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1 INTRODUCTION

Dans le cadre de la formation en Licence professionnelle Implantation, Conduite et
Maintenance d’Installation Robotisée (ICMIR), il m’a été demand¢ de réaliser un projet tuteuré

sur une période de quatre semaines.

Ce projet tuteuré s’est étalé sur trois mois et a été réalisé au sein du Lycée Kastler-Guitton de
La Roche sur Yon. Pendant cette période, en coopération avec mon Tuteur Jean David, j’ai

tenté de mener a bien le projet.

L’objet du projet tuteuré consiste a traiter un sujet technique en rapport avec la robotique pour

cela, j’ai da étudier et réaliser la mission suivante :

Dans le cadre de la finalisation du projet POMOROB, la PFT85 (Plateforme technologique de

Vendée) a fait I’acquisition d’un positionneur associable a un robot (septieme axe).

Ce positionneur doit étre mis en ceuvre au niveau de I’installation qui comporte un robot

M710iC au cours du premier trimestre 2014.
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2 PRESENTATION DU CAHIER DES CHARGES

2.1 GENERALITE

L’objet du cahier des charges est 1’étude, la conception, la réalisation, la fourniture et la mise
en production d’un positionneur de marque Fanuc en substitution d’un plateau pivotant

pneumatique et de son chassis dans la cellule dite « promorob » du lycée Kastler-Guitton.

2.1.1 Situation actuelle

Les pieces sont positionnées sur un plateau rotatif de récupération montées sur un mécanosoudé.
Les pieces sont alors usinées par le robot. Le plateau pneumatique a une précision difficilement
répétable et ne peut pas étre piloté par le robot comme un axe supplémentaire.

2.1.2 Situation envisagée

Les pieces seront positionnées manuellement sur le plateau du positionneur robot qui sera le
septieme axe. Ce nouvel élément sera monté sur une structure qui devra étre déplacable

facilement, la cellule étant essentiellement utilisée a des fins de formation.

2.2 FONCTIONS A REALISER

2.2.1 Fonctions/spécifications :

v" Etude du positionneur

v" Etude et conception d’un bati pour y intégrer le positionneur.
v" Lancement de la sous-traitance.

v" Adaptation d’un plateau sur la partie mobile du positionneur
v"Intégration et cablage du positionneur dans I’installation

v Programmation

2.3 CONTRAINTES FONCTIONNELLES

La nouvelle structure devra étre facilement déplagable par un transpalette

L’encombrement devra étre raisonnable de maniere a pouvoir étre sortie par les portes d’acces

a la cellule
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La hauteur du plateau devra permettre aux pieces d’étre chargées facilement.

La nouvelle structure sera suffisamment évolutive pour pouvoir s’adapter a d’autres projets.

2.4 COMPOSITION DE LA MAQUETTE

v Un Bati mécanosoudé.
v Un positionneur et I’ensemble de son équipement nécessaires au bon fonctionnement
v Un plateau en aluminium

v" Une baie Fanuc R30iA et son Robot M710iC

2.5 CONTRAINTES DE MISE EN (BUVRE

La cellule étant destinée a des fins de formations, les travaux devront respecter les besoins

éducatifs de 1’établissement scolaire.
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3 DESCRIPTION DU MATERIEL ET DE L’ENVIRONNEMENT
DE TRAVAIL

3.1 LA CELLULEEXISTANTE

La cellule existante a pour but d’usiner des piéces en matériaux composites de dimension

1500x1500x1500. Elle est équipée d’un outillage de positionnement de la piece amovible. Le

robot se situe dans une enceinte fermée et accessible par une porte a double batant.

3.2 LE POSITIONNEUR

La plateforme technologique de la VVendée a fait I’acquisition d’un positionneur Fanuc de type

compact-1500kg.

Comme son nom I’indique, ce matériel a la capacité d’embarquer une charge pouvant aller
jusqu’a 1500Kg. Ce périphérique destiné aux robots Fanuc est un axe supplémentaire déja
équipé d’un motoréducteur et de I’ensemble des dispositifs nécessaires a son raccordement au
controleur robot. Prét a étre intégré, ce positionneur peut manipuler de grandes piéces de travail

rapidement et avec précision.
Les applications pour lesquelles il est habituellement utilisé sont les suivantes :

v Soudage a I’arc

v Etanchéité, encollage

v Soudure par pOiI’ltS Axe Positionneur - 1500 kg. (Compact)

v Dépose de joints ~~/‘
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v Revétement
v Polissage, ébavurage

