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STAUBLI CS 9 - Créer un
cycle de pick and place sous
SRS 2019

Ce document présente la méthodologie de réalisation d’un cycle de pick and place avec un robot Staubli 6
axes associé a un contréleur CS9. On commencera par définir I'outillage, apprendre les repéres
utilisateurs et les points nécessaires puis définir une trajectoire de pick and place. Enfin, nous améliorons
I"application en réalisant une interface graphique et en utilisant une architecture de programme
organisée en tache principale et sous taches.

1- Création de la cellule sous SRS2019

sues Assistant nouvelle cellule
r:: Créer une nouvelle cellule avec un contréleur
Ouvrir.. Créer un nouvelle cellule avec I'assistant
de création
Récentes Nouvelle cellule vide
NS Créer une cellule vide contenant aucun contréleur.
Nouvelle

Aide

Configuration...

Quitter

Figure 1 : Création d'une cellule sous SRS
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Figure 2 : Configuration de la cellule SRS
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TH2_60_Puck_Place_Place - SRS 2019.7.1 - STAUBL Robotics Sute

Barre d’outils

Explorateur de cellule et de données

Informations sur erreurs VAL3

Propriétés des objets sélectionnés

Figure 3 : Rappel de la vue principale de SRS
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Figure 4 : Insérer un fichier CAO
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M., Position

Positionneur d’objet

Centrer sur Milieu de Pointa Origine, Décalage
3 points segment point X Y 3D ‘% Rotation

Positionneurs d'objets

Recherche des
points dans
I'image

Utiliser le bon positionneur suivant le besoin et choisir
le bon type de déplacement (position et/ou rotation)

Figure 6 : Utilisation du positionneur d'objet pour déplacer le repére de référence

o x

Editer la position - Refer...

Utiliser I'édition de position pour
des déplacements simples | Position relative
000 ~

0.00 ~
180.00 v

Repere de référence

cohérent avec la
convention « repere
outil »

Figure 7 : Utilisation de I'éditeur de position pour déplacer le repére de référence
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Modeleur Simu Fonctions de sécurité

Q Attacher af Définir comme TCP courant

Détacher Nouveau handler
le repére

Edition Attacher Détacher ¢ Création d’un nouvel outil
férence av

Nouveau Handle

Outils et pigces

_

Définir comme TCP courant

I Sélection de I'outil dans I'arborescence
Nouveau Handle - CAO

Nouvel(le) itlacher Détacher

Outils et piéces

Edition de l'outil

Handler (repere outil)

Handle (repere de
connexion avec |‘organe
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Figure 8 : Création et édition d'un outil

Positionner le handler en
bout d’effecteur avec la
convention « repere
outil »

Figure 9 : Positionnement du handler en convention "repére outil"
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Figure 10 : Montage de I'outil sur le robot
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3- Ajout de I'environnement 3D

Insérer et positionner
environnement du robot
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Figure 11 : Insertion de I'environnement 3D du robot

4- Création de I'application

Arborescence des programmes

Figure 12 : Création d'une application VAL3
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Application Ajouter Imprimer Transférer Chercher

Ajouter un nouveau programme X

Création d'un nouveau v :
Mg ter Choix du nom

programme Accés: || Publique

Toutes les actions sont aussi accessibles par clic droit dans I'explorateur de cellule

Figure 13 : Création d'un programme de Mouvement
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© aioGet ’
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@ aiolink "1 Insérer snippet....
aioSet
M 1 ﬂm Encadrer avec ... Ctrl+K,S
align
@ alter "= Aller ala définition F12
M alterBegin ® Basculer le point d'arrét F9
altertnd
© alterMovec &> Ajouter un espion
&> Ajouter espion sur expression
.wm. Couper Ctrl+X
_”g Copier Ctrl+C
[ Coller Ctrl+V

ouveau parametre tri+N,

Nouvelle variable locale Ctrl+N, L

Auto-complétion et rappel des parametres de fonction

Ajout rapide de variables

Typage rapide suivant les premieres
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JOINT, tr pour TRSF...)

Ajouter une nouvelle donnée

Types :

Conteneur.  |Tableau 7|
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Publique ]

Dimension(s) : _ 1
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ok ||

Annuler

Figure 14 : Edition d'un programme VAL3

Page 10 sur 26

Créer un cycle de pick and place Flavien Paccot — Université Clermont Auvergne



O

0 e
0o
IR X%
OOOOR

LX)

ire de
epose

1L

N

prise-d

o\

‘W Trajecto

Repere
utilisateur pou
le plateau

SR
eteiee..

