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FICHE N°41
Apprentissage de positions avec le pupitre

1 Regles d’ajout d’une instruction de mouvement

1. Ouvrir la fenétre | & rilotage manuel | pour veérifier (et/ou changer) I'outil et I'objet actifs.

2. Amener le robot jusqu'a la position a mémoriser.
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, placer le curseur au bon endroit.

3. Revenir a la fenétre ‘% Editeur de programme

4. Cliquer sur Ajouter I'instruction et insérer une ligne d'instruction en appuyant sur le
nom de l'instruction.

« Le systéme calcule alors la position courante et ajoute les arguments par défaut.

Note : ne pas oublier de passer le robot en manuel pour faire cette opération

Pour modifier une position qui existe déja, il suffit de sélectionner I'instruction de mouvement ou I'argument de
position (I’étoile ou le point nommé) et de presser sur « Modifier Position » en bas de la fenétre de
programmation.
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2 Donner un nom a une position
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9 Moved H v1000, z50, tPincéd;
10 MoveJbt— 2nn, z50, tPince;
11 MoveJd *, w1l00u, = Dince;
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Argument actuel : ToPoint

Sélectionner la valeur d'argument.

Filtre actif:

MoveJn,leOD , 250 , toolO;
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= Une position peut-étre directement stockée dans l'instruction.

- Elle

est représentée par *

= Une position peut également étre identifiée par un nom de donnée qui
stockera les valeurs de la position
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Type de données : robtarget Tache actuelle : T_ROB_L /
Nom : [p10
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Portée : [Globale -]
Type stockage : IConstante Vl
Tache : IT,ROBJ. vl
Module : IMainModuIe |
Routine : I <Aucunz vl
Dimensions : I <Aucun> W |
Valeur initiale I 0K I Annuler
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Vérifier que votre robot est
dans la bonne position avant
d’enregistrer votre position en
nommant le point.
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1er caractére alphabétique
32 caractéres maximum

Caractéres alphabétiques et numériques
seulement

Pas d’espace seulement des "_"

Quand la position n’a pas de nom, elle est représentée par une étoile (*) qui remplace la donnée brute elle-méme. La donnée
brute n’est jamais affichée car cela surchargerait trop I'affichage. On laisse cependant le choix de ne pas nommer toutes les

positions.