Il est équipé de deux prises a bancher aux cébles du contréleur robot et d’un compartiment a

piles pour la sauvegarde des valeurs codeurs

3.3 LERoBOT FANUC M7101Cc70

Le M-710iC70 a été congu pour manipuler des charges moyennes allant jusqu’a 70 kg. Grace

a un poignet fin, un bras compact et rigide, il bénéficie d’une bonne répétabilité (0.07 mm).
Il est particulierement utilisé pour :

v La manutention

v Le chargement / déchargement de machines-outils
v' Le service machines

v Le transfert de pieces

v L’assemblage

v Le moulage sous pression avec I'option IP67

v L’emballage alimentaire (option "Secondary Food" avec graisse alimentaire dans le
poignet et peinture epoxy)

v La découpe, le percage, 1’ébavurage, le polissage

v Lasoudure rrc de pieces lourdes et longues

4 DESCRIPTION DE L’ETUDE REALISEE ET DU TRAVAIL
EFFECTUE

4.1 CONCEPTION DU SUPPORT POSITIONNEUR

Afin de concevoir la structure sur lequel le positionneur sera fixe, j’ai utilisé le modeleur
volumique SolidWorks. Logiciel utilisé et disponible au lycée Kastler-Guitton. Ce Progiciel de

développement est une solution compléte pour réaliser les plans des maquettes numériques.
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4.1.1 Laforme du support du positionneur

Mon tuteur et moi-méme avons décidé que le béti serait assez compact afin qu’il puisse certes
rentrer dans la cellule, mais surtout que sa masse soit raisonnable. En effet, une masse trop
importante de la structure, serait un colit supplémentaire lors de 1’achat de matiére premiere, ce
qui ne serait pas forcement justifié au vu de la mission a remplir par la construction. Aussi,

apres de nombreux essais et échanges avec Mr David, j’ai modélisé la forme suivante :

—

Esquisse du Bati

4.1.2 La matiere de construction du bati

Pour que le bati soit le moins lourd possible et assez rigide, nous avons choisi de concevoir la
structure de tube acier mécanosoud¢. J’ai pour cela utilisé I’outil de conception mécanosoudé

de SolidWorks pour créer le modele ci-dessous :

Bdti mécanosoudé
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La structure obtenue sera en majorité réalisée avec des tubes carrés 100x100 d’une épaisseur
de 5.

4.1.3  Mise en place du positionneur

Pour que la nouvelle structure soit facilement adaptable a de futurs projets, nous avons décidé
de pouvoir faire pivoter le positionneur de telle maniere a ce que son axe soit tantdt horizontal,

tantot vertical.

Pour faire basculer le positionneur d’une situation a 1’autre, nous avons également déterminé
que le systéme serait manuel et que les différentes configurations permettraient d’obtenir une

condition repétable.

Pour cela, j’ai congu un plateau sur lequel viendra se fixer le positionneur. Ce plateau viendra
pivoter autour du centre de gravité du systéme ainsi obtenu. Cette rotation devrait ainsi étre
réalisable manuellement, sans 1’aide d’outil de levage. Le plateau aprés avoir atteint sa positon
sera fixé et maintenu en position par des vis fixées dans une plague de renfort soudée sur le
bati.

Plague de renfort
soudé sur le Bati

Bdti avec Plaque de renfort
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Axe de rotation plateau

Extrusionl of Plate

Plateau pivotant

La plaque de renfort et le plateau d’épaisseur respective 16 et 12 mm seront réalisés par découpe

laser.

4.1.4 Conception des points de fixation aux soles

Lorsque le nouvel ensemble sera mis en place a I’intérieur de la cellule, il devra étre totalement
stable et encré solidement sur le sol pour ne pas étre déplacé lors du fonctionnement du

positionneur. Cependant, la structure devra étre déplacable.

J’ai donc réalisé des pieds qui, aprés soudure sur le bati, seront suffisamment écartés pour qu’un
transpalette puisse déplacer I’ensemble. Les pieds sont aussi équipés d’un trou de passage de

maniére a pouvoir fixer ’assemblage.

Pied

Pied de Bdti

Base de pied

Trou pour fixation au sol
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Le pied sera réalisé en tble pliée puis assemblé par soudure avec sa base découpée au laser.

415 Assemblage Final du support positionneur

L’ensemble de ces €léments sera assemblé par la suite pour devenir le montage suivant :

Axe de rotation

Butée de positionnement

Support positionneur axe vertical

Support positionneur axe vertical avec positionneur Support positionneur axe horizontal avec positionneur
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4.2 ADAPTATION DU PLATEAU EXISTANT

Pour protéger le positionneur et faciliter le bridage des piéces et contre-pieces, il a été décidé
de conserver le plateau déja existant. Pour ’adapter a sa nouvelle implantation, nous avons

décidé de le percer et de venir le fixer via un ensemble d’entretoises et de vis.

