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Predmluva

ISO (Mezindrodni organizace pro normalizaci) je celosvétovou federaci narodnich normalizacnich
organl (¢lend 1SO). Mezinarodni normy obvykle pripravuji technické komise ISO. Kazdy ¢len ISO, ktery
se zajima o predmét, pro ktery byla vytvorena technicka komise, ma pravo byt v této technické
komisi zastoupen. Prace se zUcastnuji také vladni i nevladni mezinarodni organizace, s nimiz 1ISO



navazala pracovni styk. ISO Uzce spolupracuje s Mezinarodni elektrotechnickou komisi (IEC) ve vSech
zalezitostech normalizace v elektrotechnice.

Mezinarodni normy se navrhuji v souladu s pravidly uvedenymi ve Smérnicich ISO/IEC, Cast 3.

Navrhy mezinarodnich norem prijaté technickymi komisemi se rozesilaji ¢lenlim ISO k hlasovani.
Vydani mezinarodni normy vyzaduje souhlas alespon 75 % hlasujicich ¢lend.

Upozornuje se na moznost, Ze nékteré prvky této mezinarodni normy mohou byt predmétem
patentovych prav. ISO nelze Cinit zodpovednou za poruseni nékterych nebo vsech takovych
patentovych prav.

Mezinarodni norma I1SO 15187 byla vypracovana technickou komisi ISO/TC 184 Systémy primyslové
automatizace a integrace, subkomisi SC 2 Roboty pro vyrobni prostredi.

Priloha A této mezinarodni normy je pouze informativni.
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Uvod

ISO 15187 je Casti fady mezinarodnich norem zabyvajicich se manipulacnimi prémyslovymi roboty.
Ostatni mezinarodni normy se zabyvaji takovymi tématy, jako jsou bezpecnost, vSeobecné vlastnosti,
soufadnicové systémy, technické parametry a souvisici zkusebni metody, terminologie a mechanické
rozhrani (interface). Je zndmo, ze tyto normy spolu vzajemné souvisi a souvisi rovnéz s jinymi
mezinarodnimi normami.

Pfiloha A uvadi priklady mozné platformy s GUI pro otevrenou architekturu.

Zameérem této mezinarodni normy je normalizovat pouziti grafickych uZzivatelskych rozhrani pro
programovani a ovladani robotu (nazyvané GUI-R). Dllezitymi zakaznickymi pozadavky pro
programovani a pouzivani robotd jsou:

- zjednoduseni a
- normalizované ovladani robotu.

Programovani a pouzivani primyslovych robotl vyZaduje soubor nastrojd, napr. editor, prekladac,
ladici program, které pomohou uZivateli blize ur¢it rizné, vice nebo méné komplexni funkce,
provadéné ridici jednotkou robotu. U fidicich jednotek robotl, pouzivanych po celém svété, jsou vsak
mnohé funkce odliSné a norma pro GUI-R ma zjednodusit jejich programovani pomoci grafiky. GUI-R
poskytuje v prvni fadé pokyny pro pouzivani styll (style guide) pri tvorbé a pouzivani grafickych
prvkd pro programovani robotd.

Proto norma GUI-R obsahuje pouze rozhrani pro uZivatele k snadnému vybéru prvkd pro
programovani a ovladani. Funkce vyjadrené témito prvky jsou obecné stanoveny, napr. jako
pfimocary pohyb robotu. Jednoznacna, kompletni a podrobna syntaxe a sémantika neni cilem GUI-R,
tj. vSech parametrl pohybu, pfesny vyznam pojmu ,pfimocary” pomoci linearni interpolace véetné
funkce vyhlazovani a dalsi. Toto je urceno vlastnim systémem fizeni robotu a charakteristikami pfi
programovani. GUI-R neni jazyk robotu vyjadfeny grafickymi prvky a ikonami. Uzivatel si musi precist



prirucky k systému robotu a naucit se specialni funkce pro programovani a fizeni robotu. GUI-R
pomaha nalézt programové prvky a pracovat s grafickym rozvrzenim stejnym zptsobem na rliznych
systémech robotd. Struktura programu mlze byt zobrazena na obrazovce jako vyvojovy diagram.

Tato mezindrodni norma stanovi pouze podrobné specifikace Urovni GUI-R a jejich hierarchickou
strukturu, viz obrazek 1. Obsahy nizké Urovné hierarchie nebudou, s ohledem na snadné;jsi naslednou
implementaci, zamérné stanoveny.

