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I — Choix des robots

Il existe 6 types de robots : les polyarticulés, SCARA, Delta, pour la palettisation, le soudage a
l'arc et la peinture. Ainsi chaque robot doit avoir des caractéristiques liées a son utilisation.
Dans notre cas la taille de la zone d’action, la capacité de charge max et la fonction
électrovannes sont les critéres majeurs.

Les robots polyarticulés sont ce qui remplissent [’ensemble des criteres cités.

Le robot plaques : Série M-20iB/25 — Grande portée, posséde des électrovannes et capacité
de charge 25Kg (masse plaque 19629, masse ensemble 42659)

Le robot raccords: Série LR Mate 200-Type iD 7L — Grande portée, possede des
électrovannes et capacité de charge 7Kg (masse raccord 76g)

Le robot colle : Choix initial Série LR Mate 200-Type iD 4S mais finalement rayon trop faible
donc j’ai choisi le méme robot que pour les raccords soit le Série LR Mate 200-Type iD 7L

Il — Choix des préhenseurs

La ventouse qui déplace les plaques était déja fournie dans le sujet. De méme pour [’extrudeur qui
dépose la colle. En ce qui concerne la pince, nous étions libres de choisir la pince de notre choix,
cependant il y avait quand méme une pince proposée. C’est cette derniére que j ai choisi car je trouvais
qu elle avait une forme adaptée pour prendre des pieces cylindrique gréace a sa forme en « V » au niveau
de la partie en contact avec les raccords.

111 — Conception des palettes
1 — Dimensions

Pour la palette qui recoit les plaques nous avions les dimensions suivantes a respecter :
1200x1000mm. Connaissant longueur des raccords, j’ai adapté la hauteur de cette palette car
elle recevra également [’ensemble collé. J’ai choisi 150mm.

Jeu pour faire entrer les plaques : 2.5mm de chaque c6té.
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Pour la palette qui regoit les raccords j’ai choisi les dimensions suivantes : 406x322x125.
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2 — Fixations

La palette pour les plaques est fixée grace a 4 vis M20 qui traversent la palette et se vis dans la
table.

En ce qui concerne la palette pour les raccords, il y a 2 emplacements pour mettre des vis M12
qui se visent directement sur la table.

Et pour le montage, 1’idéale aurait été de mettre un systéme de brides avec des piges (2 brides
sur les cotés, MAP et 3 ou 4 piges pour faire 1’angle droit, MIP). Cependant 1’exercice n’étant
pas centré sur la modélisation de brides, j’ai juste mis 4 plaques en tdle pliées et fixées avec
une vis.
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IV — Positionnement des différents éléments
1 — Position palettes et montage

Sujet N°7

Position du montage | Position de la palette | Position de la palette Nombre de pieces
de raccords plaques par palette

X =-8000 X =-7890 X =-7910

Y = 5000 Y = 5385 Y = 6260 8

Z =1000 R=-30

R=-30

Disposition des g g g g

plaques B * * * *

Pour ma part, je n’ai pas eu a changer la position des palettes, cependant pour la deuxiéme palette de
raccords aucunes indications étaient données j’ai donc disposé la palette de facon logique.

2 — Position robots

Le robot plague doit étre assez proche du montage et de la palette des plaques. Mais, le robot raccord
doit étre le plus proche du montage et de sa palette car il n’est pas trés grand et doit utiliser [’ensemble
de sa zone d’action.

De plus [’ensemble doit pouvoir rentrer dans [’ancien atelier, ¢ est-a-dire 3 x 3metres.

B Handiing?RO - Serves License - Daily) - HendlingPRO3
Fie Edt Wiew Cel Bobot Teach TetRum Project Tooks Vindow Help
B g - 1 coun S B@
A DHBLSEOT L &L RiG

< > g
RAOBOGUDE  Favortes

8 Robot Controller] @ ZERO Prrrp— o GP: 1 - M-208/25 5-

Grdce a cette image, on peut voir l’espace occupé par notre configuration et surtout avoir une échelle
(un carré fait 1 x Imétre). On voit bien que j ai respecté cette consigne (si [’on tourne la configuration
a la verticale I’ensemble passe largement). Environ 2.5 x 2.6 métres
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V — Choix des UserFrames
Le robot plaque : 2 UserFrames
- pour la palette plaque
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Le robot raccords : 3 UserFrames
- pour la 1°"® palette raccord

S Hancing?RO - Sevr License - Dy - HandingF 303 - o x
Ble Gt Yew Cel Bobot Jach Tetfum Brjec Took Wndow Hep
QAW 47 & 6 P g & 1rcoun em B@
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-pour la 2°™ palette raccord

5% HandlingPRO - Server License - (Daily) - HandlingPRO3 - 6 X
Fle St View Cel Robot Texch TestRun Project Took Window Help

QAR 47 ¢ 0 4,8 ¢ & 1c0un =B
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BoRd o e v
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DEPOSE_PALETTE oo []®

Srow Reterence
7 nm o
@ z%0 @ RobotRelative.