Entretoise

Plateau

4.3 CREATION DE LA MISE EN PLAN

Apres avoir créé les maquettes numériques avec SolidWorks, j’ai effectué la mise en plan avec

1’aide de Mr David pour lancer la sous-traitance des pieces a réaliser.

Les entreprises retenues pour la réalisation des pieces sont : La Métallerie-Serrurerie Malidin

pour la structure Mécano-soudée et I’entreprise SOFMA pour les piéces a découper au laser.

4.4 INTEGRATION ET CABLAGE DU POSITIONNEUR DANS L’INSTALLATION

Le nouveau support n’étant pas encore réalisé, j’ai di fixer le positionneur Fanuc 1500Kg

Compact sur le bati qui sera remplace.

441 Cablage du positionneur

Le positionneur a été livré avec une carte « servo-amplifier » alpha et I’ensemble des cables

nécessaires a son intégration.
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Principe de cablage :

Positionneur Fanuc 1500Kg —
P
Connecteur pour commande,
codeur positionneur et frein
0 0 |
™\
D) (@ fy
R /0000
/ opo
W\ 0000 /o, T 5
Compartiment piles T —— — ’

Vers commande Servo-

amplificateu

Connecteur d’alimentation en
puissance électrique provenant
du Servo-amplificateur dédié.

Vers partie puissance Servo-
amplificateur.

4.4.2 Intégration du Servo-amplificateur Alpha.

Le Servo-amplificateur alpha est la partie « électronique » du périphérique positionneur. Aprés

son intégration dans le controleur robot R30iA, il sera I’interface entre la carte CPU du Robot

et le positionneur.

Implantation R30iA avant la mise en place du servo-amplificateur alpha :
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Emplacement du futur Servo-amplificateur

AN

Commutateur 3 modes :
Auto / T1 /T2

Bouton darrét
d'urgence

Carte panneau'

Unité ventilateur DC

Servo amplificateur 6 axes

Ventilateur

yag 0 e N i H
pat “ Y : EH Sectionneur
Ples Lirium M U N Al | s
(sauvegarde CPU) ——tj—__|!" o 4 ol
Bouton d'arrét = i g - W = : — Fond de panier
d'urgence Teach O B Ej i l
Pendant ] $ : ’
Il 1 1B
o 5 g ;
!'. E ot i’ | it »
L& m | iE =
i;- HU = g 7 l_!'_-_e-un.agigf:; A
. - / ‘c‘ rt \\ '
f Commutateur 'nzi :ﬂe Carte Alimentation  ynité d'arrét durgence
d'activation Ventilateur de  Slot optionne] Prncl (PSU) (Bloc Europe)
Teach Teach Pendant porte ey o
Pendant
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Le Servo-amplificateur Alpha 80 apres intégration au bai robot :

Le Servo-amplificateur est équipé d’un afficheur a
segments. Lorsqu’une anomalie se produit sur le
périphérique qu’il pilote, un code apparait sur
I’afficheur.

Le positionneur n’avait pas ¢été livré avec les
documentions J’ai donc appelé 1’assistance Fanuc
mais malheureusement elle n’a pas été en mesure de

me fournir la documentation de cablage.

Malgré des céables et des connecteurs assez bien
identifiés, il est aisé d’étre induit en erreur par le

nombre de connecteurs disponibles.

Cependant, aprés quelques recherches sur la
documentation du controleur R30IA et en
concertation avec Mr Fabrice Groflandre, j’ai pu

identifier I’ensemble des liaisons a effectuer.

La nouvelle carte électronique est totalement intégrée au contréleur robot, elle est mise sous

tension en méme temps que les autres modules de la baie.

Elle communique avec la carte principale (CPU) par I’intermédiaire d’une fibre optique ; ce qui

optimise les temps de transferts des informations

4.5 PROGRAMMATION POSITIONNEUR

La typologie physique est maintenant opeérationnelle; le servo-amplificateur se met bien sous
tension et le cycle d’initialisation s’effectue correctement lorsque le sectionneur est mis sur
« ON ». Mais le positionneur n’est pas reconnu par le logiciel du contréleur et aucune action

n’est possible sur le périphérique.
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45.1 Configuration Logiciel

Malgré plusieurs tentatives, la configuration du périphérique n’a pas €té possible. En effet,
contrairement aux indications du mode opératoire du contrdleur, les différents écrans sont

absents.

Aprés appel de I’assistance Fanuc, j’ai été informé qu’il fallait faire une mise a jour du

controleur et que certaines options devaient étre intégrées au contrdleur robot.

Pour cela j’ai effectué une sauvegarde dit : «all of above » que j’ai transmise par mail au
support Fanuc. Par retour de courriel, ce dernier m’a transmis un backup image du nouveau

logiciel

Apres avoir chargé le contrdleur avec la nouvelle image logiciel, j’ai pu accéder au menu de
configuration, mais toujours impossible de configurer le positionneur 1500kg compact. Seul la

configuration pour un axe supplémentaire en proposee.

