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FICHE N°20

Pilotage manuel du robot IRB 120

1 Présentation

Le pilotage se fait a I'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 maniere 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 a droite).
— | : | Manuel Arrét de protection
[ FR-L-7001480 Arrété (Vitesse 100%)

uf- HotEdit @ Sauveg. et restaurer —
{I;}-) Entrées et sorties [ Etalonnage
_)9 Panneau de commande

% Fenétre de production @ Journal des événements

% Editeur de programme B Explorateur FlexPendant

/.é Données du programme % Infos systéme

f Fermeture de session De... @ Redémarrer

Pilotage ROB_1
Bt

manuel }/é %




|
FICHE N°20 - PILOTAGE MANUEL DU ROBOT ';ml 4 |
. ] : 14 4 P
3 B L
2 Pilotage articulaire b % | L @
Axes 4-6 Linéaire Réorient.
i Y
= Permet de piloter au joystick chaque axe du robot. L&
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— Appuyer sur une propriété pour la modifier Position
Unité mécanique : ROB_1... 1: 0.00 °©
Précision absolue :  Off 2: 20.00 ©
3: 20.00 ©
Mode déplacement : Axes 1-3... 4: 0.00 °
- - . 5 50.00 °
Réferentiel : Atelier... 6: 0.00 ©
Outil : Pince...
Repére objet : wobj0... Format de la position...
Charge utile : loado... Directions du joystick
Blocage joystick : Aucun...
Incrément : Aucun... 2 1 3
Aligner... Allera... Adtiver... = Chaque direction du joystick pilote un axe.
= .
3| = Les axes se pilotent par groupe de 3. Changer les
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groupes avec la touche IJ ou en sélectionnant « mode de déplacement » dans la fenétre de pilotage manuel.
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3 Référentiels

Atelier

= Les déplacements suivants (linéaires et réorientation) se font
par rapport au X, Y et Z d’un repére choisi. =v | & e ety

& Pilotage manuel

n A H AFA A Afint — Appuyer sur une propriété pour la modifier Position
Ce rep.ere, qIU|,sert .de référence au déplacement, se défini sur Unite mtcamae s ROB L ; o0 o
le choix « Référentiel ». Précision absolue :  Off ; ;ggg Z
Mode déplacement : Axes 1-3... 4 D:Ol) o
= Sur les images qui suivent, la direction de déplacement Réferentiel : Atelier... > e
(représenté par les fleches colorée X, Y et Z) changent en | Outil: Pince...
Repére objet : wobjo... Format de la position...

fonction du référentiel choisi.

Charge utile : oad0... — " -
— Directions du joystick
Blocage joystick : Aucun...
Incrément : Aucun... 2 1 3
Aligner... Aller a...
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4 Pilotage linéaire % | W@

Axes 1-3 Axes 4-6 Linéaire Réorient.
= Ce type de mouvement fait bouger tous les axes robot simultanément pour déplacer ;L—.’J

I'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 rapportau X, Y et Z
du référentiel choisi.
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= Laréorientation de la main fait tourner la bride d’axe 6 du robot autour de I'outil sélectionné. L'-—J

= Utiliser le joystick pour tourner autour du X, Y ou du Z du référentiel choisi.
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6 Alignement de 'outil

= || est possible d’aligner I'outil a I'environnement par le
menu « Aligner ».

= Choisir le systeme de coordonnée sur lequel s’aligner. (au
préalable, il faut sélectionner I'outil dont on veut voir I'axe
Z s’aligner)

= Maintenir appuyer « Démarrer I'alignement » jusqu’a ce
que le robot s’arréte.

= |'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 I'outil).

— Manuel
) FR-L-7001946

A Pilotage manuel

Arrét de protection X
Arrété (Vitesse 100%)
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— Appuyer sur une propriété pour la

Position

d. : Workob
Unité mécanique :  ROB_L.. e e e
Précision absolue :  Off ¥: -31.13 mm
z: 191.22 mm
Mode déplacement : Linéaire... ql: 0.00000
. s q2: 0.92388
Réferentiel : Base... q3: 0.38268
Outil : tPince... q4: 0.00000
Repére objet : wObjet... Format de la position...
Charge utile : loado... — ——
— Directions du joystick
Blocage joystick : Aucun...
Incrément : Aucun... XY Z
Aligner... | Aller a... Activer...
. ROB_1
RN
(27 | A
X Pilotage manuel - Aligner
Outil courant : tool0
1. Sélectionner le référentiel sur lequel aligner I' outil :
Coord. : |Atelier ﬂ

MalinnAaman A

2. Appuyer sur la gachette-maintenir la touche "Démarrer

Démarrer l'alignement |

3. Lorsque l'opération est terminée, appuyer sur Fermer.

Fermer
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7 Le modeincrémental

= Le modeincrémental désactive I'analogique et le remplace par un mouvement avec des « a coup » de tailles réglables.

= Quand le mode est activé, le symbole correspondant apparait sur le bouton de la « barre d’outils rapide ».
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= Le modeincrémental peut étre activé et désactivé avec la touche : =
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