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1 Introduction
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1.1 Geénéralités

Le logiciel de programmation ROBOGUIDE fournit une interface pour la création hors
ligne de cellules robotisés et de programmes robots.

Dans un environnement graphique 3D nommé CHUIWorld, le logiciel permet donc de
concevoir les cellules, créer les programmes TPE, de rejouer les trajectoires
apprises...fournissant au final les temps de cycles et les trajectoires réelles a implanter
au robot. Inversement, ROBOGUIDE peut servir en dépannage ou assistance a la
programmation en rejouant une cellule obtenue a partir d'un Backup effectué sur un

robot réel.

Une cellule ROBOGUIDE (Workcell) est constituée d'un ensemble d'entités
positionnées dans un environnement graphique 3D dont les principales sont :

- Robot controllers : les contréleurs robot

- Parts : piéces déplacées par les robots

- Fixtures : les entités fixes auxquelles sont associées les Parts.

- Obstacles : éléments graphiques d'aménagement visuel de la cellule.
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Ces entités ne sont pas uniquement graphiques mais possedent également des
fonctionnalités associées. Par exemple, un robot est a la fois une représentation 3D
dans la fenétre graphique mais il possede son contréleur virtuel, ses fonctionnalités

de déplacement au travers du Teach pendant virtuel, des repéres outils,....

L'ensemble de ces éléments et des propriétés associées sont répertoriés et organisés

dans la fenétre Cell Browser.

Figure 1: Cell Browser
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2 Déplacer un élément graphique

Il existe deux possibilités pour déplacer un élément de la vue 3D:
- en déplacant graphiqguement son repere de référence

- en modifiant ses coordonnées dans sa fenétre de propriétés
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3 Modifier la vue 3D

Une des premiéres étapes consiste a savoir modifier la vue 3D afin d'étre capable de

visualiser de maniére correcte les différents éléments de I'espace graphique 3D.

3.1 Déplacement

- Déplacer le pointeur de souris n'importe ou dans la vue 3D (CHUIWorld™).
- Appuyer et maintenir la touche Ctrl du clavier.

- Appuyer et maintenir le bouton droit de la souris.

- Bouger la souris pour déplacer la vue 3D.

- Relacher le bouton droit de la souris et la touche Ctrl pour terminer le
déplacement de la vue 3D.

(Alternativement, la vue 3D peut étre déplacée en bougeant la souris avec la

molette du milieu maintenue pressée.)

3.2 Rotation

- Déplacer le pointeur de souris n'importe ou dans la vue 3D
- Presser et maintenir le bouton droit de la souris.
- Bouger la souris pour faire pivoter la vue 3D.

- Relacher le bouton droit de la souris pour terminer la rotation de la vue 3D.

Note : La rotation s'effectue autour du centre du repére de référence de l'objet

sélectionné.

3.3 Zoom

- Placer le pointeur de souris n'importe ou dans la vue 3D.
- Presser et maintenir les boutons gauche et droit de la souris.
- Bouger la souris pour zoomer la vue 3D.

- Relacher les boutons de la souris pour terminer de zoomer.

(La vue 3D peut aussi étre zoomée en faisant rouler la molette du milieu de la souris.

Cette autre méthode ne fonctionne pas lorsque le Teach Pendant virtuel est affiché )

Note : Cliquer sur le bouton Show/Hide Mouse Commands ('r'fI ) de la barre d'outils
pour activer/désactiver la fenétre d'informations sur les commandes de la souris.
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4 Créer une nouvelle cellule (workcell)

Le lancement de la création d'une nouvelle cellule s'effectue a partir de I'élément New

Cell du menu File (ou du bouto.l?I de la barre d'outils) qui lance le Workcell

Creation Wizard.

Remarque :

Si une boite de message invite a sauvegarder les changements concernant la cellule
actuellement ouverte, cliquer le bouton Yes.

Figure 2 : Save Changes Message Box

Click Yes to FANUC Robotics ROBOGUIDE

save changes

\:.:/ Do you want to save changes to Exemple_WeldPRO?

Mon | Annuler |

Saisir un nom de cellule dans la boite de texte Name de la boite de dialogue Workcell
Creation Wizard —step 1.