Y

OO0 AR (5
B | :: ey
BN - i sy
A h R K
ol =gl X X XXX X 3

XX

Page 11 sur 26

sité Clermont Auvergne

— Univer

t

cycle de pick and place Flavien Pacco

Créer un



Y

/ N

Pick_And_Place-Mouvement + X [EBIICEDRY
1. begin
2
3 movej(appro(pPrise,trApproche),tPince,mNomSpeed)
4 movel(pPrise,tPince,mNomSpeed)
5 close(tPince)
6 movel(appro(pPrise,trApproche),tPince,mNomSpeed)
7
8 movej(appro(pDepose,trApproche),tPince,mNomSpeed)
9 movel(pDepose, tPince, mNomSpeed)
10 open(tPince)
11 ao<mwﬂmnvnoﬁucmu0mm.d1bnvﬁ0n:mvuﬁvw:nmuazoamummng
12
13 end

Pick_And_Place-start = X [JiBRgI:
1 begin

call Mouvement()

waitEndMove()

Nouv e wn

end

1.
2.
3.
4.
5.
6.
7.
8.

Programme de base pour un pick and place :

Approche pPrise en movej
Descente pPrise en movel
Préhension

Remontée en movel
Approche pDepose en move;j
Descente pDepose en movel
Dépose

Remontée en movel

Programme principal (start()) :

Appel du pick and place
Attente de la fin de mouvement

Figure 16 : Programme de base pour un Pick and Place
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4 1" fPrise
4 L fPrise[0]

4 "1® pPrise

Définition de reperes utilisateurs et de

. pPrise[0] ) )
4 ™= Depose point dans ces repéres

4 L fDepose[0]

4 ['I' pDepose

. pDepose[0] LI
4 fﬂange[D]
P ®1"tPince

Cellule Données | Géométrie

Figure 17 : Définition des repéres utilisateur
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movej(appro(pPrise[1_nI],trApproche),tPince,mNomSpeed)

Utilisation d’une boucle for et d’'un compteur

en variable locale

movel(pPrise[1_nI],tPince,mNomSpeed)
close(tPince)
movel(appro(pPrise[1_nI],trApproche),tPince,mNomSpeed)

movej(appro(pDepose[1_nI],trApproche),tPince,mNomSpeed)
movel(pDepose[1_nI],tPince,mNomSpeed)

open(tPince)
movel(appro(pDepose[1_nI],trApproche),tPince,mNomSpeed)

endFor

end

Réglage de I'approche

W LN AW =
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=
4 ..TX2_60_Pick_Place_Place
4 25 Controller1 [s8.10.2-Cs9_BS1991]
tx2_60
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» || mdesc
4 | pointRx
» "i" pDepose [20]
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» # tool
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Ici
tool

Ici avec Config
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Figure 19 : Apprentissage du repére outil en CAO

Page 15 sur 26

Créer un cycle de pick and place Flavien Paccot — Université Clermont Auvergne



i
:

5 Ajouter

Coller

Supprimer

D Exporter * || @ cube
I™ Edition Q sphere
Ajouter une caméra A cylindre

@ Réglages affichage Repéres de construction

v Enregistrer toutes les positions initiales \T Centrer sur 3 points
| @ Amener tout sur les position initiales A Perpendiculaire

WM Etat de la simulation Ctrl+W,B \n:- Milieu de segment

Sélection des 3

@ Ajouter un modéle CAC ﬁo_:._“m

Solide
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Ajout d’un repéere de construction OXY
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Figure 20 : Création d'un repére CAO
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Figure 22 : Démarrage d'une application
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Amélioration du code, ajout d’une IHM et d’un fonctionnement continu

Démarrage de I'application

Exécution Programme START()

Initialisation des variables
Création de la tache principale
Boucle d’attente

Arrét des mouvements

Décalage des points

Mouvement

Boucle continue mouvement

Arrét de I'application

Exécution Programme STOP()

Demande d’arrét

Boucle principale

A

DCY

PAUSE

FCY
Boucle continue IHM

Figure 23 : Synoptique de fonctionnement de I'application
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Renommer