196 947 mm
, CIEdturane

2ideg ImvenZAround.

-8 Tooknp

& U Userframes
® ur 0 (o Frace)
7 UF 1 (UFramet)
U7 UF. 2 (UFrame2)
7 UFrames
7 UF: & (UFrames)
2 ur: (UFrames)
7 UF: 6 (UFrames)
7 UF: 7 (UFrameT)
& uF. 8 remes)
7 UF. 9 (UFramed)

@@ Space Check

B 5~ Robot Contraters
Machines
Fodures
o rte
< Bt
 Brse2
ROBOGUDE _ Favortss
3 Robot Controller? {3 RETRAIT

51002 [C- 1-GP- 1-M208/25
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- pour le montage

5 Handing?RO -Server License - Doy} - HandiingPR03 - 8 x
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Le robot colle : 1 UserFrame
- pour le montage
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VI — Modification des UTools
Le robot plaque : Ventouses

Feature Prog Settings Feature Pos Dfits App/Ret
Feature Pos Offsets Collision Avoidance Calibration
Gereral Trace UTOOL  MoveTo Pats  Simulation

uTooL

[ oooojmm [AEdituTooL
[ ssrogmm | > Locaan

0.000|deg

| ok || cancel | | Appy | | Hep |

Le robot raccords : Pince

Feature Prog Settings Feature Pos Dfits App/Ret
Feature Pos Offsets Collision Avoidance Calibration
General Trace UTOOL  MoveTo Pats  Simulation

0.000{mm [~] Edit UTOOL

0.000{mm

Use Current Triad
200.000|mm Location

0.000|deg

0.000|deg

0.000|deg

| ok || cancel | | appy | | Hep |
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Cette pince était proposée par le sujet et je n’ai pas trouvé de pince plus adaptée donc je I’ai gardée.

Le robot colle : Extrudeur

% UT1 (Extrudeur), GP: 1 - LR Mate 200iD/7L, Robo... |

Feature Prog Settings Feature Pos Dfits App/Ret
Feature Pos Offsets Collision Avaidance Calibration
General Trace UTOOL  MoveTo Paris  Simulation

uTooL

x [ 7so00)mm A EdituTOOL

0.000|mm

Use Current Triad
243.000|mm Location

0.000|deg

-15.000|deg

0.000|deg

| 0K Hcance\ H Apply H Help |

VIl — Explication du travail d’optimisation du temps de cycle
1 - Robot colle

2B C:5- Robot Controller3
|_:_| ..... Programs

....... CERCLE1

....... CERCLEZ

....... CERCLE3

....... CERCLE4

Composé d’un programme « RETRAIT », « COLLE » et de 4 programmes « CERCLE ». Le programme
« COLLE » permet de lier I’ensemble des programmes du robot.

1/14
: FOR R[1]=l TO &
-é: CALL RETRAIT RETRAIT
3: por31-lll 1/11
4: waIT o1g2]=jij HE: vrRaME NUM=1
5: CALL CERCLEL 2: TUIOOL NUM=1
28 (L (A 3:J BP[1] 100% FINE
7: CALL CERCLE2 .
g: Do[3]=Bl i
9: CALL CERCLE4 -
10: CALL RETRAIT 6:
11: porz1=li 7
12: ENDFOR R
1151 :
[End] 10:
[End]
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Programme COLLE :

ligne 1 : Boucle de 1 a 8 pour répéter 8 fois le programme « COLLE », sans cette boucle le
programme se lance qu 'une seule fois.

ligne 2 : Appelle le programme « RETRAIT » pour mettre le robot en position initiale pour le début.
ligne 4 : Attend le message du robot plaque pour lancer son cycle de colle.

ligne 8 : Envois le message pour le robot raccords pour lancer son cycle de dépose des raccords

Les cercles ont été genéré grdace a l'option « Features » en cliquant sur la plaque dans [’onglet
« Parts ». J'y est ajouté un point d’entrée et de sortie située a 25mm. Comme indiqué dans le sujet j’ai
mis un espace de 3mm entre la plaque et la buse en ajoutant un Offset.