Figure 3 : Workcell Creation Wizard stepl

il workcell Creation Wizard

x|
Wizard Navigator —Step 1 -Workcell Mame
1: Workcall Name Enter a name for the new workcell
- Cellule_Formation
2: Robot Selection Method Mama: Cellule_Formation
3: Robot Application/Tool
4: Group 1 Robot Model Existing Workcells
5: Robot Software Version
6: Additional Motion Groups
7: Robot Options
8: Summary
{ | I
Delete tem
Avwarkcell must have a unigue name. [fthe name yvou enteris
already in the list of existing workeells. the text will turn red and
F u N UC wou will not be ahle to continue
Robotics
Cancel | <Barck | Next> | Einish | Helg |

Cliquer sur le bouton Next dans le Workcell Creation Wizard pour passer a la fenétre
de sélection de la méthode choisie pour ajouter le robot a la cellule.
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Figure 4 : Workcell Creation Wizard step2

al workeell Creation Wizard il

Wizard Navigator

—Step 2 - Robot Selection Method
Select the method to add a robot.

1: Warkcell Name
Cellule_Formation

2: Robot Selection Method
Create from scratch

3: Robot Application/Tool

4: Group 1 Robot Model

5: Robot Software VYersion

6: Additional Motion Groups

7: Robot Options I

8: Summary

@ Creste anew robot

—(" Create a robotfram a file backup

=l

—(" Create an exact copy of ah existing robat

! s

“You can create aviurual robot by specifying the characteristics
with this method

(1)

FANUC
Robotics

<Back | MNext> | Einish | Help

Cocher I'option Create a new robot puis cliquer sur Next.

Dans la fenétre Robot Application/Tool, sélectionner le type de logiciel robot a charger.
Par exemple, FANUC Handling Tool (H542). Puis, cliquer sur Next.

Figure 5 : Workcell Creation Wizard step3

Step 4 - Robot Software Version
Saloct the software version 1o be Ioaded on the robot

Wizard Navigator

1: Process Selection VB, 30 - B-20i8, 8.307S.06.08

HardingPRO
2: Werkoeel Hame
| okt i b
3 Robot Cration Method
Craste bom scrsich
4: Piobot Software Version
|§:Mn~ﬂemennad
B G 1 Fobot Model
7 Aol Motion Groge
: Robot Optiens
9: Sumemary
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8. 30P/06 TDC3/06
VB.20 - R-308, 8.20141.20.05 (V8.20P/20 TDC220)
V813 - R-308, 8.1326.15.05 (V8. 13P/15 TDOO/S)
WB.10 - R-200, 8.10106.25.06 (V0. 10P/25 TDC1/25)
WT.T0 - R-200A, T.7052.45.00 (VT .TOP45 TDATI4E)
VT 50 - R-0iA, T 50129 2T 02 (VT S0PV2T TDASRT)
VT 40 - R-20iA, T 40112 22 04 (VT 40PV22 TDALZZ)
V730 - R-30A, T 3059 39 02 (VT 30PN TDALIS)
V720 - R30IA, T 20334502 (VT 20PMS TDATME)
V640 - RJJIB, 640 76 03

V633 - RJIIB, 633 26 00 (TDAS/26)

V631 - RJ3IB, 6315307

V6,30 - RJ3IB, 630 79 40 (TDB2729)

V530-RJ3, 5307204

57) There are multiple versions of the Virtual Robot Cantroller software that can
“BJ be used for your simulalion. Select the version you wish 1o use from the hst
above

Cancel || <Back |[ Hext> | [ Heip

Sélectionner la version de software. Par ex. : V8.30 Puis cliquer sur Next.
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Figure 6 : Workcell Creation Wizard step4

[ EF workcell Creation

Step 5 - Robot Application/Tool

Wizard Navi Select the Application/Tool package to be loaded
1- Process Selection ArcTool {H541)
HandingPRO [HandiingTool (H552
2- Workgell Name LR HandlingTao! (H551)
test i robg \h_JIRA?EO‘S(HMS}
3: Robot Creation Method potTool+ (H573)
SpotTool+ {H590)
Creste from scratch
4: Robot Software Version
vaan

5: Robot Application/Tool
6: Group 1 Robot Model
7: Additional Motion Groups

8: Robot Options
9: Summary
This list represents all of the Application/Tools that are valid for the process
and controller version you have selected
FANUC [ cancel ][ <Back |[ MNext= ][ Fins

