prostedky. Tyto postupy se rychle roidraly do ostatnich o@wi pramyslu diky své
vyhodnosti a umoznily tak vznik hromadné vyroby olymich linek. Podstatnou roli na

cest k automatizaci sehral vznik prvnihogiiace.
U vyvoje prvniho piimyslového robotu byli ameéti inZenyi Georg Devol a Joseph
Engelberger, ki@ spol&né pracovali na jeho vyvoji od roku 1956. Vy#osi svij prvni

robot Unimate 1900, ktery nejde owtovali ve své fird Unimate a v roce 1961 tyto
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roboty nasadili ve firrda General Motors. Tyto roboty nahradily pracovnilteri

obsluhovali liti pod tlakem.

DalSi vyvoj robot pak z&al rychle naiistat v zavislosti na technickych moznostech a na

poZzadavcich gimyslu.

2.2 Kilasifikace pramyslovych roboti a manipulatoria

Manipulator, automatickd ruka, robot nebo univerzatdizeni — to vSechno jsou
automatizovana #&eni, ktera vykonavaji pohyby nahrazujici lidske&exi ruce. Tato
zarizeni navazuji na svérgrchidce, kterymi byly #izné mechanické ruky a jina
manipul&ni za&izeni, kterd a zmenSit namahu, zajistitttéi bezpeénost @ praci a
zkrétit cas u vedlejSich vyrobnich prodée®nesni programa@vovliadané manipulatory jsou

oproti nim velmi univerzalni [3].

Historicky prvni klasifikace byla postavena na vijvdefinice robotu, kterd se snazila

odlisit manipulatory od robatz hlediskaizeni a programovani. Byly preferovany pojmy:

. Manipulator

. Synchronni manipulator
. Robot

. Adaptivni robot

. Kognitivni robot [5]

2.2.1 Jednolelové manipulatory

Tyto manipulédtory jsou &tSinou sodasti obsluhovaného stroje, jsou jittizeny,
v nékterych gripadech ani nemaji vlastni pohdbiasto jsou nazyvany jako pod#&esi
podavaci z#zeni. Jejich pomoci mohou byt také ovladany dadaivastroje.
Jednodelovost &chto strofi je treba chapat v souvislosti s polohou &mii [
manipulaci, vychézejici z charakteru a dispozideypd, které omezuji pouzitelnost jen na

n¢ktereé typy straj.
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2.2.2 Univerzalni manipulatory

Maji veétSi rozsah maniputaich moznosti, podle #pobu nasazeni.Rozhodujicim
faktorem pro jejich pouziti jsou kinematické paramépocet stugit volnosti, druh didich
pohyhi), rozsahy jednotlivych pohyih presnost polohovani a maximalni zatizeni. Pro
uchopovani fedneta se tSinou pouZzivaji schopné hlavice, které jsdiggmisobeny
predmetim a jejich rozrniram, se kterymi manipulator pracuje. Tento typ makdifmi ma

vlastni pohon, provedertizeni i funkce nezavislé na obsluhovaném stroji.

2.2.3 Synchronni manipulatory (teleoperéatory)

Rizeni provadi pbezré fidici pracovnik. Tyto maniputai mechanizmy jedstavuji
vlastre zesilovaci Ustroji pro zesileni silovych a pohyabv velgin, popud
vyvolavajicichiidicim pracovnikem. V zahratch jsou tato zidzeni nazyvana &eni

pracujici na principu ,master-slave“. Jsou nezaws obsluhovaném stroji [3].

2.2.4 Programovatelné manipulatory

Jsoufizeny programovym Uastrojim; provedenim, pohonemurkdi jsou nezavislé na

obsluhovaném stroji.

2.2.5 Manipulatory s pevnym programem

Program se ne#éni béhem cinnosti manipulatoru; je staly. Programoveé Ustroja

jednoduché provedeni.

2.2.6 Manipulatory s proménlivymi programy

Maji moZnost pepinani volby programu,ét8inou podle okamzité situace, ve které se
manipulatory zrovna nachazeji. Byvaji tofizani s adaptivnin¥izenim. Redstavuji
v sowasné dob Spicku konstruknich provedeni manipulaiba oznéuji se ¥tSinou jako

pramyslové roboty.