F2

Sélectionner comme source a comparer  Ctrl+T, S

Explorer
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Figure 24 : Ajout d'une IHM de base
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Classe CSS e _
n
Um,.mm&—\m % D Search -
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DCY 4 [ bool
» "IE bArret disabled |
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- bBnDCY[O] |
- . - L]
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ame
btn1 v [ mdesc Mode
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I —— v Ab string
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Pick_And_Place-start &= X

1 begin

2

3 userPage("Principale")

4

5 // Initialisation

6 call Init()

7

8 // Création de la tache de pick and place

9 taskCreate "PickAndPlace"”,10,Pick_And_Place()

4

10 , Programme de déemarrage
11 // Mise en attente

12 taskSuspend(“PickAndPlace™)

13

14 // Boucle principale

15 = while(taskStatus("PickAndPlace")!=-1)

16 | endWhile

17

18 taskKill("PickAndPlace")

19
20 end

1 begin

2

3 bArret=true . A
a stopMove() Programme sl arret
> peeeesiond) demandé hors IHM
6 taskKill("PickAndPlace")

7

8 on4

Figure 26 : Programmes Start() et Stop()

Pick_And_Place-Init = X
1 begin
2
3 // Initialisation des points
4 pPrise.trsf=pDepose.trsf={0,0,0,0,0,0}
5
6 // Paramétrages des pas en X et Y
7 nPasX=5@ TRUNT .
5 Pacy-co Initialisation
9
10 sBtnDCY="DCY"
11
12 bBtnFCY=true
13
14 bDCY=bArret=bBtnDCY=false
15
16  end

Figure 27 : Programme d'initialisation des données
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Pick_And_Place-Pick_And_Place & X
1 begin
2
3 = while(!bArret)
a
5 B for nCompteurLigne = 1 to 4 o o .
6 B for nCompteurColonne = 0 to 4 TaChe prInC|pa|e PICk And
7
8 // Décalage en X Place
9 pPrise.trsf.x=pDepose.trsf.x=nCompteurColonne*nPasX
10
11 call Mouvement()
12
13 endFor
14
15 // Remise a zéro pour X
16 pPrise.trsf.x=pDepose.trsf.x=0
17
1 // Décalage en ¥ Mouvement de Prise-
19 pPrise.trsf.y=pDepose.trsf.y=nCompteurligne*nPasY >
20 Depose
21 endFor
22
23 // Remise a zéro Pick_An
24 pPrise.trsf.x=pPrise.trsf.y=0 1 ]
25 pDepose.trsf.x=pDepose.trsf.y=0 2
26 . 3 movej(appro(pPrise,trApproche),tPince,mNomSpeed)
27 waitEndMove() . :
23 4 movel(pPrl'lse,tPlnce,mNomSpeed)
i 5 close(tPince)
22 endithile 6 movel(appro(pPrise,trApproche),tPince,mNomSpeed)
30 7
31 End 8 movej(appro(pDepose, trApproche), tPince,momSpeed)
9 movel(pDepose, tPince, mNomSpeed)
10 open(tPince)
11 movel(appro(pDepose, trApproche),tPince,mhomSpeed)
12
13 end

Figure 28 : Tache principale
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Pick_And_Place-Click DCY &= X
1 begin
2
3 bBtnFCY=false
4
5 bDCY=!bDCY
6
7 = if bDCY
3 restartMove()
9 taskResume("PickAndPlace",1)
10 sBtnDCY="Pause”
11 = else
12 taskSuspend("PickAndPlace")
13 stopMove()
14 sBtnDCY="Reprise”
15 endIf
16
17 end
1 begin
2
3 bArret=!bArret
4
5 = if bArret
6 bBtnFCY=true
7 bBtnDCY=true
8 endIf
9
19  end

Figure 29 : Programme liés aux actions des boutons
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Action liée au bouton DCY

Action liée au bouton FCY
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(re)Démarrage de

I'application

V. Pick_And_Place

N TISNEELB)/ WOri0(9]

- E/S vérrouillées
analogique(s) : @), digitale(s) : )

@ 100,00 % | ELITED

Interface principale N
P P Arréet de

I'application

Pick_and_place

flange[@]/ worl

E/S vérrouillées

analogique(s) : ), digitale(s) : )

TAUBL/

Figure 30 : Vue principale de I'application créée
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