[ Help ‘

Figure 7 : Workcell Creation Wizard step5

Siep 6 - Group 1 Robat Mool
Wizard Navigator . Selsct the primary robot modsl for this controller
V: Process Selection Shaw the rabot model vanatian names
o o T Order Hum D
ype er Hum D
2 JESF Hume & Robot T W 1
> - U HT9 200001200
A — &* Rabol_HT98 M-2000AS00L
Creste from scratch b Fobot_Hes 200
4: Robat 5 " R-” Raobot HB4S M-200810L
e & Rabat HB4 MB0IAM2L
£ Rebot Mecteat ST & Rabat HB4T M20iA/20M
Herxing ool #1552 B Robot HBTY M-200A/20MT
s 1 ook Mock B* Robot HBLE W20/ 207
e el Hotsors F° Rsbol Hass M2DiA/35M
B: Pobot O B Robol HE1Z M-20UA/I5MT
Robot HI41 M2AIS
. Summary N
& Rabat HT42 M-2iA/35L
£* Rabat HT4 2B
==y This liat contasns all of the robots that are avadable for group 1 based on the
\-l selechons you have made 50 far.  Please select one.
FANUC Cancel | [ <Back [ Ne> Help

Sélectionner dans la liste, le modele de robot a attribuer au groupe de mouvement 1 du
contréleur GROUP 1 Robot Model. Par exemple, M20iA. Puis cliquer sur Next.

Si le contréleur ne posséde pas de groupe de mouvement supplémentaire (axe étendu,

positionneur,...), cliquer sur Next et passer directement a I'étape suivante.

Sinon, dans la fenétre Additional Motion Groups, choisir le type de robot ou de

positionneur a ajouter. Cliquer par exemple sur Basic Nobot dans la premiére liste.

Affecter ensuite ce choix au groupe de mouvement correspondant par l'intermédiaire de

licone (%)), par exemple au groupe de mouvement 2. Puis, cliquer sur Next pour passer
a I'étape suivante.
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Figure 8 : Workcell Creation Wizard step6

ﬁg Workcell Creation Wizal

Wizard Navigator

Step 7 - Additional Motion Groups.
Select robots and positioners for additional motion groups, if any

FANUC

1: Process Selection [] Show the robot model variation names
HandingPRO
2 Workcell Name Type QOrder Num  Groups Description _:
test iup robg dfund _ HaTT (Any) 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid Iy\‘i
3: Robot Creation Method o®Pos... HBTT 2 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid ¢ ™1
Create from scratch o®Pos... HETT 3 1-Axis Servo Positioner Com) olid ty|
4- Robot Software Version o®Pos._. H877 4 1-Axis Servo P T Compact type (Solid ty|
V830 A Und... HB78 (Anv) 1-Axis Servo Positioner Compact tvoe (Solid tvi ~
4 1
5: Robot Application/Tool | b
."‘““ﬂ% Type Order Num  Description =
6: Group 1 Robot — o X none)
M-20iA (H844) 3 b4 (none) =
7- Additional Motion Groups 4 x nane)
8: Robot Options 5 X none) L4
9: Summary 6 X (none)
v = {nona) ) T
8 X[ [T 3
This list contains all of the robots that are available for group 1 based on the
selections you have made so far.  Please select one

[ cancel |[ <Back |[ Next> || Firish | [ Help

Extended axis
—

|

Sélectionner dans la liste Software Options, les éventuelles options logicielles. Puis

cliquer sur Next.

Cliquer sur l'onglet Languages

ation Wizard

Wizard Navigator

—Step 7 - Robot Options

=

- Workcell Name

- Cellule_Formation

: Robot Selection Method
Create from scratch

: Robot Application/Tool
FANUC Handling Tool (H542)

: Group 1 Robot Model

- F-2000i41B5F (H740)

: Robot Software Yersion

-%8.30-630.29.28

: Additional Motion Groups
(none)

: Robot Options

- 3EE sUMmany page

- Summary

N

[

Y

m

o

~

o

FANUC
Robotics

Choose robot software options

oftware Options Languagesl Memnryl

 Sortby Name
 Sort by Order Mumber

120 wision (J728)

[]30 Wision Bin Picking {J783)
[ Accu Cur Pos Out (J673)

[ AccuPath (J631)

[ djust Paint (J550)

[ 4nalog 10 (HE50)

[ 4nale Shitr (J&14)

[1APDT for mult group (J780)

] APDT for Robat Link (J781)

] Arc Easy Tarch Revry (J641)

Festore Defaults
4

|

Awailable options are determined by the process, robot model,
and applicationftool wou have selected. Options that are
reguired by by SimPRO, or are not supported by SimPRO, are
disabled and their selection status cannot be changed.