En ce qui concerne [’orientation de la pince j’ai decidé qu’elle devait forcement venir avec une
orientation verticale pour avoir une bonne prise. Cela se justifie par la forme en « V » de la surface de
prise de la pince.

¥ HandlingPRO - Server License - (Daily) - HandlingPRO3 - -] x
File Edt View Ceil Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

QAW+ 3 @ » 0 g &-1coup = B@

frlat-m-BE-[Fle->» - 112000253074 ki

93 LAw_A260.7502-¥795
93 LR_2290-7903-Y7951
A Wortars
= Gl Proses
- B 20280814 75157
i B 20230804 174326
o B 2023084 175643
o B 2230611
o B 20230814 231205
w-B 220814282507
=0 2230618 135233
&G Tasts
/ ZERO on Robot Controtert
/" RETRATT on Rotet Controter2
N/ RETRAIT on Rbot Cantrolerd
S @ TP Traces
<

ROBOGUDE  Favortes
3 Robot Controller2 {3 RETRAIT < No robat errors > E3100% C: 2-GP: 1- LR Mate 200D/71

2 — Robot raccords

=l [ C:4-Robot Controller2
|_:_| ..... Programs

....... &0 DEPOSE

....... PALSE_ZMIN
....... &0 PRISE

....... RETRAIT
------- TRANSFERT

Composé d’un programme « PRISE », « DEPOSE », « RETRAIT », « TRANSFERT », « PRISE_2 » et
« PAUSE_2MIN ». Le programme « TRANSFERT » permet de lier [’ensemble des programmes du
robot.
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TRANSFERT TRANSFERT

1/44 21744
BE: rR[1]-LPOS-LEOS 20: PR[3,2]=R[1]*85
2: PR[2]=LPOS-LPOS BER: rmi2,2]=R[1]*E5
3: PR[3]=LPOS-LPOS 22: PR[3,1]=R[2]*%&5
4: PR[4]=LPOS-LPO5 23: PR[4,1]=R[2]*%85
5: PR[1,3]=150 24: IF R[5]=0,CLLL PRISE
§: PR[3,3]=150 25: IF R[5]=1,CALL PRISE 2
7: R[4]=0 26: CALL DEPOSE
g: R[6]=0 27: R[4]=R[4]+1
9: CALL RETRAIT 28: ENDFOR
10: 29: ENDFOR
11: FOR R[5]=0 TO 1 30: CALL RETRAIT
12: FOR R[3]=1 TO 5 31: PR[1,1]=R[3]*84
13: por11-l 32: PR[2,1]=R[3]*84
14: WAIT DI[3]= 33: R[6]=R[6]+R[4]
15: WAIT  1.20(sec) 34: IF R[6]=24,CALL PAUSE 2MIN
16: FOR R[1]=0 TO 1 35: R[4]=0
17: FOR R[2]=0 TO 1 36: Dol
18: FPR[1,2]=R[4]*84 37: WAIT .50{s=c)
19: FPR[2,2]=R[4]*&4 33:  porl1]=lEg
20: PR[3,2]=R[1]*85 359: ENDEOR
TRANSFERT
44744

25: IF R[5]=1,CALL PRISE 2
26: CLALL DEPOSE

27: R[4]=R[4]+1

25: ENDFOR

29: ENDFOR

30: CALL RETRAIT

31: PR[1,1]=R[3]*34
32: PR[2,1]=R[3]*34 PAUSE 2MIN

33: R[6]=R[&]+R[4] 1/11
34: IF R[6]=24,CALL PRUSE ZMIN BE: vrrRaME NUM=0
35: R[4]=0 2: UTOOL NUM=1
36: DO[1]=-l 3: //J P[1] 100% FINE
37: WAIT .50 (3ec) 4:J BP[2] 100% FINE
3: Do[1]-liEH 5: WAIT 120.00({sec)
39: ENDFOR &:
40: PR[1]=LPOS-LFOS 7
41: PR[2]=LPOS-LFOS g
42: PR[1,3]=150 o
43: ENDFOR 10:
[End] [End]

Programme « TRANSFERT » :

lignes 1-4 : Initialisation des Offsets.

ligne 5 : Offset constant de 150mm pour le point d’approche du programme « DEPOSE ».

ligne 6 : Offset constant de 150mm pour le point d’approche du programme « PRISE ».

lignes 7-8 : Variable utilisé pour un « boucle ».

ligne 9 : Appelle le programme « RETRAIT » pour mettre le robot en position initiale pour le début.
ligne 11 : Boucle utilisée pour changer de palette de raccords.