2.2.7 Kognitivni roboty

Jsou z#&zeni vybavena moznosti vnimani.
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2.3 Kilasifikace podle kritérii

1. Pcétu stumn volnosti robotu

a. Univerzalni robot — se Sesti stupni volnosti, jedm®né vymezujici

v kartézském sdadném systému polohu a orientaci objektu manipulace

b. Redundantni robot — svice nez Sesti stupni valneyuzivajici \&tsi

volnosti k obchazenitpkazek, nebo k pohybu ve stéieém prostoru
c. Deficitni robot — s méhnez Sesti stupni volnosti
2. Podle kinematické struktury
a. Sériove roboty — s otéenym kinematickyntetzcem manipulatoru
b. Paralelni roboty — s uzgenych kinematickyniettzcem manipulatoru
c. Hybridni roboty — kombinujici oba tygetzca
3. Podle druli pohori, s pohony
a. Elektrickymi
b. Hydraulickymi
c. Pneumatickymi

V souwasné dob jednoznén¢ prevazuji konstrukce PRaM s elektrickymi pohony. Pro
vysoké nosnosti se pouzivaji hydraulické pohonycavysoké rychlosti pneumatické

pohony.

4. Podle vykonavanyctinnosti a oblastni nasazeni

vvvvv

produkii

b. Servisni roboty — uzivané&ipobsluznych¢innostech, bdi humannich nebo

v pramyslu¢i sluzbach.
5. Podle geometrie pracovniho prostoru roboty
a. Kartézské
b. Cylindrické

c. Sférické
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d. Angularni
e. Scara

6. Podle kompaktnosti konstrukce a fénk autonomnosti pohybovych jednotek

roboti
a. Univerzalni

b. Modularni (modulové) [5]
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3 ROBOTY JANOME

Roboty od firmy Janome se daji pouzit pro pracinoha aplikacich, z nichz ne&pmgjSi
jsou tizné montazni a podavaci aplikace, paletizace, éx@ulspoje, pajeni, nanaseni
lepidel, pojidelci barev. Také je mozné je pouZit praeyavani a gravitovani kontur dalsi

podobné&innosti [6].

3.1 Roboty rady JR 2000N

Tyto roboty jsou ufeny pro SirSi okruh aplikaci jako je davkovani mazijinych kapalin,
montaZz Sroubk, pajeni, pick-and-place operace, frézovani, goséihi, vyezavanicdi
vizualni kontrolu — to jsou dkteré z moznosti pro vyuZzitiédhto robot. Dialogovy
operd&ni systém, ve kterém se robot programujegjaila snadno ovladatelnym pro jeho
uzivatele a odstraje nutnost znalosti slozitych programovacich j@zyRobot dokaze
snadno vykonat 3Dipmocary pohyb a pohyb po oblouku epnosti nastaveni pozice +-
0.01mm.

3.1.1 Kompaktni velikost

Roboty fady JR 2000N jsou navrzeny k maximalni efekdivia montaznich linkach a
jinych pracovistich. Jejich design je navrzen &by byl minimalizovany jejich jmorys.
Toho je dosazeno diky integraci vSech periferiitoTsoboty jsou navrZzeny pro zvySeni
efektivity na pracovistich, vytwji stereotypni lidské prace, které robotza vykonavat

nednavi a precizs.

V konstrukci robai jsou pouzity tlakow lité hlinikové odlitky, kvalitni valiva vedeni a

pohony, takze roboty pracuji s klidnymi pohyby, béxaci.

3.1.2 Software pro aplikace

Vi s

napg. montdz Sroubovych spgjpéjeni a davkovani kapalin, apod. Specifické éengro
tyto operace lIze vybrat z menu. Krérttchto program Ize vytv&et vlastni programy,

které se daji programovat v dodavaném softwaru -MRi@ts.
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3.1.3 Specifikace ,Clean Room*

Konstrukce robdt fady JR 2000N je volena tak, abyigptala normuiidy 100 (0,3m)
pro ¢isté prostory. VSechny hlinikové&sti robotu jsou lakovany, krytyiidele a spojovaci
dily jsou nerezové. Pohyblivéasti robotu jsou wbniny, takZze mohou pracovat i

s podtlakovym zidzenim pro minimalizaci finiku prachu do prostoru.