(1)

Cancel | <Back | MNext> | Einish | Help

Figure 9 : Workcell Creation Wizard step?7 - Options

pour modifier éventuellement le dictionnaire utilisé.
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Figure 10 : Workcell Creation Wizard step7 - Languages

il workeell Creation Wizard

Wizard Navigator

=

Y

m

o

~

[

oo

o

- Workcell Name
- Cellule_Formation
: Robot Selection Method

Create from scratch
Robot Application/Tool
FANUC Handling Tool (H542)

: Group 1 Robot Model

- F-2000i41B5F (H740)

: Robot Software Yersion
-%B.30-630.29.28

: Additional Motion Groups

(none)

: Robot Options
- 3EE sUMMmany page
- Summary

FANUC
Robotics

- Step 7 - Robot Options

Choose robot software options

Software Options | Languages | Memnryl

[ Japanese (KANA) Dict
[7] English Dictionary

] Japanese (KANJI) Dict
:| Multi Language (KANA)
[ tutti Language (ENGL)
[ tulti Language (KA

Awailable options are determined by the process, robot model,
@ and applicationftool wou have selected. Options that are

reguired by by SimPRO, or are not supported by SimPRO, are

disabled and their selection status cannot be changed.

Cancel | <Back | MNext> | Einish | Help

Cliquer sur l'onglet Memory pour modifier éventuellement les tailles des zones

mémoire du robot.

Figure 11 : Workcell Creation Wizard step7 - Memory

ation Wizard

Wizard Navigator

—

N

[

-

o

o«

~

o

: Workcell Name

Cellule_Formation

- Robot Selection Method
- Create fram scratch

- Robot Application{Tool

- FANUC Handling Tool (H542)

Group 1 Robot Model
F-2000iA1B5F (H740)

: Robot Software Yersion

6.30-6.30.29.28

: Additional Motion Groups
- [none)

- Robot Options

- See summary page

Summary

FANUC
Robotics

—Step 7 - Robot Options

Choose robot software options

Software Opt\unal Languages ;

FR: 16 MB hd
PERM: | 2MEB -
TEMP: | 16 ME -

Save these values as the

new memaory size defaults Save
for this contraller wersion

Awailable options are deterrnined by the process, robot model,
@ and applicationftool wou hawve selected. Options that are

reguired by by SimPRO. or are not suppaorted by SimPRO, are

digabled and their selection status cannot be changed

Cancel | <Back | Mext> | Einish | Helg

- Cliquer sur Next pour afficher I'étape Step 8, resumé des choix effectués.
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Figure 12 : Workcell Creation Wizard step 8

o Workcell Creation Wi

Wizard Navigator

Step 9 - Summary
Review your choices before finishing the wizard

1: Process Selection - It is the users responsibility to validate o~
HandingPRO -the integrity of data exchanged from a B
2: Workcell Name -~ Roboguide robot to any other robot.
test inup robg
- Robot Creation Method ... Process: HandlingPRO
Create fram scratch .. Workcell Name: test irup robg L
. ... Virtual Rebet Controller: V8.30 3
4: Robot Software Version ... Application Tool: Handling Tool
Va.30 .- Robot Model:
5: Robot Application/Tool . -Group 1: M-20iA (H844)
Handling Tool (H552) £ Memory Sizes:
6: Group 1 Robot Model " FROM: 128 MB B
M-20iA (H844) CMOS: 2 MB
7- Additional Motion Groups -~ DRAM: 64 MB
fnone) g UD Configuration:
. i Set up for simulation
8: Robot Options *.. Robot P i \
See summary page T :
9: Summary |:| Use robot library defaults found in group definition files
Here are all the selections you've made in the wizard. Make sure
everything is comect for your simulation, then press Finish to apply them.