J’ai da alors rappeler le support Fanuc, puis nous avons recommencé la méme procédure a

plusieurs reprises et pour finalement obtenir le bon logiciel (cet épisode a durée une semaine).

Le logiciel doit maintenant étre configuré lors d’un démarrage en « controlled Start ».
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Ce mode de fonctionnement du controleur permet de configurer I’ensemble des options

installées sur la baie robot. [ @ starting Robot Controller: Controlled Start - Co)
- —
| =
- 2410
- 1 M=-F10i Cs70 u]
- 2 1AxisPositionerCS1500 u]
|

—
|

Le positionneur apparait bien sur _://

I’écran du Teach Pendanten mode | — ||/ um

« contrO“ed Star » et Ia - [ TYPE 10ORD WO  AUTO MANLIAL

configuration est maintenant
possible.

Siant

l Hen
RESET SF'AC Item ENTEﬁ

Afin que le positionneur fonctionne correctement les paramétres suivants doivent étre
renseignés :

v Le Payload

v' Le frein gérant le positionneur

v' La FSSB (voie de communication) utilisant le servo-amplifieur.

v" Le numéro de I’axe

v Le numéro de I’amplificateur

v Le type d’amplificateur.

Apres avoir réalisé cette opération, il faut faire un démarrage a froid (Cold Start dans le menu
fonction) pour que les nouveaux parameétres soient pris en compte et par la méme, rendre le

nouveau périphérique opérationnel.

452 Mode d’utilisation du positionneur

Le positionneur est maintenant operationnel, il est pilotable par le biais du Teach Pendant.
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De nouvelles fonctionnalités sont d’ailleurs apparues dans les menus de programmation du

Robot.

On peut notamment constater que la touche « Groupe » est maintenant active et qu’elle permet
de choisir le groupe 1 ou 2, ou le groupe 1 correspond aux axes du robot et le groupe 2 a I’axe

du positionneur.

Pour faire bouger les axes manuellement, il faut choisir le groupe que 1’on souhaite manceuvrer,

puis utiliser les touches bleues du Teach Pendant pour commander les mouvements.

En mode programmation, il est possible de déplacer les groupes d’axes indépendamment les

uns des autres ou alors de fagon synchronisée.

PN8 LINE 1 T2 PAUSED G2 JOINT]

TIVATTOTIT

Instruction 3
=structi

Instruction 1 1 Tool Offset

1 Registers 2 LOCR PREG ) ]

2 1/0 road 3 MCNITCR/MON. END Instruction de gestion des
et /Fram

3 IF/SELECT . 4 Independent GP mouvements de groupes
tiple co .

4 WAIT 53 Simultanecus GF )
ram con , d’axes

5 JMP/LEL & String
RO

6 CALL 7 iRCalibration
ENDFOR

7 Miscellansous 8 -—next page——
Ext pag

8 —--next page——

Enfin, lors de la modification du logiciel par le support Fanuc, il a été ajouté 1’option

« coordinate motion ».

Cette fonction « Mouvements Coordonnés » permet au robot de suivre le mouvement du
positionneur qui maintient la piéce de travail. Le mouvement de 1’outil est contrdlé en fonction
de la piéce de travail située sur le positionneur. La vitesse relative définie dans le programme
est maintenue en fonction de la piece de travail et des angles de I’outil. Cette fonction est trés
utile pour I’application PROMOROB afin d’obtenir la meilleure qualité et une programmation

plus rapide.
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5 BILAN

5.1 DIFFICULTES RENCONTREES

La premiére difficulté a laquelle j’ai été confronté a été 1’approche pour concevoir la maquette
du support du positionneur. En effet, étant plutot issu d’une formation initiale d’automaticien,
j’avais peu de notion pour savoir comment appréhender, inventer et concevoir la piece. A cela,

s’est ajoutée la découverte du logiciel SolidWorks que je connaissais finalement assez peu.

La seconde difficulté a été lie a la réalisation des pieces de la maquette, puisque les entreprises
n’ont pas pu réaliser les piéces et les livrer au lycée Kastler pendant ma période de projet

tuteuré. Ces dernieres ont été livrées quelques semaines apres mon départ.

Enfin, le derniére obstacle concerne la remonté d’informations de la société Fanuc. J’ai eu des
difficultés a obtenir une bonne configuration logicielle du contrdleur robot, avec des délais de
réponses qui était assez longs, avec des interlocuteurs qui changeaient quasiment a chaque appel

téléphonique, m’obligeant a fournir les mémes explications.