3.1.4 Stupné volnosti

Tento robot ma&tyti stupré volnosti. Ve snmiru osy X a Y je robotu umoZn pohyb do
vzdalenosti az 510 mm rychlosti az 800 mm/s, osgZdvih az 150 mm rychlosti az 320
mm/s @i PTP pohybu. U pohybu CP dosahuje rychlost azr8fUs. Ri roznerech €chto
robofi, coz je 320 x 380 x 540 mm, Ize pracovatidém o hmotnosti 3,5 kg a pracovnim
dilem az 7 kg. U robéts nej¥tSimi roznéry — 680 x 730 x 800 mm jsou tato dovolena
zatizeni 6 kg a 11 kg. [6]

3.1.5 Soub¥znérizeni os

Tyto roboty jsou schopnifdit vSechnytyii osy najednou. Robot vyuziva 3Bimocarou a
obloukovou interpolaci, i jejichz kombinaci dokdze dosahnout opsani sgujitéblouku.
Patentovany 3D-control systém zéjie plynuly pohyb a nastaveni robos pgesnosti

+0,01 mm.

3.1.6 Kapacita paméti

Roboty série JR 2000N maji dale kapacitu 255 pragraebo 30 000 badUzZivatel ma
moznost pekratit 30 000 bod prostednictvim volaniiznych podprografha funkci. Do
roboti je mozno také idat interni flash pagv pro ukladani progratna dat pro pozjsi

zpracovani.

3.1.7 Ruéni programovaci panel TP

Ke snadnému ovladani a programovémhto robot slouzi LCD panel se 13-tadky.
Pomoci tohoto panelu dosahnete usmistrobotu a ziskate iphled o vykonavanych
ukonech. Diky softwaru zaloZzeném na interaktiviinkaikaci je pro uZivatele snagjgi

ovladat tyto roboty.
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3.1.8 PC software

Volitelnym programem pro robotiady JR 2000N je JR C-Points. Uniloje uZivateli
programovat mnozstvi progrdna stahovat je to robotu podle fai. Také je mozné tento

program spoust v rezimu offline a ukladat vém ¢i tisknout programy [7].
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4 JANOME JR 2200N

4.1 Pojmenovani soéasti robotu

4.1.1 Télo robotu

...............................................................

X zékladna

Jednotka osy Z

Ram jednotky osy Y

Ram

Lo

Jednotka osy Z pro 4-osé feseni ‘I

Obr. 1. Popisdla robotu
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4.1.2 Ovladaci panel —¢elni pohled

Klavesy pro volbu programu LED (Zervena)

Nouzovy vypinaé

Tlagitko START
e
=7
Zobrazeni éisla
Rragrasmy LED (zelena)
Konektor spinaciho
panelu (jen pro CE)

COM1 (RS 232C)

Konektor progr. panelu
(TPU, RS 422)

Obr. 2.Celni pohled na ovladaci panel

4.1.3 Ovladaci panel — zadni pohled

Vstup napajeni

COM (RS 232C)

/ (Volitelné)

(ﬁjnﬂﬂﬂﬂ ﬂ” I0-SYS
Hlavni spinag g}uﬂﬂﬂnnﬂuuu
= S
I/O-S \ 1/10-1
(pouze pro CE) (Volitelné)

COM3 (RS 232C)

(Volitelné)

Obr. 3. Zadni pohled na ovladadist robotu

22
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4.1.4 Ruéni programovaci panel

Enter a rmber.

Program Mumber

TEL COPY NEW LIST

Obr. 4. Réni programovaci panel
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4.1.5 Ovladaci panel

Obr. 5. Ovladaci panel
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4.1.6 Souradny systém

7

|

]
R

x=0

39 |
i
Y=0
(=== [lrES =R
L (] ] (—p

R+

]

Obr. 6. Sosadny systém robotu Janome JR 2200N [8]
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4.2 Zaklady ovladani

Robot Janome JR 2200N se da ovladat pamoci ovladaciho panelu, ktery se nachazi na
obrazku¢. 5. Timto panelem se pouze spousti programy natudtetitkem STARThebo

se jeho pomoci vifpac nebezp& da robot zastavit tdtkem EMERGENCY STQPTéz

se pomoci & daji resetovat pozice pohyblivyckasti robotu, a to pohybem dltka
EMERGENCY STO®e snéru hodinovych raicek.