ligne 12 : Premiére boucle pour répéter 5 fois la prise des raccords sur la ligne de 4 raccords.

ligne 14 : Attend le message du robot colle pour lancer son cycle de transfert.

ligne 15 : Attend 1.20sec pour qu’il n’y ait pas de collision avec le robot colle.

lignes 16-17 : Boucles pour réaliser le décalage au niveau de la plaque de montage.

lignes 18-23 : Modifications des Offsets selon le décalage nécessaire. PR[2] pour décalage « PRISE »
et PR[4] pour décalage « DEPOSE ».

lignes 24-25 : Permet de sélectionner la palette de raccords. R[5] change quand la premiére palette
est vide, fin de la premiére boucle.

ligne 27 : Variable prend +1 pour pouvoir effectuer un décalage sur la palette raccords. Prendre les
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raccords en ligne.

lignes 31-32 : Décalage pour le programme « PRISE ». Prend la ligne des raccords suivants.
ligne 33 : Permet de compter le nombre de raccords posé, R[6] compte les raccords 4 par 4.

ligne 34 : Si la variable R[6] est égale a 24 raccords alors ¢a lance le programme pause de 2min.
ligne 35 : Variable remise & 0 pour revenir au début de la ligne des raccords suivants.
ligne 36 : Envois le message pour le robot plaque pour reprendre son cycle (prendre la plaque sur le

montage).

ligne 37 : Sans délais entre un DO=on et un DO=off le robot ne regoit pas [’'information.
lignes 40-41 : Permet de remettre a 0 les PR[1] et PR[2] pour le changement de palette de raccords.
ligne 42 : Offset constant de 150mm pour le point d’approche du programme « DEPOSE ».

Programmes « PRISE » et « DEPOSE » :

14, Simulation Program Editor - Robot Controller? - PRISE

E. @m =

I N

1, Simulation Program Editer - Robot Controller2 - DEPOSE

ol . = =

Representato () joint  World @ User

conric [N][G][T] [0] [0] [0
Y[ z20mm 2z

D[ 0.000] deg R[ -180.000] ceg

uT: [} UF: |4
X[ 35,000 mm 9000 mm

WETLL

P2l

Record ~ Touchup | Movelo Forward Backward | Inst None Mone  Path Record  Touchup | Movelo Forward Backward |  Inst " Neme T Mene T Path
R = AR T4 r_f' Q}qummcn:m‘hﬁ \,IﬂF‘RISE ,‘ o e r_p Q‘ERobolcontroHeﬂ V|§DEPDSE
B 1 moveTo-Pickup [ v moveTo-Drop { [ IITaaIt]
[T - Palette_raccoras : raccord} v R & R 1-UT: 1 (Pince)
LUTTNY ¥ GP:1-UT:1 (Pince) v ™ 0
gl 2z ~ P[] §0i'f. FINE ~v (MACC) ~ = ~ P[] "f. FINE v (noACC)
OFFSETPR vl 1)1 OFFSETPR ~ [1
Growp | GF LR Mate 2000/7L Growp | GP: 1 - LR Mate 200iDI7L

Representatio (7) yoim  world @) User

ut: |4 UF:|2

conrie [NI[U][T] [0 [0] [0]

x[ 19sot|mm  v[ " s180]mm

z[ 3<u00|mm

w[ -180000des  P[ 0.000|deg

R[_-150.000] deg

MoveTo | @ raccord

~)

% MoveTo (@ raccord v
On (|1 Palette_raccords : raccorefy hd }] on ([ Montage de collage :raccord]
with ([ ¥ GP 1-UT 1 (Pince) v with ([ ¥ &P1-UT:1 (Pince)

L v P21 | 4000 mmisec FNE v (oACC) v
OFFSETPR v | 21
< [ oooojmm v 0000/mm z [ 0.000|mm
w [ oo00jdeg P 0.000/deg R [ 0.000|deg
g] 4 Pickup | [ @ raccora.
From (| 1+ Palette_raccoras  raccordty
With (| ¥ GP:1-UT-1 (Pince)
&l s van [ 2000 mmisec [FNE (0ACC) ~
OFFSETPR vit 11
Growp GP: 1 - LR Mate 2000/7L
Representato () yoint  World @ User
ut: [ ue: § conric [N][G][T], [o] [0 [0]
X[ 3s000lmm Y[ 28200mm  Z[  9.000/mm
w[ -150000/deg  P[ oo00jdeg  R[ -180.000]deg

