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ROBOGUIDE

Générer automatiguement une trajectoire

1 Importer la piéce logo et son support
2 Créer un repere lié au logo

3 Générer le contour

4 Paramétrer et créer le programme

5 Déplacer la trajectoire

Créer une page de dialogue sur la teach

6 Créer le fichier html de la page de dialogue
7 Charger la page dans la mémoire du robot
8 Répertorier cette page dans les menus "user”

9 Accéder au menu et créer un raccourci

Démarrer un programme a distance

10 Choisir le mode de lancement

11 Nommer les programmes, gerer les régistres
12 Configurer le controleur, lancer les prgms

13 Cas particulier d'un menu utilisateur
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1 Importer la piéce logo et son support

Importez une piéce (part) ou le contour souhaité est en relief en "High Quality".
Posez cette piéce sur un support (Fixture) pour la placer devant le robot.
Munissez le robot de I'outil approprié.
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2 Créer un repeére lié au logo
Placez votre outil dans le coin de votre logo.
Créez un repére utilisateur utilisant ce point comme origine.

& HandlingPRO - Registered - Chevrollier

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help
D@/« Y a2
R E o7 § G 8 8 g |~ Chevroliier P e (Bl - RELENFOTH S - BART (e b -1 2QH L

= JD World Mouse Commands

TE= Cell Browser- Chevaallinr

- _ = 3
Back Fwd Add

B

UF: 0 (No Frame
UF: 1 {Logo CRSA)
- \&7 UF: 2 (UFrame2)

17 UF 3 (UFrame3)

: i 17 uE- 4 UE
7 UR 1 (Logo CRSA), GP: 1 - LR Mate 200D, Ro.,, [sam]
General
Appesrance
Name El_ogo CRSA
| 31 P |
Atlached [ GP 1 - LR Mate 200iD v|
Colar l:l o
UFrame Data
Show Reference
X SI5.53E MM (@) Rabot Relative
f 50 456 :mm
-144 588 mm
- [] Egit UFrame
(1.000 deg
e [.000 deg nvertZ around
R 0.000 deg SE GUIEnt TCF B
a2 OK Cancel | Helo

ROBOGUIDE Favortes

1@ SYST-040 Operation mode AUTO Selected Porte feuille [

Page

2/13]




O MARCHAIS NOTICE D'UTILISATION MAI-DOC-0059-A
ROBOGUIDE 31/12/2019

3 Générer le contour

Créez une nouvelle "Feature" puis cliquez sur la piece logo.
Choisissez I'outil "Closed loop" puis cliquez sur la surface en relief.
Déplacez la souris sur cette surface puis double cliquez.
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4 Paramétrer et créer le programme

Dans l'onglet "General", choisissez le nom du contour et du programme, le repére outil et le repere utilisateur.
Dans l'onglet "Prog Settings", diminuez les paramétres de vitesse et d'arrondi pour bien suivre votre contour.
Enfin, générez votre programme.
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5 Déplacer la trajectoire
La modification de votre repére utilisateur vous permet de déplacer la trajectoire a votre guise.
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6 Créer le fichier html de la page de dialoque

Créer une page html a l'aide du logiciel "Microsoft Office Sharepoint Designer".
Importer les objets (bouton, voyant, zone d'affichage et de saisie) de I'exemple fourni "ipctrls.stm".
Paramétrer ces objet pour faire le lien avec les variables et les régistres Fanuc.
Sauver ce fichier au format .stm (exemple : "menu_calep.stm").
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7 Charger la page dans la mémoire du robot
Placer le fichier dans le répertoire UD1 de la cellule (ou dans un sous-répertoire).
Charger ce fichier (format stm) et les fichiers image (format gif) utilisés, en mémoire du robot.
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8 Répertorier cette page dans les menus "user"

Accéder a la liste des menus "user" grace au navigateur de la teach.
Ajouter votre menu "user" en le reliant au fichier .stm présent en mémoire du robot (/fr/menu_calep.stm).