FANUC (CCani ] (cBac o P ]

Cliquer sur Finish pour procéder a la création de la nouvelle cellule. Le Software V8.30
sera installé sur le robot virtuel et un M20iA apparaitra dans la vue 3D.

Starting Robot Controllerl:

Starting Robot Controllerl:

wxxwwrdks Group 1 Initialization s¥sxksss
werrrsss Group 1 Initialization seersesss wrrrrarers ARC Mate 12000 trsrstrrrtrers
werdrrrrrr ARD Mate 12010 #resrsssareerr
————— CABLE DRESS-OUT TYPE SETTING -----
1. Cahle integrated J3 arm
(J5:-140 ..140, J&:-270 . .270[deg])

. Conventional dress—out

(J5:-180 ..180, J&:-450 . . 450[degl)

t
(J5:-120 120, J&:-270 . . 270[deg])
Select cable dress—out type (1 - 3) —>H

———————— ROBOT TYPE SETTING ---—---—-

1. ARG Mate 120iC (3kg mode)
2 M-20i A [20kg mode)
Select Rabol Type (1 ar 2)-»

[ARRRERRRNY!
[ARRERNRNER
v

Teach

TP KeyPad | Current Position | Virtual Robot Seings | TF KeyPad | Current Posttion | Virtual Robot Settings |

Sélectionner touche 2 Sélectionner touche 1

10
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5 Définir un outil

5.1 Associer un fichier outil CAD

Faire apparaitre la fenétre Cell Browser en cliqguant sur le bouton Show/Hide Cell

Browser de la barre d'outils.

Figure 13 : Cell Browser

" WeldPRO - Evaluation - (29 days left) - WeldPRD1
File Edit View Cel Robot Teach TestRun Tools Window Help

D@ o |t ne L8

Show/Hide

Cell Browser

Cell Browser- WeldPRO1

=513 WeldPRO Workcel

= [ |Robot Controllert

=& GP:1- M-EB/ARCMate1008]
=% Tooing Outil UT:1 (Eoatl)

UT: 1 (Eeatt)

UT:2 (Ecat2)

UT: 3 (Ecat3)

UT:4 (Ecat4)

UT:5 (Ecats)

UT:& (Ecats)

UT:7 (Ecat?)

UT: 8 (Ecatd)

UT:9 (Ecatd)

UT: 10 (EcatiD)

UT: 14 (SGROUP[])

/145 UserFrames

Robot Controllerd | | < Mo robot enm@ 100 %

Cliguer successivement sur les '+' situés devant :

- Robot Controllers,

- Robot Controllerl, GP.1 — M-20iA

- Tooling
pour étendre I'arborescence du Cell Browser et faire apparaitre la liste des outils.
Double-Cliquer par exemple sur UT : 1 pour faire apparaitre la fenétre des propriétés de
l'outil UT:1 Cliquer sur l'onglet General si celui-ci n'est pas visible.

11
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Figure 14 : Repére Outil UT : 1 General

Onglet General

T

i UT: 1 (Eoat1), GP: 1 - M-6iB/ARCMatef... [X]

Diflks | Feature App/Fet | Pog Offsets |

| uTooL | Feature Prog Settings , A
" pppeatance Nom de I'outil UT : 1
Rendre I'outil Name  [Eoatt <4
.. . .. Frimary CAD | i
visible/invisible - ~ . y -
\~l> v isible " Parcourir les librairies
— CAD Location — Physical Characteristics . .
( ¥ [ om0 g | | M 1000 ka d'objets CAD
. ) Y 0.000 mm | [ Seale
Position par défaut 2 [ 500 om | | ScdeX STo00 .
, . Sode’y Facteurs d'échelle
de l'outil sur le robot w [ 0000 deg| | Scal 1.000
P 0000 deg| o2 LUy
0.000
\ i deg I~ Lock All Location Values
ak. | Cancel I Apply | Help |

Cliquer sur licéne Ouvrir dossier (gl) afin de parcourir les dossiers des librairies
d'objets CAD.
Dans le répertoire EOATS (End Of Arms Tooling):

- choisir par exemple le répertoire Pointers

- puis le fichier pointer.csb, par exemple.
Par défaut, le repere lié au préhenseur se positionne automatiquement a I'extrémité du
robot.

Figure 15: Repeére outil UT: 1

Pointer
Repere outil UT: 1

12
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6 Elément Part

Les pieces sont les éléments qu'il va étre possible de saisir et déplacer avec le robot.