Dale Ize robot ovladat pomocidaniho programovaciho panelu (obr. 4), ktery je popsa

v kapitole 4.3.

Robot Ize také ovladat pomoci PC v pfedf JR C-Points. Pokud chcete robot ovladat

pomoci PC, nesmi k¥mu byt gipojen rieni programovaci panel.

o Untbted - JR C-Paints
Fla B View Mogem Dafa Robol S8 TMC  Cuilenis Ao - Help

LT 8@ i)l AnNClk® i eala |
Foant Humber
Type

Coonlinates ¥jmm]
Coddmiies ¥men]
Coordiates Fimm]
DR
Ling Speesmmia]
Circle Angleldeg]
Conditan Ma.

Jab Extfare Mgang
Job whiln Mg
Point Job Moeritee
Job while G Meming
PTP Candition No
G Eonitn e
Tl it

Palal Rogtine No
Work ddustrrent No
Exetuth Condiien Hi
Tug Code

FID00N TR 10K M

Obr. 7. Prostedi softwaru JR C-Points

4.3 Ruéni programovaci panel

Rwni programovaci panel (Teaching Pedant) nalezn&spiole 4.1.4. na obrazku 4.
Pomoci tohoto panelu Ize robot ovladat, programaestovat programy,ippinat mody,

ve kterych robot pracuje apod. Programovaci pamekkdéa z displeje a klavesnice.
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4.3.1 Funkce klaves programovaciho panelu

* FO - F4- funkeni kldvesy — funkcecthto klaves je vZzdy zobrazena nad kazdym

z nich na LCD displeji
» MODE - prepinani jednotlivych mad
* SAVE - ulozeni dat
e GO - provedeni naprogramovaného bodu
*  PRG.NO - menu pro praci s programy
* J.ENTR - klavesa pro potvrzeni hodnot zadanych v rezi®G J
* T.ENV —klavesa pro nastaveni priedi weni
e EDIT — upraveni programu
71X, [ X —Kklavesy pro ovladani pohyblivyafasti na ose x
* 1Z, |Z - klavesy pro ovlddani pohyblivy¢lasti na ose z
e Y, <Y —klavesy pro ovladani pohyblivydéasti na ose y
* 1R, |R — Kklavesy pro ot&ni pohyblivychiasti kolem osy r
* 0 - 9- numericka klavesnice
» +-tlagitko pro obraceni hodnoty
e JOG SPEED- menu pro nastaveni rychlosti pohybu
¢ MONITOR - menu pro testovani programu
* MENU —menu
 ESC- klavesa escape
* DEL — mazani
 CLEAR - vymazani obsahu celéiky
 ENTR - klavesa pro potvrzeni
* SHIFT — klavesa shift

+ CTRL - klavesa control



UTB ve Zling, Fakulta aplikované informatiky, 2009 28

* CURSOR - ovladani pohybu kurzoru

4.4 Typy pohybi

Kazda ze&ityi os se mize pohybovat bdi PTP zgisobem nebo CP #apobem.

4.4.1 PTP draha

PTP je oznéni pro pohyb z bodu do bodu. Nastroj vertikadtoupa, posune se v ose X

nebo Y a vertikalé klesé k dalSimu bodu.

e gl
/ ,

] -
Obr.8. Grafické znazoemi PTP pohybu

4.4.2 CPdraha

CP je ozné&eni pro spojity pohyb. Nastroj vertikélrstoupa pimo nebo po oblouku, aby
dosahl bodu konstantni rychlosti. Tento pohyb jeonavan mezi CP vychozim bodem a

CP konénym bodem.
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W=

Obr. 9. Grafické znazoemi CP pohybu
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. PRAKTICKA CAST
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5 ELEKTRONICKY MANUAL

