8
AV 4
<ET-LIOS>

Ensegnements Technalogiques

e riveau Licence Cuverts pour

e cdusirier du Rl oo
et Soulenable

Srart”

STAUBLI CS 8 — Apprendre

un point

REPUBLIGUE FRANCAISE

MINISTERE
DE L'ENSEIGNEMENT
SUPERIEUR,
DE LA RECHERCHE
ET DE L'INNOVATION

Ce document présente les méthodes d’apprentissage de point sur un robot Staubli associé a un contréleur
CS8C. On commencera par présenter la création d’une application, I'apprentissage de points et |a
validation des apprentissages.

1- Création d’une application

Apprendre un point
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Figure 1 : Création d'une application
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Apprentissage d’un point articulaire ou Carté

2-

%= Controller1[s7.6.2):rs20

Fichier ~Connexion Affichage Systéme

2%

Langues  Aide

SrauBLr 3223

o @ FAST MOVING TECHNOLOG

=—Apprentissage de points

Pas:

Ji: 0o J2: o J3:
Ja: 0

—Point Joint

Off
0

Nou. Par.

[ (e ][r |[r _Hﬁlfm

Connecter sur '127.0.0.1:850"

= -
— 11
E o. I

l[

1. Bouton JOINT

2. Validation de l'outil et du repére : touche

F8

Llection d”outil—
=-Applications Val3
-test
| flange |

Sélection du repére-

3. Création de points : touche F5

Figure 2 : Création d'un point
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%= Controller1[s7.6.2):rs20 - X
Fichier ~Connexion Affichage Systeme Langues Aide 1. Saisie du nom
LX)
hﬂlh Qm h \ O0@®O 0 @ FAST MOVING TECHNOLOGY
D ﬁ 100% . .
& = 2. Changement de type (Joint ou Point)
2% .
=Apprentissage de points E ® B - H
Outil:(test) flange Menu
Repére —Nouvelle variable—— E
A . S | Utiliser la touche Entrée
: . i O [Am
—Point|Nb éléments Dim 3 : 0 — 0 I—uﬂ
Attribut :Privé
_ Esc( Ok 3. Validation
i F2| F3 | Fa [F5] F6 | F7 | F8 |
Connecter sur '127.0.0.1:850'
Ok

Figure 3 : Déclaration d'un point
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Fichier ~Connexion Affichage Systéeme Langues Aide

TAUBLI 5225 O @ "o oo

'] 25% IO
=Rpprentissage de point
Outil:(test) flange
Repére: (test) world

Pas: Off
Xy¥2: 139,65 -B3.69 37.5
RxRyRz: -180 0 69,03

—Point

€i) Ins. Sup. Enr. Nou, Par, Sél.
BE [ (7] [ [ (7] (7]

Connecter sur “127.0.0.1:850"

1. Déplacement vers la cible avec le mode adéquat

2. Apprentissage (touche F1)

Apprentissage de point articulai
Ji: 21,24 J2: -91,52 J3: 37.5
Ja: 1.25

Utiliser la touche F8 pour
valider I'apprentissage

3. Robot positionné sur le point (@) %

Figure 4 : Apprentissage d'un point articulaire (Type JOINT)
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5= Controller1[s7.6.2):rs20

Fichier Cennexion  Affichage Systéme

TAUBLI

'] 25% I

©CO®O0O

&0 =0

Langues  Aide

o . FAST MOVING TECHNOLOGY

=Hfpprentissage de points
Outil;(test) flange
Repére:{test) world

Pas: Off
X¥Yz: 139,65 ~-B63.69 37.5
RxRyRz: -180 o} B69.03
Joint
[cIN T

ci) Ins, Sup., Enr, Nou, Par, SélL,
EH (R [r ][] [r ][ ][E]

Connecter sur '127.0.0.1:850

AEE

1. Déplacement vers la cible avec le mode adéquat

2. Apprentissage (touche F1)

Apprentissage de point P1
Outil courant "(test) flange"

Position dans frame "world"
X¥yzZ: 139.65 -B3.69 37.5
RxRyRz: =180 (o} B69.03|-

Change Configuration :[[0J

Utiliser la touche F8 pour
valider l'apprentissage

3. Robot positionné sur le point (@)

Figure 5 : Apprentissage d'un point Cartésien (Type POINT)
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%%
'@ 25%
=RApprentissage de points
Outil:(test) flange
Repére: (test) world
Pas: Off
Esc 0Ok
LFt [[r2 [[Fa[[Fa[[F [[re[[F|[Fa]
104 1I0
=RApprentissage de points
Outil:{test) flange
Repére: (test) world
Mode: JOINT
J1
J1: HFE J2: -33.475 J3: -43.706
J4: 21.0033 J5: -53.517 J6: -17.138
@ P1 J1
O

