
Kalibrace nástroje
Přejdeme do Settings → Robot → Tool Cal.

Klikneme na Kinematics Cal → Kinematics Cal



Klikneme na Add, čímž přejdeme do módu Robot Teaching.

Navedeme robota do následující pozice.

Kliknutím na Confirm dojde k přidání prvního bodu. 



Postup opakujeme pro následující tři body. Pozor – všechny čtyři body musí ukazovat na stejnou
součadnici, jenom pod různými úhly. 



V menu Ori Calibrate Method vybereme možnost xoxy. V menu Point Type vybereme možnost
Ori Calibration.



Klikneme na  Add a  navedeme robota  na nějaký bod na kladné X-ové ose a  pomocí  Confirm
potvrdíme.

Tlačítkem  Add přidáme další bod, tentokrát ležící v prvním kvadrantu a opět potvrdíme pomocí
Confirm.



Zaklikneme možnost Calibrate Mode a klikneme na tlačítko Calibrate.

Vložíme jméno naší kalibrace a pomocí tlačítka Add jej přidáme.

Tímto máme hotovou kinematickou část kalibrace.



Přejdeme do Settings → Robot → Tool Cal → Dynamics Cal.

Zadáme Jméno (Name), Váhu (Payload) a Těžiště (Gravity Center X, Y, Z). Bod 0,0,0 těžiště je
uprostřed hlavy robota.

Tímto máme hotovou kalibraci dynamickou.



Nakonec přidáme nový nástroj. V záložce Settings → Robot → Tool Cal nastavíme jméno nástroje
a vybereme příslušnou kinematickou a dynamickou kalibraci. Tlačítkem Add přidáme nástroj.

Odkaz na video-návod - https://www.youtube.com/watch?v=_J94-Q2rBig