5.2 CONCLUSION

Au terme de ce projet tuteuré, j’ai apprécié de mettre en pratiqgue des compétences

pluridisciplinaires, ce qui je trouve, refléte assez bien les métiers de la robotique.

Méme si je n’ai pas pu, par manque de temps, monter le support du positionneur dans la cellule,
je considére que cette expérience a éte positive. Car ce projet tuteuré m’a permis de mettre en
application, les notions de conceptions mécaniques que nous avons abordées durant cette année
de formation, mais également d’étudier et de mettre en ceuvre le fonctionnement d’un avec

plusieurs groupes d’axes sur un robot.

La partie « logiciel » du projet concernant I’initialisation du positionneur m’a aussi permis de
prendre conscience que, malgré les discours commerciaux ventant la simplicité de mise en

ceuvre des équipements, il en est tout autre dans la réalité.

Enfin, cette vision globale que m’a apportée cette expérience sera sans aucun doute un atout

dans mes futures expériences professionnelles.
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ANNEXES

ANNEXE | : MISE EN PLAN

Table de nomenclature
No. ARTICLE NUMERG DE PIECE
1 Pied_complel_version_finale| 4

2 Bati 1
3

Ploque de renfort 1

Echelle 5
R riece: Assemblage
TG: £0,5mm 1:8 3 z
Matiére: Acier $235
Qté :
1 Sous-ensemble: Positionneur Rekot Date d'impression: 25/02/2014

Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement
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Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement.

Table de nomenclature
i3 Nombre de
No. ARTICLE Nom de la piece DESCRIPTION {95
piéce
1 tole_pliee_pour_pied Pied du bati 1 4
2 Base_pied 1 4

TG: £0,5mm
Echelle S ¥
T assemblage_pied
> Matiére: Acier s235
Qté :
4 Sous-ensemble: Positionneur Robot Date d'impression: 04/02/2014
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236,2

o0 [

114,4

30
\J

Licence d'éducation SolidWorks

A titre éducatif uniquement.

&

16

(o
J)
TG x0,5mm
Echelle o A

1:2 riece: Base pied
= Matiére: tole $235 ép 16mm

Qté :
4 Sous-ensemble: Positionneur robot Date d'impression: 04/02/2014

Raynald Michaud

Projet Tuteuré - PFT85

Page A-4



Longueur de la tole dépliée: 321,4

104

TG: 20,5mm

Echelle i . N
5 | R tole_pliee_pour_pied
s Matiére: Acier $235 épaisseur 8
Qté :
Licence d'éducation SolidWorks 4 Sous-ensemble: Piéd complet version finaleDate d'impression: 04/02/2014
A titre éducatif uniquement
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Licence d'éducation SolidWorks
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1

g
e
b
N O
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o
3
e
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g &)
700
Echelle B 1
Piece : DATI
1:5
Matiére: Acier $235
Qté

Sous-ensemble: Positionneur Robot  Date d'impression: 31/01/2014
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toutes coupes permises

Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement.

Liste des piéces soudées

=
No. ARTICLE QTE | DESCRIPTION  [LONGUEUR|Coupe angle 1 vOUF’ezo”g'e
1 2 [rube came 100x 100x 5.0 900 45° 45°
2 2 |Tubecamé 100x 100 x 5.0 700 45° 45°
3 2 |Tube caré 20 x 80 x 4.0 577 30 60
| |Tube carré 100x 100 5.0 500 Coupe droite | Coupe droite
1 |Tubecaré 80 x 80 x 4.0 500 Coupe droite | Coupe droite
1 [Tube camé 100x 100x 5.0 40 22.5 225
1 |Tubecaré 100x 100x 5.0 700 Coupe droite 45
1 [Tube carré 100x 100x 6.0 657 45 22.5
1 |Tubecare 80x80% 40 521 55 35
1 |Tube caré 100x 100x 5.0 657 Coupe droite 22.5

Echelle

125

piece : Barti

Matiére: Acier $235

Qté

1

Sous-ensemble: Positionneur Robot

Date d'impression: 31/01/2014
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Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement

TG: £0,5mm

/

Echelle

1:5

Qté :

1

piece: Plaque de renfort

Matiére: Acier $235 épaisseur 16

Sous-ensemble: Bati positionneur

Date d'impression: 31/01/2014
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2,3

Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement

w
232 = 12
220
8 i
) H
o
S
TG: #0,5mm |
Echelle . she
g | e Plateau_positionneur
: : t6le Acier S 235 épaisseur 12mm
Qté :
1 Sous-ensemble: Positionneur Robot Date d'impression: 31/01/2014