Norma musi samozrejmé komplexné a pfesné zpracovavat problematiku, kterd ma byt
normalizovana. Existuje ovéem mnoho rlznych programovacich jazyk( robotd a jejich fizeni s riznym
pojetim, funkcemi, syntaxi a sémantikou. Protoze neni mozné zahrnout vSechna (dilem neslucitelnd)
pojeti a funkce existujicich (a budoucich) jazykd robotd pro vyjadreni grafickymi prvky, GUI-R pokryva
pouze hlavni prvky a funkce pro programovani a ovladani robotl. Nespecifikuje vSechny prvky na
jediné funk¢ni hladiné, napf. ikony pro vsechny mozné prikazy jazyka robotu, a nespecifikuje vsechny
parametry nebo prvky funkci nebo prikazd, napr. parametrl prikazu k pohybu. To znamena, ze GUI-R
se soustreduje na hlavni funkce (stanoveno horizontalné) a na hlavni syntaktické prvky nebo
parametry (stanoveno vertikalné), viz obrazek 2.
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Legenda
1 Vysoké Urovné 6  Uroven jazyka (implementace)
2 Uroven abstraktni 7 C
3 Nizké drovné 8  Vizualni jazyk
4 Uroven GUI 9  Vyvojovy diagram
5 Uroven funkce 10 Dalsi (interpretacni prekladac¢ apod.)



Obrazek 1 - Zobrazeni hierarchické struktury
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Obréazek 2 - Horizontalni a vertikalni rozsireni

Norma GUI-R nemUzZe zahrnovat vdechny prvky specifického programovaciho jazyka robotu a také
musi umoznit pouzit GUI-R v budoucnosti pro nové funkce. Proto struktura GUI-R umoziuje pfidani
novych prvk{ a pravidel, a rovnéz specifickych prvkd uZivatele nebo dodavatele systému robotu.
Uzivatel nebo dodavatel mlze stanovit nové prvky vysoké funkéni Grovné (rozsifeni horizontalni), jako
napr. nové prikazy nebo nové funkce, nebo mohou byt pridany nové parametry (rozsifeni vertikaini),
napf. pro fizeni pohybu. Zejména neni Umyslem, aby GUI-R vyjadfovalo Gplné funkéni nebo jazykové
definice.

Kdykoli je to mozné, GUI-R obsahuje odkazy (a tfeba i kratké vysvétleni v dodatku, to zavisi na
okolnostech) na normu nebo dokument de facto nahrazujici normu, pouzity pro jeho definicni zaklad.
Cilem vypracovani GUI-R je jeho pouZiti pro aplikace robotd a nikoli jeho obecné pouZiti v dalsich
oblastech, napf. grafice. Bylo rozhodnuto vypracovat pravidla, ktera jsou realisticka a mohou byt
uplatnéna v praktickych aplikacich v prlimyslové vyrobé. To nékdy vede k aktivnimu rozvijeni
specifikaci normy GUI-R a v jinych pfipadech, k odkazovani na dalsi normy. Prvni pfipad byl pouzit pouze
tehdy, kdyz to bylo velmi zapotrebi.

Rozhrani GUI-R stanovi, jak umis»ovat ikony, jak na obrazovce strukturovat riizné oblasti pro
uzivatelské programovani a vstupy, a udava pravidla pro navrh ikon. To ale nemohou byt , pfesné”
definice: napriklad neni stanoveno, Ze plocha pro ikony prikazl jazyka musi byt umisténa na
obrazovce v souradnicich od (22,34) do (345,57), nebo ze pro pozadi ikony musi byt pouzita pouze
modra barva. Rozsah této mezinarodni normy je vSak stanoven pragmatickym zplsobem, napt.
pravidly pro ikonu pohybu. Existuji technicka doporuceni pro prvky GUI-R nebo pro usporadani
obrazovky, kterd maji pomahat uzivateli aplikovat normu, ale nemaji jej pfilis omezovat. Rozhrani GUI-
R bylo navrZeno takovym zplsobem, Ze je mozné transformovat grafické prvky do jazykového
vyjadreni robotu a naopak.
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1 Predmét normy

Tato mezinarodni norma stanovuje strukturu a prvky grafického uzivatelského rozhrani pro
programovani a ovladani robotd (GUI-R). Na obrazku 3 jsou znazornény vztahy k systému robotu,
programovacimu a simula¢nimu systému a k editoru programu.

Dulezité je, Ze graficky programovaci systém mdze byt pouzivan v obou rezimech, tj. off-line, kdy
zpracovani probiha pomoci oddéleného programovaciho terminalu, a nebo on-line, kdy zpracovani
probiha pri propojeni se systémem robotu. Stejny druh grafického uzivatelského rozhrani pro systémy
off-line je tedy mozné pouzit ve spojeni se vsemi existujicimi roboty a vSemi existujicimi textovymi
jazyky. Vytvoreny kdéd je mozné ulozit na disk nebo jiné médium, umoznujici jeho nasledné nacteni do
systému robotu, a nebo je mozné ho zavést pfimo, napf. pomoci sériového pripojeni. On-line systém
je mozné propojit se systémem robotu pomoci sériového pfipojeni s vysokou prenosovou rychlosti
nebo je mozné Uplné ho zabudovat do systému fizeni robotu.

Obsah této mezinarodni normy je zaméren na GUI-R pro programovani. Samotny program robotu, a
také jeho vyjadreni, nejsou predmétem této mezinarodni normy.

Rozhrani GUI-R pro ovladani robotu bude zapracovano do budouciho vydani této mezinarodni normy.

-- Vynechany text --