Elektronicky manudl pro robot Janome JR 2200N lydafen ve fornd HTML stranek.
Teoretické podklady, které byly gebné pro jejich tvorbu, jsem ziskal z publikace. [1]
Graficky jsou stranky rozdiené na it zakladni¢asti pomoci ramc Ramce jsem volil
proto, aby byla zvySenarghlednostdchto stranek. Dale na strance nejsou pouzity zadne
prvky, které by na ni mohlyggobit rusi¥. Horni ramec slouzi jako hlakia stranek a jeji
obsah je negnny. Tvai ho nazev prace. DalSi dva ramce jsou ,aktivnjejah obsah
neni staly. V levém ramci se nachazi nastiganenu stranek, které je vytemo ve forms
stromoveé struktury. Toto menu bylo vytemo pomoci javaskriptu 2.05. Tento javaskript je
mozné volg stdhnout z http://www.destroydrop.com/javascripte/. Menu je vytvieno

ve forme klasického rozbalovaciho menu, kter@zeme najit v mnoha aplikacich. Polozka
v menu, kterd obsahuje nizSi Urévje ozn&ena znaménkem plustqa jejim nazvem
indikujici mozZnost rozbaleni stromové strukturyotgtolozky. Jeji ogtovné sbaleni
vykoname kliknutim na znaménko minu®g nazvem polozky. Nejnizsi polozka Grévn
stromové struktury, kterou nelze rozbalit, je @@ pouze nazvem. Jednotlivé Urdvn
jsou graficky rozliSené, coz umiadie snadyjSi orientaci v menu. Pravy rdmec stranky je
hlavni ramec, v kterém se zobrazuje obsah jedyatlikapitol po kliknuti na jejich nazev

v menu. Jednotlivé stranky maji jednotnou Gpravu.

Samotny manual je t¥en Sesti kapitolami, které jsou r@kehy podle tématickych okruh
V jednotlivych kapitolach jsou teoretické podkladpplrény mnoha obrazky a jejich

popisem ke snazSimu pochopeithto podklad.

V prvni kapitole je uZivatel seznamen s firmou Jaaaa jejich produkty, aby si dokazal
piedstavit, £im bude pracovat. Druha kapitola obsahuje popistrtobh gisluSenstvi, které
bylo k robotu dodano. Déle popisuje Badny systém a v neposledfddd také jeho
zapnuti. Ve fieti kapitole se dozvidame, v jakych mddectzenrobot pracovat. éEhto
modi je pit a kazdému z nich jeémovana jedna kapitola. Pouze u modeni jsou dalSi
dvé kapitoly, které zahrnuji dale typy zadavanychibadejich zadavani, coz je popsano
krok za krokem s mnozstvim obrdizkTreti kapitola je&t obsahuje podkapitolu, ktera
popisuje nouzové zastaveni robdfivrta kapitola popisuje praci s programy, jejictpisy
mazani, kopirovani apod. V paté kapitole je popsanadani robotu ies PC. K ovladani
pies PC slouzi software JR C-Points, ktery je dod&vabotu. V této kapitole je popsano

jeho prostedi, zakladni ovladani, komunikace s robotem afjc&®rpomoci softwaru je
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velmi podobna praci fps ovladaci panel, coz je popsanoiedeslych kapitolach.
V posledni kapitole jsou uvedeny ukazkouékiady, které si uZivatel fize vyzkouSet.
Jsou zde popsany jakiklady pro tvdeni a spoushi progranid pomoci programovaciho

panelu, tak pomoci softwaru na PC.

F

- knden - Windowe iaprrat Dxplare;

ﬂ B S Pt oyl B e e w &y u s
Smibed  Lpeawy  Delwast OOl poloBy  Wibiow  Adoelds

T e o . s Tikrha = () e -

Elektronicky uZivatelsky manual k robotu

JANOME JR 2200N

i - & 3 Mﬁd’f

1. Jaronsn . oot
= i 3.4.2. Zadani bodu
|22, Téda robodu
1 2.1, Ovidedaci panal Jedetined Doy mdidnte na programovacim panshs zaddnat dvlma apdsoby - v MOT madu nabo v J0G mady,
AP ! mmhmmvmemmﬁ:‘*
5 coudbning Rt perandim hommim ARy,
5 Lum“"‘f'f“'" M body s millets pofybovat krrorem doleva/dograva.
| &
| 3.1 Voita mdi 1. HOT miéd - saidbni soudadnic pomact numercké Mivesnics
1.2 Mod exmarming oviddbni
R + pro MOL méd stsirate ke £
= 4 34, Mad uiend : : ) _
. i wyhioheni noniihg progresy [
VAL, Trpy o se cbrjavi ndsbedupcl cbrazovin
YT, Enchirni i = =
| 35, Misd ubiv, nastaveni T 4