Raynald Michaud
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ANNEXE Il : CAHIER DES CHARGES

o ¢ e
wiﬁcw%ggxu:s L ' u—+ /
B = UNIVERSITE DE NANTES La Ro ch‘e_s-m - _
RATRER KASTLER GUITTON
| Cahier des charges Projet Tuteuré LP Industrielles |
Nom du projet tuteuré : Positionneur FANUC
Organisme demandeur :
PFT 85
29 bd Guitton, BP779
85020 la Troche sur Yon Cédex
Référent (de I'organisme demandeur) :
Brice TARNAUD, animateur
Référent (IUT/LAK) :
Jean DAVID, enseignant
Etudiant(s) :
Raynald MICHAUD
BT - 29/11/13 - Cahier des charges PT 2014 RM p 12
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UNIVERSITE DE NANTES La Roche-sur-vyon

KASTLER GUITTON

< Contexte :

Dans le cadre de la finalisation du projet PROMOROB, la PFT85 a fait I'acquisition d’'un positionneur
associable & un robot (7°™ axe).

Ce positionneur doit étre mis en ceuvre au niveau de linstallation du robot M710iC au cours du
premier trimestre 2014.

Prestation attendue :

Création de la maquette numérique du support de positionneur
Lancement de la sous-traitance.

Adaptation d’un plateau sur la partie mobile du positionneur

Intégration et cablage du positionneur dans l'installation
Programmation

Clause de confidentialité (a joindre):

Houl LINON
Date et émargement : le 29 novembre 2013

Organisme deandskiie TECHNOLOGIQUE ILIT slb |& Roiehe sup v
Augomat es-gt Composites

1. 02 51 24 73 @5 - Fax 02 51 24 72 98
Etudiant( v.pft85.com - pft.vendee@ac-nantes.fr

— /7 / &i & NI
Q»— g
// Z_ ’Q
BT - 29/11/13 - Cahier des charges PT 2014 RM p2/2
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ANNEXE |11 : CONFIGURATION DU POSITIONNEUR :

APPENDICE B

B-82284FR-2/01

Raynald Michaud

B.8 CONFIGURATION DU POSITIONNEUR

Etapes
1. Mettre sous tension le contrdleur en appuyant sur les touches PREV et F.
Puis sélectionner 3, "Controlled start”.

2. Appuyer sur MENUS et sélectionner 9, MAINTENANCE.
3. Un écran similaire a celui ci-aprés apparait.

Setup Robot System Variables
Group  Robot Library /Option Ext Axs

1 R- 2000i/165F b

2 POSITIONER

[Type] ORD_NO  AUTO  MANUAL

Appuyer sur les touches flechées(haut, bas) et amener le curseur sur POSITIONER.

Appuyer ensuite sur F4, MANUAL.
4. Un écran similaire a celui ci-aprés apparait.

-- Hardware start axis setting - -
enter Hardware start axis (1..16)?

Default value = 1

Entrer le numéro d’axe et presser ENTER.

* 1’ axe qui,dans le systeme, est assigné au 1er axe de POSITIONER, est défini sur cet écran.
Par exemple: si le systeme a R-2000i et POSITIONER, le numéro d’axe de départ de POSITIONER

est 7 parce que R-2000i a 6 axes.
5. Un écran similaire a celui ci-aprés apparait.

-- Kinematics Type Setting - -
1:Known Kinematics
2:Unknown Kinematics
Select Kinematics Type?

default value = 1

Si les mesures des valeurs de correction entre les axes du positionneur sont connues de maniere

précise, 1’élément 1 doit étre sélectionné. Sinon 1'élément 2 doit étre sélectionné.

6. Un écran similaire & celui ci-apres apparait.
Le numéro de groupe est affiché a la place de "?” dans 1’écran suivant.
Le nombre d’axes est affiché a la place de "#” dans I’écran suivant.
La valeur initiale du nombre d’axe est 0.

-961-
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Raynald Michaud

B-82284FR-2/01

APPENDICE B

#*#%Group ? Total POSITIONER Axis=#
1.Display/Modify POSITIONER axis
2.Add POSITIONER axis

3.Delete POSITIONER axis

4.Exit

Select item?

Pour ajouter un axe positionneur, sélectionner 2, "Add POSITIONER axes”.

Puis commencer la procédure de configuration.

Pour effacer un axe positionneur, sélectionner 3, "Delete POSITIONER axes”.

L’ écran suivant est affiché.

POSITIONER Axis ? Was Deleted
Press ENTER to Continue.

(* L’ axe effacé est affiché a la place de "?” dans 1"écran ci-dessus.)

Apres cette configuration, configurer les valeurs selon les spécifications mécaniques.

7. Sélectionner la taille du moteur (Motor size).

##*#*POSITIONER Axis 1 Initialization****
33.ACb0.5 38.ACal2 43.ACal00
34.ACal 39.ACa22 44.ACal50

0. Next page.

Select Motor size?