Esc 0Ok

©

Edition d’un JOINT

Edition (touche Entrée)

Positions des axes articulaires pour un robot 4 axes

Positions des axes articulaires pour un robot 6 axes

Figure 6 : Edition d'un point articulaire pour un robot 4 axes ou 6 axes
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1 25%

=—HApprentissage de points
Outil:(test) flange

Repér
Xy 5
RxRy 03
—Poin
@ P1
Shoulder: same 4
I )
Esc 0Ok

(P || F2 ([P |[Fa |[F5 || Fe [[F7 || F8 ]

Edition d’'un POINT

Position des 6 axes au Point P1

Configuration épaule (Same/Lefty/Righty/Free)

Figure 7 : Edition d'un point Cartésien pour un robot 4 axes
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Configuration : lefty

Les configurations possibles d’'un robot 4 axes
STAUBLI (extrait de la documentation VAL3 s8)

Figure 8 : Configuration d'épaule sur un robot 4 axes
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1) 25%

=RApprentissage de points
Outil:(test) flange
Repér

Xy
RxRy 03

—Poin
@ P1

Shoulder: same )

I )

Esc 0Ok
(F1 [ F2 || F3 || Fa|[F5 |[F6 || F7 || F8]

Edition d’'un POINT

Position des 6 axes au Point P1

Configuration épaule (Same/Lefty/Righty/Free)

Figure 9 : Edition d'un point Cartésien pour un robot 6 axes
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Figure 10 : Configurations d'épaule, coude et poignet sur un robot 6 axes
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Valider I’apprentissage d’un point

%= Controller![s7.6.2):rs20

Fichier ~Connexion Affichage Systéme Langues Aide

o . FAST MOVING TECHNOLOGY

M.anSwE sE0e

|
X

25% 10 i
|m_o_u1m:n..mmmmm de point E o] -
_..__._n.__. (test) flange Menu o E
_ Mode: Hqu._.mw_u_l..Uo _ E o E
J1: 21,23 J2: -91.51 J3: 81.16 E
Ja:  1.25 O R | ® E
—Point Joint O
m] o+ [Move |

Ici Ins. Sup. Enr. Nou BEH SélL.

Connecter sur '127.0.0.1:850"

[=][x]
#1[x]

[ I EE
N EBEEE

1. Déplacement vers la cible en mode POINT

2. Type de trajectoire et modification (touche F7)
Trajectoire articulaire (JOINT)
Trajectoire Linéaire (LINE)
Réorientation de l'outil (ALIGN)

3. Approche réglable (Touche F6) uniquement pour

les cibles de type POINT

Paramétres de mouvement (mm“deg)

Mode RAppro: (I3

sur X: 0 Rx: ©
sur ¥: 0 Ry: ©
sur 2: -100 Rz: ©

4. Exécution du mouvement (Touche Move)

Figure 11 : Validation de I'apprentissage d'un point
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4- Conclusion

Le point articulaire (Joint) correspond a une position axe par axe. Ce type de point ne
permet pas donc pas de définir une trajectoire Cartésienne (ligne droite ou cercle) de
I’effecteur dans I’espace et par conséquent d’utiliser des fonctionnalités d’approche ou de
retrait. En général, le point articulaire est donc employé pour des trajectoires de
positionnement initial, d’évitement simple ou de changement de zone de travail.

Le point Cartésien (Point) correspond a la position d’un outil donné dans un repére donné.
Ces derniers peuvent étre définis par l'utilisateur. Le point Cartésien est a privilégier dans
la définition d’une trajectoire directement liée a la tache robotisée. Il est nécessaire pour
réaliser une trajectoire linéaire ou circulaire ou une trajectoire avec pilotage de
I'orientation de I'outil. Les difficultés liées a I'utilisation de ce type point viennent soit
d’une problématique de configuration de bras, et donc de singularité, ou une
problématique de blocage en butées articulaires. Souvent non anticipées lors de la
définition de la trajectoire, ces problématiques peuvent conduire a la non-exécution de la
trajectoire voir a la génération d’'un mouvement dangereux (changement de
configuration). De méme, il est important de bien définir les repéres outils et utilisateurs
liées a ces trajectoires afin d’obtenir une bonne réalisation de la tache.

« Ce travail a bénéficié d'une aide de I'Etat gérée par I'Agence Nationale de la Recherche au titre
du Programme d’Investissements d’Avenir portant la référence ANR-20-NCUN-0009 ».
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