Pour ajouter une piece:
- Dans la fenétre Cell Browser, faire un clic droit sur Parts
- Choisir Add Parts, puis CAD Library pour le dossier des librairies d'objets CAD
de pieces.

- Choisir une piéce et valider par le bouton OK.

Seul un modéle de la piéce apparait alors dans la fenétre 3D. Une instance de la piece

peut ensuite étre attribuée a des éléments Fixtures (Table, convoyeur,....)

Modifier éventuellement ses caractéristigues (masse : Mass, facteurs d'échelle : Scale X,
Scale Y, Scale Z).

7 Elément Fixture

Les éléments Fixture sont les objets fixes de la cellule sur lesquels sont

éventuellement déposées ou saisies les pieces Parts.

13
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7.1 Ajouter un élément Fixture

Faire apparaitre la fenétre Cell Browser en cliquant sur le bouton Show/Hide Cell

Browser de la barre d'outils.

Figure 16 : Cell Browser

' | WeldPRO - Evaluation - (29 days left) - WeldPRO1 i
File Edit View Cell Robot Teach TestRun Tools Window Help ShOW/Hlde

DS | > |4 5 2 Cell Browser

Fixtures Cell Browser- WeldPRO1

=)y WeldPRO Workeel
ﬁ Frctures

= [ Robet Controliert
57 GP: 1 - M-GB/ARCMate 1008
|_:_|m Tooling
UT: 1 (Ecatt)
UT: 2 (Eeat2)
UT: 3 (Eeat3)
UT: 4 (Eoatd)
UT: & (Eoats)
UT: & (Eoats)
UT: 7 (Eeat?)
UT: & (Eeatd)
UT: 8 (Eeats)
UT: 10 (EoatiD)
UT: 14 (SGROUP])
b1 UserFrames

Robot Controllerl | < Mo robot BIIDI@ 100 %

14



Les Travaux Pratiques Création d’'une Cellule robotique sur logiciel de simulation Roboguide

Figure 17 : Propriétés de Fixturel - General

Boite de propriétés _  prve 3

alibration ] Parts I

de "Fixturel"

Appearance

MName ‘Fixture‘l

CAD File ‘C:\ngramFiIes\FANUC\PHD\Sim =

¥ Visible Type CAD Colorg

Location Scale

% 0.000 mm || SealeX 1.000
0.000 mm | | ScaleY 1.000
2000000 e | | SealeZ 1.000

0000 deg Fixer/libérer les
0.000 d

’— = [v Show robot collisions / Valeurs de posmon
0.000 deg

[~ Lock All Location Yalues 7

Coorodonnées de
"Fixturel"

T wm £ N =<

ak. | Cancal| ‘ Help |
e E—1

Positionner le repére de cet élément par rapport au repere de base du robot en indiquant
les coordonnées X, Y, Z, W, P et R.

Valider les valeurs saisies en cliquant sur le bouton Apply

Une fois les coordonnées saisies, fixer les valeurs en cochant la case Lock All Location
Values.

7.2 Associer une piece Part a un élément Fixture

Commencer par ajouter une piece comme indiqué dans le paragraphe Ajouter une piece.
- Ouvrir a nouveau la fenétre de propriétés de Fixturel afin de lui attacher une

instance du modele de piéce.

- Activer I'onglet Parts. Cocher les piéces a inclure dans Fixturel.
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Figure 18 : Propriétés de Fixturel — Parts

! | Convoyeur entree E|
. . . L |
Cocher la piéce 3 General] Calibration  Parts huuulauull] Ong|et Parts
\ Parts Carter Offset N
associer [l Cater 0000
O@ Support
B
\ Coordonnées de la
piece
oo
J
@ No Par = Activer/désactiver la
+— modification des
[~ Edit Part Offset d >,
¥ Visible ot Teach Time coordonnees
v Vigible at Run Time
ak. | Cancel | | Help 1

- Activer la modification des coordonnées de la piece en cochant Edit Part Offset.
- Modifier les coordonnées

- en saisissant les valeurs X,Y,Z, W, P, R
ou - en déplacant le triedre associé a la piece.

- Cliquer sur le bouton Apply une fois les données saisies afin de les valider.