8. Sélectionner le type de moteur (motor type).

MOTOR TYPE

1./2000 6.F/3000
2./3000 7.F2500
3.5/2000 8.1/3000

Select Moter Type?

9. Sélectionner le courant limite de I’amplificateur (Amplifier

CURRENT LIMIT FOR AMPLIFIER

1.2A 6. 60A
2.4A 7.80A
3.12A 8. 100A

Select Amplifier Current Limit?

-962-
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APPENDICE B B-82284FR-2/01

10.Configurer le numéro d’ amplificateur (amplifier number).

-~ Amplifier number Setting -

Enter Amplifier Number (1—-16)?

11.Configurer le type d’amplificateur (amplifier type).

-- Amplifier Type Setting -
Amplifier ? Type = #

Enter (1:Change, 2:No Change)?

* Le numéro de I’ amplificateur défini dans la procédure précédente est affiché a la place de " ?".
* Si 0 est affiché 4 1a place de "#”, cela indique que le type d’amplificateur n’est pas configuré.
Si "1: Change” est sélectionné dans 1'écran ci-dessus, 1’écran suivant est affiché.

Sélectionner un type d’amplificateur (amplifier type).

SELECT AMP TYPE
1. AO6B- 6100 series 6 axes amplifier

2. AO6B- 6093 Beta series (I'SSB)

12.Sélectionner le type d’axe (axis type).

Axis Type Setting -
1: Linear Axis

2: Rotary Axis

Select Axis Type?

Si I’axe fait des mouvements linéaires, sélectionner 1'élément 1.
Si I’axe fait des mouvements de rotations, sélectionner 1'élément 2.

13.Sélectionner la direction de 1’axe.

-~ Direction Setting -
1 +X 3:4Y S5:+Z
2:-X 4:-Y 6:-7
Select Direction?
Les directions dans 1’écran ci-dessus indiquent la direction des axes du systeme de coordonnées

World.
Les signes +/- doivent étre considérés pour cette configuration.

Exemple:
Systeme de coordonnées World

AZ

v

-963-
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B-82284FR-2/01 APPENDICE B

Axe linéaire

+ Direction of joint jog. (D

1 +Direction du déplacement manuel en articulaire.

Dans ce cas, la direction devra étre configurée a "+2".

+ Direction of joint jog. @

[l ~7

1 + Direction du déplacement manuel en articulaire.

Dans ce cas, la direction devra étre configurée a "+X".

14.Si vous configurez le type de cinématique a "Known Kinematics” dans la procédure 4., I’ écran
suivant apparait. Si la cinématique est "Unknown Kinematics”, cette procédure sera sautée.

Entrer 1a valeur de correction dans la direction X.

-- Offset Setting -

Enter Offset X (mm)?

Entrer 1a valeur de correction dans la direction Y.

, Enter Offset Y (mm)? I

Entrer 1a valeur de correction dans la direction Z.

, Enter Offset Z (mm)? |

-964-
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Pour le ler axe; la valeur de correction entre 1’ origine du repére world et du premier axe doit étre
configurée.

Pourle 2éme axe et les autres, 1a valeur de correction entre I’ origine de1"axe et celle de1"axe précedent
doit étre configurée.

Exemple:
@ The origin of (N- 1) th axis.
Z
"
Y |
250mm |
1
1
i
1
L. ~—
‘‘‘‘‘ e @ The origin of (N) th axis.
. X 300mm K
@ World coordinate frame
X
1 Systeme de coordonnées World 3 Lorigine du (IN) ieme axe.
2 L’origine du (N-1)iéme axe.

Dans ce cas, les valeurs de correction pour les (N) ieme axe sont configurées comme suit.

Offset X: 300mm
Offset Y: Omm
Offset Z: - 250mm

15.Configurer le rapport de réduction (Gear Ratio).

Pour un axe linéaire, entrer la distance de mouvement qui correspond a un tour d’axe du moteur.
(Unité: mm/rev)
L’écran suivant est affiché pour les axes linéaires.

-- Gear Ratio Setting - -
Enter Gear Ratio (mm/rev)?
Pour un axe de rotation, entrer le nombre de tours moteur qui correspond a un tour d’axe.

(Unité: motor_rev / axis-rev)
L’écran suivant est affiché pour les axes de rotation.

-~ Gear Ratio Setting - -
Enter Gear Ratio (mot- rev/axs- rev)?

16.Configurer la vitesse maximum pour les axes (maximum speed).
Un écran similaire a celui ci-apres apparait.

- Maximum Speed Setting - -
Suggested Speed = 150.000 (mm/sec)
(Calculated with Max Motor Speed)

Enter (1: Change, 2: No Change)?

