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FICHE N°20 

Pilotage manuel du robot IRB 120 

1  Présentation 

Le pilotage se fait à l’aide du joystick disponible sur le pupitre. Ce joystick est analogique et permet des mouvements de 

précision. 

L’écran de pilotage manuel permet de paramétrer la manière de déplacer le robot.  

Le mode de déplacement actuellement actif est toujours représenté sous forme d’icone dans la barre d’outil rapide (le bouton 

en bas à droite). 
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2  Pilotage articulaire 

▪ Permet de piloter au joystick chaque axe du robot. 

   

▪ Chaque direction du joystick pilote un axe. 

▪ Les axes se pilotent par groupe de 3. Changer les 

groupes avec la touche  ou en sélectionnant « mode de déplacement » dans la fenêtre de pilotage manuel. 

 

3  Référentiels 

▪ Les déplacements suivants (linéaires et réorientation) se font 

par rapport au X, Y et Z d’un repère choisi. 

▪ Ce repère, qui sert de référence au déplacement, se défini sur 

le choix « Référentiel ».  

▪ Sur les images qui suivent, la direction de déplacement 

(représenté par les flèches colorée X, Y et Z) changent en 

fonction du référentiel choisi. 
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4  Pilotage linéaire 

▪ Ce type de mouvement fait bouger tous les axes robot simultanément pour déplacer 

l’outil en ligne droite dans la direction souhaitée. 

▪ Le déplacement se fait dans les directions X, Y ou Z du référentiel choisi 

▪ Les déplacements suivants (linéaires et la réorientation) se font par rapport au X, Y et Z  

du référentiel choisi.  

 

5  Pilotage réorientation 

▪ La réorientation de la main fait tourner la bride d’axe 6 du robot autour de l’outil sélectionné. 

▪ Utiliser le joystick pour tourner autour du X, Y ou du Z du référentiel choisi. 
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6  Alignement de l’outil 

▪ Il est possible d’aligner l’outil à l’environnement par le 

menu « Aligner ». 

▪ Choisir le système de coordonnée sur lequel s’aligner. (au 

préalable, il faut sélectionner l’outil dont on veut voir l’axe 

Z s’aligner) 

▪ Maintenir appuyer « Démarrer l’alignement » jusqu’à ce 

que le robot s’arrête.  

▪ L’axe Z de l’outil s’alignera avec l’axe X, Y ou Z du 

référentiel (cela dépendra lequel de ces 3 axes nécessite le 

moins de mouvements pour y aligner le Z de l’outil). 
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7  Le mode incrémental 

▪ Le mode incrémental désactive l’analogique et le remplace par un mouvement avec des « à coup » de tailles réglables. 

▪ Quand le mode est activé, le symbole correspondant apparait sur le bouton de la « barre d’outils rapide ». 

 

▪ Le mode incrémental peut être activé et désactivé avec la touche : 

 

 