Les coordonnées de la piece sont les coordonnées exprimées dans le repere du Fixture.
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8 Création de trajectoires

Il existe trois possibilités pour créer les trajectoires robot :
- a partir du Teach Pendant virtuel
- avec la fonctionnalité Simulation

- avec la fonctionnalité Draw Part Features

8.1 Draw Part Features

Cette fonctionnalité permet de générer automatiguement des trajectoires sur les

surfaces ou arétes des pieces 3D de la cellule virtuelle.

A partir du menu Teach de la barre des menus, choisir Draw features on

parts (ou de l'icone associée ® ) pour ouvrir la barre d'outil associées :
Draw

Il

Edge Line

Figure 19 : Barre d'outils Draw Features - 9 ;
Line

i

Surface
Fit Lire

@

Curve

E dit

Sélectionner une piece de la cellule afin de rendre actif les boutons:

- Edge Line : Cliguer successivement sur les arétes a suivre par le centre outil.
- Freehand Line : Création d'une trajectoire libre

- Surface Fit Line

17
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La trajectoire est générée automatiquement.

Figure 20 : Exemple de trajectoire automatique

La génération de cette trajectoire se traduit dans la fenétre Cell Browser par la
création de Features constitués de Segments

Figure 21 : Trajectoire automatique

Cell Browser- WeldPRO1

3 WekiPRO Workcel

] | Features
E%f_ Fixtures |

=1 B Robot Controllers i
B

]

— Segments

5 & GP: 2- Basic NoBat
e Joint 1

2% Tooing

Double-cliquer sur Features pour voir la fenétre des propriétés des Features.

L'onglet General indique les éléments de la trajectoire, notamment le nom du
programme TPE généré.
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Figure 22 : Propriétés des Features (1)

' Feature1, Part1 [‘Xl

elreat 1 Pos Offsets 1 Fiaw Mormals 1

Onglet General — —3 i [heneral ] Prog Settings ] Pos Defaults 1 Nom de Ia
Part Feature / . ) ,
Feature Mame Featurel v Visﬂe/' tra-leCtO| re cree

TP Program Mame P147F1 TP

TP Generation Targets

Parts |E‘_ Part1 on Fisturel j

Controller |B Robat Controller! j

Giowp [ GP.1-M-GBARACMalelOnE |
Group Mask [ 1 2

UFrame @ UF: 0 [Mo Frame) 4
UTool * UT:1 [Eoatl) &2

[” Reverse Generation

Generate Feature TP Program |

Ok | Cancel| | Help |

L'onglet Pos Defaults permet de choisir quel vecteur (+X, -X, +Y, -Y, +Z ou -2)

doit étre associé a la direction normale sortant de la piece ainsi qu'a la direction
de la trajectoire.

Figure 23 : Propriétés des Features (2)

h | Feature1, Part1 _.

Approach/Retreat | Poz Offzets
General ] Prog Settings
Tool Frame Axis <=» Feature Axis &

/Orientation de la

Direction de la normale
\

Momal to surface

Ru I
+
MB zegment (431 - \ /
| = <4
Aerss the segment | —F -~ X

trajectoire

+Z

| @ Fixed tool spin arientation for the entire path ‘;
" Change toadl spin orientation along the path g

Feature1 Position Config

B config NUT.0.0.0

Straight Line Detection Circular Mowe Detection
................. A e
Loose Stric:t Newer Often

¥ Congider robot speed

ak | Eance\| | Help |
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9 Exécution des programmes

Sélectionner dans la fenétre Cell Browser un programme pour chacun des robots de la

cellule. Ces programmes peuvent aussi bien étre des programmes :

i A . . []
- uniquement TPE (icbne Cell Browser associé FROG3

- de simulation (icone Cell Browser associé 5 Progly

Les options de simulation peuvent étre modifiees indifferemment dans la fenétre Run

Panel ou dans le menu Run Options de la barre des menus.

Figure 24 : fenétre Run Panel

@B Run Panel

Fecord

1 5 10 30 125

Choppier Matiak, Srmoather Mation,
Shorter Playback., Laonger Playback.
dyerage Values Instantaneous Yalues

the 30 world when a program iz running - it will

@ Thiz zetting contrals how robot motion looks in
not change reported cycle times.