Si vous changez la valeur suggérée, sélectionner 1, Change”.
L’écran suivant est affiché.

-963-
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Enter Max Speed (mm/sec)?

Entrer la vitesse maximum.
17.Configurer le signe du mouvement (motion sign).

MOTOR DIRERCTION
Ext_axs 1 Motion Sign = TRUE
Enter ( 1: TRUE, 2: FALSE)?

18.Configurer la limite supérieure de 1’ axe positionneur (UPPER LIMITS).
Entrer une unité en mm pour un axe linéaire, et en degré pour un axe de rotation.

UPPER LIMITS
Enter Upper Limit ( deg)?

AVERTISSEMENT

Déterminer la limite supérieure de 1”axe positionneur par 1 utilisateur.
Les régles suivantes doivent étre suivies:

<limite supérieure (upper limit)> - <limite inférieure (lower limit)> =longueur de I’axe positionneur

Par exemple: si la longueur de 1"axe POSITIONER est 100 mm, les limites supérieures doivent étre
définies ainsi:

<upper limit> = 50mm
<lower limit> = -50mm

19. 81D Configurer la limite inférieure de 1’axe positionneur (LOWER LIMITS).
Entrer une unité en mm pour un axe linéaire, et en degré pour un axe de rotation.

LOWER LIMITS

Enter Lower Limit (deg)?

20.Configurer les données de calibration (MASTER POSITION).

MASTER POSITION

Enter Master Position ( deg ) ?

21.Configurer la constante de temps d’accélération/décélération (ACC/ DEC TIME).

Configurer la valeur lorsque vous changez la constante de temps d’accélération/décélération du

premier axe.
Dans le cas d’un changement de celui ci, entrer "1”, ou pour utiliser la valeur recommandée, entrer
o

ACC/DEC TIME

Default acc_timel=256(ms)
Enter ( 1: Change, 2: No Change ) ?
22. Configurer la valeur lorsque vous changez la constante de temps d’accélération/décélération du
deuxieme axe.

-966-
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Dans le cas d’un changement de celui ci, entrer 1" ou pour utiliser la valeur recommandée, entrer
525

Default acc_time2=128(ms)
Enter ( 1: Change, 2: No Change ) ?
23.Configurer la valeur lorsque vous changez la valeur exponentielle de temps d'accélération/

décélération du premier axe. Dans le cas d'un changement de celui ci, entrer "1" ou pour utiliser la
valeur recommandée, entrer "2".

EXP_ACCEL TIME
Default exp_accel time =0(ms)
Enter (1: Change, 2: No Change)?

24.Configurer "Minumum Access Time". Cette valeur est utilisée quand le temps réel d'accélération/

décélération est plus petit que le temps spécifié. Dans le cas d'un changement de celui-ci, entrer "1”.
Sinon, entrer "2".

MIN_ACCEL TIME
Default min_accel time =384(ms)
Enter ( 1: Change, 2: No Change ) ?

25.Configurer le rapport d’inertie de toutes les charges d’inertie calculées dans 1’axe moteur.

Dans la configuration du rapport d’inertie, la valeur doit étre comprise entre 1< et <5.
Pour ne pas le configurer, entrer "0”.

Load Ratio is
Load Inertia ( Kg*em*s*2)
Motor Inertia (Kg*cm*s*2)

Enter Load ratio ? ( 0:None 1-+5: Valid)

26.Configurer le nombre de freins (0-4) utilisant 1'axe POSITIONER (positionneur).

BRAKE SETTING

Enter Brake Number (0—4)?

27.Sélectionner le type de contrdle de frein.
Pour un contrdle de frein valide, choisir "1: Enable” et entrer le temps de délai du contrdle de frein.
Pour un contrdle invalide, choisir "2: Disable”.

SERVO TIMEOUT
Servo Off is Enable
Enter (1: Enable 2: Disable)?

Select?

(En choisissant "1: Enable”)

Enter Servo Off Time ? (0.0—30.0 Sec)

-967-
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28.Revenir a 1’écran de 1’ étape 6.

##%% Group ? Total POSITIONER Axis = # ##¥#
1.Display/Modify POSITIONER Axis = #

2.Add POSITIONER axis

3.Delete POSITIONER axis

4.Exit

Select item ?

¢ Dans le cas de modification/affichage de la configuration de I'axe POSITIONER sélectionner "1.
Display/Modify Ext axis”.

» Lorsque la configuration de l'axe positionneur est faite, sélectionner "2" et continuer apres 1’étape
7 de ce texte.

¢ Dans la cas d’effacement d’un axe positionneur, sélectionner "3. Delete Ext axis”.
¢ En fin de configuration, sélectionner "4. EXIT-> 0.EXIT".

-968-
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