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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 à un contrôleur CS9. On commencera par définir l’outillage, apprendre les repères 

utilisateurs et les points nécessaires puis définir une trajectoire de pick and place. Enfin, nous améliorons 

l’application en réalisant une interface graphique et en utilisant une architecture de programme 

organisée en tâche principale et sous tâches. 

1- Création de la cellule sous SRS2019 

 

Figure 1 : Création d'une cellule sous SRS 



   

Créer un cycle de pick and place   Flavien Paccot – Université Clermont Auvergne Page 2 sur 26 

 

Figure 2 : Configuration de la cellule SRS 
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Figure 3 : Rappel de la vue principale de SRS 

 



   

Créer un cycle de pick and place   Flavien Paccot – Université Clermont Auvergne Page 4 sur 26 

2- Ajout du préhenseur 

 

Figure 4 : Insérer un fichier CAO 

 

Figure 5 : Edition du repère de référence 
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Figure 6 : Utilisation du positionneur d'objet pour déplacer le repère de référence 

 

Figure 7 : Utilisation de l'éditeur de position pour déplacer le repère de référence 
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Figure 8 : Création et édition d'un outil 

 

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

 

Figure 11 : Insertion de l'environnement 3D du robot 

4- Création de l’application 

 

Figure 12 : Création d'une application VAL3 
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Figure 13 : Création d'un programme de Mouvement 
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Figure 14 : Edition d'un programme VAL3 
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5- Pick and place simple 

 

Figure 15 : Synoptique du fonctionnement du pick and place 
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Figure 16 : Programme de base pour un Pick and Place 
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Figure 17 : Définition des repères utilisateur 
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Figure 18 : Utilisation d’un boucle répétitive et paramétrage des variables 
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Figure 19 : Apprentissage du repère outil en CAO 
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Figure 20 : Création d'un repère CAO 
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Figure 21 : Apprentissage d'un repère en CAO 
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Figure 22 : Démarrage d'une application 
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6- Amélioration du code, ajout d’une IHM et d’un fonctionnement continu 

 

Figure 23 : Synoptique de fonctionnement de l'application 
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Figure 24 : Ajout d'une IHM de base 
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Figure 25 : Paramétrage d'un bouton d'action 
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Figure 26 : Programmes Start() et Stop() 

 

Figure 27 : Programme d'initialisation des données 
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Figure 28 : Tâche principale 
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Figure 29 : Programme liés aux actions des boutons 
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Figure 30 : Vue principale de l'application créée 
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