Options
| Collision Detect

v Collect TCP Trace

[ Run Pragram In Loop

[ Taught Path Vizsible

[ Hide ‘Windows

[v Refresh Dizplay

Bl Conmess A Size [pinels]
| 6401420 -]

v Simulation Time o A4 Mum Calors
|8Bits[256] |

- Collision Detect : Active/Désactive la détection de collision au cours des

simulations
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- Collect TCP Trace : Activation de la capture de la trace du centre outil

- Run Program In Loop : Lancement du programme en boucle

- Taught Path Visible : Rendre visible la succession des points de la trajectoire

- Hide Windows : Masque automatiquement les fenétres ouvertes pour ne faire
apparaitre que la vue 3D de la cellule. Les fenétres sont
affichées a nouveau a la fin de la simulation

- Refresh Display : Activation de I'animation graphique lors de la simulation.

- Compress AVI : Activation de la compression des fichiers AVI

- Simulation Time on AVI : Cocher pour faire apparaitre le temps de simulation

sur I'AVI

Aprés exécution d'une trajectoire, un élément Profile est ajouté a la fenétre Cell

Browser.

Figure 25 : Profiles
Nom de Profile

= /] Obstacles
~ i === Nom des programmes
\A v, Feb 14, 2006 11:35 simulés pour chaque
=B Feb 14, 200611:35 contréleur Trajectoires simulées
= '@ Tasks
v PROG1 on Robot Controlier2 M-6B / pour chaque
\f' PROG1 on Robot Controller! R-2000i4 contréleur
= {% TCP Traces
;& GP: 1 - R-2000i4/165F on Robot Controller! R-2000i4 /
gi& GP: 1 - M-GIB/ARCMate100iB on Robot Controller2 M-GiB
-~ Mamanpinne

Chacun des Profiles est nommé par la date et I'heure d'exécution de la simulation.
Sont rappelés également :
- les noms des programmes utilisés par chacun des contréleurs de la cellule.

- si I'option a été cochée.
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10 Transfert de fichiers

Avant d'effectuer les transferts, il est nécessaire de configurer sur le PC, les
répertoires associées aux unités de transfert classiques reconnus sur les robots
soit FLPY: et MC:.

Pour cela:

- Cliquer sur le bouton Show/Hide Teach Pendant sur la barre d'outils.

- Activer l'onglet Virtual Robot Settings afin de renseigner les répertoires du PC

associés aux unités disques du robot virtuel FLPY: et MC:.

Figure 26 :Teach pendant virtuel - Virtual Robot Settings

(=) L[]
ol --comp
- 1+ * {all f 5
- 2 % KL {all KAREL source)

3o CF  fall command files)
— 4 ¥ TH fall text files)
- 5 % LS {all KAREL listings)
- & * DT {all KAREL data files)
7o P& {all KAREL p-code)
- g TP (all TP programs)
- g % MM {all MN programs)
- 10 = WR {all wariahle files)
Frezs DIR to generate directory
[ TYPE 1 [ DIR 1 LOAD [BACKUP][UTIL ]=
= F1 ‘ F2 F2 F4 ‘ F& ‘ Mest
l irtual Robot Status
@ Cold Start
) Répertoire PC

| —
File Device Paths
FLFY: Path |C: Wb N eldPR O R obat_TWFLPY™,

associé a FLPY:

MC: Path  [Co b0 S S w/eldPROTYR obot_TWMEL =

[Fbiials | " Répertoire PC

associé a MC:

Onglet Virtual

—  Robot Settings

TF KeyPad | Current Position  Virtual R obat Settings

A partir de ces répertoires, réaliser les manipulations classiques de chargement ou

sauvegarde de fichiers.
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10.1 Robot réel - Robot virtuel

- Effectuer un Backup du programme sur le robot réel
- Copier le programme dans un des répertoires mentionnés ci-dessus.
- Puis dans MENU, FILE, F2: DIR, choisir *.TP.

- Sélectionner le programme dans la liste avant de faire LOAD.

10.2 Robot virtuel - Robot réel

- Effectuer un Backup sur le robot virtuel par MENU, FILE, F4 : Backup, choisir
TP Programs.

- En fonction de l'unité de stockage choisie, récupérer le fichier dans le
répertoire correspondant.

- Copier le programme sur une clé USB par exemple.

- Charger et exécuter le programme sur le robot