1 Tk podad & sra -

Obr. 10. Ukazka elektronického manualu

Ukazkovych piklada je celkem Sest, z nichZz dva jsou zadany formodujladby si uzivatel
mohl vyzkouset, jestli zvladne naprogramovat zdigpohyby robotu. Uéthto Ukoti je
vypracovano ieSeni, pokud by si uzivatel peboval o¥iit, jestli postupuje sprawn nebo

aby si mohl opsat ssadnice bod.
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ZAVER

Podstatou této prace bylo vytito elektronicky manual zabyvajici se zaklady prace
s robotem Janome JR 2200Ni#b[izit tak praci s timto robotem potencialnim wgteiim,
ktefi nejsou natolik zdatni, aby mohli pracovat s oddii dokumentaci napsanou
vyrobcem v anglickém jazyce. Dale je tato pracena ¢m, kigi se chiji nawit zaklady

ovladani robota v kratkégase, aby se nemuseli pitat obsadhlym manuélem od vyrobce.

V teoretickécasti je obect popsan HTML kéd a jeho historie. Tento kod bylebl znat
k vytvoreni WWW stranek, jejichz obsahem je manual k rob&téle je zde popsana
historie robotiky, klasifikace robdta manipulatar. V posledni kapitole jsou popsany
roboty Janoméady JR 2000N a déle konkrétni typ Janome JR 2200N.

V praktické ¢asti je popsano vytvani elektronického manualu, co byleelta k jeho

vytvoreni a déle pak, jak se ¥m orientovat a pracovat s nim.

Vysledkem je jednoduSe arghledré, avSak poéné vytvoreny manudl, v kterém jsou
obsazeny a popsany zakladni operace a moznostiurdamome JR 2200N. Manual je
tématicky rozdlen do vice kapitol zagiienych na objasmi zaklad ovladani robotu. Pro
lepSi pochopeni je v manualu uvedegkalik ukdzkovych piklada, které si uzZivatel rive
vyzkouSet programovat jak nac¢nim programovacim panelu, tak na PC v premft

softwaru JR C-Points.
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ZAVER V ANGLI CTINE

The aim of this thesis was to create electronicahual concerned with the principles of
operating the robot Janome JR 2200N and by thitetar up operating for potencial users
which are not so skilled to deal with the origigmkumentation written by producers in
English. This thesis is also determined to thosehviwvant to learn how to operate the
robot at short notice and not to be ought to leglinthe comprehensive manual from
producer.

In the theoretical part is described the HTML cadgeneral and its history. This code was
necessar to know to create the web site which conli@ robot manual . There is also
described the history of robotics, classificatidnrobots and manipulators. In the last
chapter are robots of the type of Janome JR 20@®Ne specific the type Janome JR
2200N described.

In the practical part is explained the generatinighe electronical manual, what was
necessar for its creation and also how to orientatself in it and work with it.
The produce is simply and well-arranged, but alsstructivly created manual, which
contains and describes the basic operating andtsspossibilities of the robot Janome JR
200N. Manual is devided into several chapters aliregtopics focused on clarifying of
robot operating. For better understanding are gagne examples which can be tried to be

programmed by teaching pedant or on PC by the addtwf JR C-Points.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOL U A ZKRATEK

3D
apod.
atd.
CP
DTD
nag.
oS
PC

PTP

Trojrozn¥rny.

A podoba

A tak dale.

Continuous path (spojita cesta)

Document type declaration (deklarace typu ao&ntu)
Nagiklad

Operani systém

Personal computer (osobnipar)

Point to point (bod po bodu)
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SEZNAM PRILOH

PiilohaP I:  CD-ROM



PRILOHAP I: CD — ROM

Souasti prace jeifloZzeny CD disk obsahujici samotny elektronickyvak¢lsky manual a
bakal&skou praci ve forméatu *.doc i ve formatu *.pdf. Eenicky manual je uloZzen ve
slozce Janome_JR_2200N, kterd obsahuje dalSi podi@btebné ke spravnému
fungovani manualu. Samotny manual se spousti seabandex.htm, ktery se nachazi

piimo ve sloZce Janome_JR_2200N.



