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FICHE N°15
Création d'un repere de travail par le pupitre

1 Lerepére de travail

Un repere de travail est un repére cartésien X Y Z disposé dans |’espace du robot. Il existe par défaut un repére d’origine non
modifiable qui donne a l'univers du robot un point 0. C’'est le repére wobj0. Il est souvent positionné au pied du robot, a
I'intersection entre I'axe 1 et le sol.

Tous les repéres de travail congu par la suite seront disposés dans I'espace par rapport au wobj0, aussi appelé Repére Atelier.

La caractéristique d’un repere de travail est qu’il est
constitué de deux référentiels :

z oframe

z
uframe ° le repére utilisateur (nommé uframe)

7w . le repéere objet (hnommé oframe).

Le uframe permet de placer la zone de travail par rapport au

Yw repére atelier.

Le oframe permet quant a lui d’ajouter un décalage
supplémentaire référencé dans le uframe. Il n’est pas
obligatoire et peut rester vierge s’il n’est pas utilisé.

wobj0
Xw
Référentiel ATELIER

Le robot se déplace en amenant son outil a une position et
une orientation définies par rapport a ce repére.

Le type de donnée pour un repére de travail est le wobjdata.

2 Utilité d’un repére de travalil

Il existe plusieurs intéréts a la bonne définition d’un repére :

- Sila zone de travail se trouve déplacée, il suffit de réapprendre le repére correctement pour que les mouvements
robot appris dans ce repére se repositionnent.

- S'il faut réaliser les mouvements sur deux supports identiques, il suffit de créer deux repéres sur ces supports. Les
mouvements appris sur le premier support pourront étre utilisés sur le second.

- Sl faut repositionner le repére par rapport a la position d’une piéce (positionnement par vision par exemple) le
décalage a appliquer pourra étre placé dans le oframe pour ramener les mouvements sur la position de la piece.
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3 Création deladonnée

Pour créer le repére de travail, il faut déja créer la données de type wobjdata et lui donner un nom significatif.

— ]O Manuel Moteurs activés 5 — @3 Manuel Moteurs activés 5
=V T, | 17001946 Arrété (2 sur 2) (Vitesse 100%) =V U2y | FL7001946 Arrété (2 sur2) (Vitesse 100%) x
 — b ées du prog - Types de d des utilisés
(C\ Vision intégrée Sauveg. et restaurer
-

Sélectionner un type de données dans la liste.

Etalonnage tée Portée : RAPID/T_ROB_L Modif portée
lassurs

Panneau de commande clock
tooldata

Journal des événements

Explorateur FlexPendant

Redémarrer pes Afficher les
< Voir
données
Données ROB_R
% Progra.. 3 %
J— @o Auto Moteurs activés ¥ |[ J— @3 Manuel Moteurs activés 5k
=V Ty | FR-L-7001946 Arrété (2 sur 2) (Vitesse 100%) _.I =V Ty | FR-L-7001946 Arrété (2 sur2) (Vitesse 100%) X
23 Données de type : wobjdata £ Nouvelle déclaration de données
Filtre actif : Sac - : Tacha actualle - T ROR 1
Sélectionner la donnée & modifier. Type de données : wobjdata , h Ll 5
Portée : RAPID/T_ROB_L “odif portée Nom : |wPIateau e
Nom | Valeur | Module 1alsurl
. Portée : Tache v
wobij0 [FALSE, TRUE,"",[[0... BASE Globale | J
Type stockage : |Persistante hd

Tache :

|T_ROB_L ﬂ
| user ﬂ

Luaule :

Routine : |<Aucun> .]
Dimensions : L|<,ts\u:;un> || J
& — r
Nouveau... aodifier Rafraichir dAZﬁ‘;:::sr i':ypes Valeur initiale 0K ST L

) ROB_R

Faire commencer le nom d’une donnée de type wobjdata par la lettre « w » permet de rappeler le type de donnée dans le
nom.

Un repeére de travail est obligatoirement défini en tant que persistante.

La portée par défaut est TACHE (TASK) si on ne souhaite pas partager cette donnée persistante avec une donnée identique
dans une autre tache.