File Edit View Cel Tes-Run  Project  Tools  Window  Felp
DFE < &Y a7
N B o Jo G Bl BB %EDT A

{2 TP - Rubul Controller

E: Prod )

SELECT
EDIT
CATR
STATOS
4D GRAPIICS
SYSTEM

Al

|

- [t

[ |t

FANUC = 0
=] @ L1 o W M

o

0 —— NEXT —

caner TLINE 0 EBE0 asorT=p [

BROWSER

1 Browser

oL

ijlBrowser Favorites

3 Menu Uscr 4
4 Menu Ussxr 5

5 Menu Calep

b, N, A

Zille]
erd
er§

Glrp

2 Fanel setup|

A2 Browse ROBOT Home Page

Add a Link

[ Prev | |ERIRH| [ Menu |'semct || Edit || Dam

CO i T

Hent

Favorites

5 B

Bla R »

| R T |

ROBOT (roboct) Homepage

2 O F 5 o Lo b

FANUC

WEB SERVER

Hostname: ROBOT
Rabot No: FOG000

Tile Name: TRS:DEFAULT.STM
Date: 19/12/15 Time: 14:38:26

CONTACT INFORMATION
(Sales/Parts/Service)

FANUC CORPORATION

FANUC America Corporation [800-47-ROBOT)
FANUC Europe Corporation

| LB . Browser
[keser | Back | W Nfeqa Name Address
g g [11 |Pane|setup ||ipnfpn|genhtm
: : [21 |Me1uUser4— ||.|'Fr.|"me1u_4.3tm
o [31 |MF!'|||[J.¢;P.rE ||..'fr.."mp.'|||_59tm
: HI%L?: Pran || ; B | |Me1u Calep ||,’fr,’me‘|u_ca|ep.stm
151 | I
- 6 | I
Rohot Contmller 2 calrp [l . !

A3

ROEOT TOOLS

Comment Tool
Browser Tool
Search Tool

INOTE : The defmult homeo age can be ovemrdden by plecing the desired homepaze on the rob

Page 8/13]




O MARCHAIS NOTICE D'UTILISATION
ROBOGUIDE

MAI-DOC-0059-A
31/12/2019

9 Accéder au menu et créer un raccourci

Accéder au nouveau menu grace au navigateur de la teach.
Créer un raccourci en cliquant longuement sur une des touches de raccourci.
Cette touche permettra dés lors d'accéder au nouveau menu.
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10 Choisir le mode de lancement

Pour démarrer facilement un programme a partir d'une boite a boutons ou d'un automate,
il faut choisir le mode RSR et les variables d'entrée / sortie du type UOP/UIP.

Dans les détails de ce mode, il faut autoriser les programmes désirés (max 8) et déterminer leur noms :
prefixe RSR, |a base 0 et le n° 1 vont construire son nom : RSR0001

Pour le

premier (RSR1

@ HandiingPRO - Registered - Olympiades 2019
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Les programmes a lancer doivent é&tre nommés conformément au schéma décrit précédemment.
Les sous programmes peuvent étre nommes librement.

Une seule base de régistres est disponible. Il convient donc de la partager entre les programmes.
exemple : R[1] a R[10] et PR[1] a PR[10] pour RSR0001, R[11] a R[20] et PR[11] a PR[20] pour R002

a HandlingPRO - Registered - Olympiades 2015
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12 Confiqurer le controleur, lancer les programmes

L'activation de la variable UI9 déclenchera alors le lancement du programme RSR0001.
Pour que cela fonctionne il faut que la variable systeme $SRMT_MASTER soit égal a 0.
Il faut également que la configuration systeme autorise les signaux Ul.

Une boite a boutons

@ HandiingPRO - Registered - Olympiades 2019

peut étre simulée sur Roboquide a I'aide de I'outil "Tools / I/O Panel Ultilit
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13 Cas particulier d'un menu utilisateur

Les boutons du menu utilisateur ne peuvent pas activer de variable d'entrée du type Ul.

Il doit donc piloter des variables de type DO (ex : DO[1] a DO[4]) lues par un programme de lancement.
Le nom des programmes et des sous-programmes est libre.

Les régistres doivent étre partagés entre les programmes.
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