Ne pas oublier de donner le nom du module ol la donnée doit étre stockée.
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4 Deéfinition du repere

La définition d’un repere se réalise en palpant avec le robot 3 positions : Elles sont nommées X1, X2 et Y1.

Il faut donc au préalable avoir un outil de pointage bien défini placé a I'extrémité du robot. Il faut aussi activer cet outil dans
le pilotage manuel.

® |
Pt2 ® origine

Pt1 L

Pt3
Y1

axeY

et X2 représenteront I'axe X ol X1 est plus proche de I'origine que X2 et que le sens X1 vers X2 représente le sens positif
de

Y1 représente I'axe Y dans le sens position. Le systeme trouvera la perpendiculaire a X qui passe par Y et en déduira I'origine,
I’axe Y et du coup I'axe 7 avec son sens.

Y1 ne doit pas étre aligné avec X1 et

Ces 3 positions de référence doivent étre choisies avec minutie car I'opération doit étre répétable pour obtenir les mémes
résultats. Souvent on marque les positions qui ont servi de référence ou alors on place des contre-pointes pour marquer ces
positions.
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L’exemple suivant propose d’apprendre le uframe. La méthode est la méme si on veut apprendre un oframe

2 Données de type : wobjdata

— @3 Manuel Moteurs activés
—
— v ] FR-L-7001946 Arrété (2 sur2) (Vitesse 100%)

s —_— Manuel
=V q]‘é FR-L-7001946

Moteurs activés

)
Arrété (2 sur 2) (Vitesse 100%)

£3Données du programme -> wobjdata -> - Définir

Nom ‘ Valeur ‘ Module

Filtre actif : P . .
Sélectionner la donnée 3 modifier. Définition du repére objet
Portée : RAPID/T_ROB_L ‘ Modif portée Repére objet : wPlateau
| 132 sur2

wteaw GMSERUETO. wer  tae |

Outil actif :

Sélect. une méthode pour chaque référentiel, modifier les positions, puis appuyer sur OK.

Méth. objet : |Aucune modif. W

tPointe

Point “tat
Supprimer u 3 points
Modifier la déclaration
Modifier la valeur
Conier
- hd . - Modifier la
Nouveau... Modifier Positions - 0K Annuler
e position
Pilotage ROB_R
B Sl - L%
—_ Manuel Moteurs activés —_ [: 1 Manuel Moteurs activés ¥
=V @é FR-L-7001946 Arrété (2 sur 2) (Vitesse 10° =V U= | FR-L-7001946 Arrété (2 sur2) (Vitesse 100%) X
2D ées du prog -> bjd -> - Définir £4Données du programme -> wobjdata -> - Définir

Définition du repere objet

Repére objet : wPlateau _f:

Définition du repére objet

tPointe Repére objet : wPlateau

Sélect. une méthode pour chaque référentiel, difier '

Méth.ut. 1 [3 points R d /. objet : IAucune modif. W

Méth. ut. : |3 points A

Outil actif :

puis appuyer sur OK. Sélect. une méthode pour chaque référentiel, modifier les positions, puis appuyer sur OK.

Méth. objet :  |Aucune modif. W

tPointe

Point

Point utilisateur ¥ 1

Point utilisateur X 2

Modifié
Modifié

1a3sur3

Modifier la

Fs
Positions .
position

-~
Annuler Positions

K
ri -
== ~

Modifier la
position

ROB_R Pilotage
5 | |EE

Annuler

EJO Manuel Moteurs activés 5
r=y | FR-L-7001946 Arrété (2 sur 2) (Vitesse 100%)

£ Données du programme -> wobjdata -> - Définir - Définition du repére objet

Résultat du calcul
Repére objet :

wPlateau

Appuyer sur OK pour confirmer les résultats ou Annuler pour redéfinir les données

Méth. ut. :
X:

¥Y:

z:
Quaternion 1

Quaternion 2

WobjFrameCalib
427,1548 mm
-61,70465 mm
145,7335 mm
0,784051239490509
0,374385148286819

Z\/

6surgd

0K D Annuler

Filotage
I_ & manud

“h B

ROB_R
Py

ROB_R
SR

La définition du repére ne sera mémorisée qu’a la validation de la derniére fenétre. Sur cette fenétre, on retrouve un
récapitulatif du résultat du calcul réalisé avec les positions définies.
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