L ~ P[] mmi:ec FINE ~ (MO ACC)  ~
OFFSETPR  w [El]
x [ oooo)mm v [ oosgmm z [ o.ooo/mm
w [ 0o0q/des P [ 0000deg R [ 0.000]deq
) 4 Drop( | @ raccord v
v From ([ ¥ GP1-UT 1 (Pince) <]
s }] On ([ £ Montagedecollage : raccardl <))
s (L o|pray [ 2000 mmisec [FE (I0ACC) v

Grouw  GP: 1 - LR Mate 200D/7L

OFFSETPR

Representatio (7) yoim  world @) User

uT: |4 UF:|2

conrie [N][U][T] [0 [0] [0]

x[ 19sot|mm  v[ " s180]mm

z[ 3<u00|mm

w[ -180000des  P[ 0.000|deg

R[_-150.000] deg
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Programmes « PRISE 2 »

-

IEY

Record

=
N Y !r G‘ERnbutCnn(ruHaﬁ

R Simulation Program Editor - Robot Controller2 - PRISE_2

2 o

Inst

¢ .

MoveTo

Forward Backward

Touchup

.
Nene Nene Path

==

o |§ PRISE_2

-

UM CRBNY @ raccord

(000 ¢ Palette_raccords :raccord(]

POl ¢ GP:1-UT: 1 (Pince)

N

OFFSET,PR v []

Group  GF: 1 - LR Mate 2000/7L
Representatio () Joint ) World @ User
ut: |4 UF: 3 CONFIG | N El EE

X[ asges|mm  ¥[  zs200lmm  z[  g997|mm

W[ -1sooee|des  P[ oooudes  R[ -180.000|deg
3 MoveTo | @ raccard <
on (|1 Palette_raccords1 - raccordy ~

with ([ ¥ GF:1-UT:1 (Fince)

vy

IRl T % FNE v (0ACC) v
OFFSETPR v []

% [ osogjmm v [ vooglmm z [ o.000|mm

w [ 0000jdeg P [ 0.000/deg R [ 0.000|deg

4 Pickup{ | @ raccord

b

From (|1 Palstis_raccords1:raccordl]

“|

with (| ¥ GP 1-UT1 (Pince)

ap

: (L ~|P[3] | 2000/ mmisec | FINE v (noACC) v

OFFSET,PR ~ []

Grow  GP 1 - LR Mate 200iD/7L

Representatio () Joint World @ User

vl ur: 3 CONFIG [N El E El

x[ 34008lmm  v[ zse00lmm  z[ eserjmm

w[ -120000[deg  P[ 0000[deg  R[ -120.000|deg

&

3 — Robot plaque

F C:1- Robot Controllert

= Programs
....... & DEPOSE

Composé d’un programme « PRISE », « DEPOSE », « PRISE_MONTAGE », « DEPOSE_PALETTE »,
Le programme « TRANSFERT » permet de lier I’ensemble des

programmes du robot. De plus, en lancant ce programme cela permettra gérer le lancement
automatique des aux robots.

« RETRAIT » et « TRANSFERT ».
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TRANSFERT

BE: -cR[1]-LPOS-LEOS
2: FPR[2]=LPO5-LPOS
3: PR[3]=LPO5-LPOS
4: PR[4]=LPO5-LPOS
5: FPR[1,3]=150
§: FPR[2,3]=150
7: ER[4,1]={-300)
g: FPR[4,3]=300
EH
10: FOR R[1]=0 TO 1
11: FOR R[2]=0 TO 3
12: porz]1=j
13: PR[1,1]=R[2]*285
14: PR[3,1]=R[2]*285
15: PR[1,2]=R[1]*{-330)
16: PR[3,2]=R[1]*{-330)
17: CALL PRISE
18: CALL DEPOSE
19: Dpor2]1-jll
20: WAIT .50 (3ec)

Programme « TRANSFERT » :

lignes 1-4 : Initialisation des Offsets.

1r27

O .
g

=
10z
11:
12z
13:
1l4:
15:
léa:
17:
18z
5=
20z
21:
22z
23:
24z
25:
26:
[End]

TRANSFERT

27/27
ER[4,3]=300

FOR R[1]=0 TO
FOR R[2]=0 TO
porz]-Jl
BR[1,1]=R[2]*285
BR[3,1]=R[2]*285
BR[1,2]=R[1]*{-330}
BR[3,2]=R[1]*{-330}
CALL PRISE

CALL DEPOSE
po[2]={l

WAIT  .50({sec)
por2]-Jl

WAIT DI[1]1-HH

CALL PRISE_MONTAGE
CALL DEPOSE_PALETTE
ENDFOR

ENDFOR

1
=5

ligne 5 : Offset constant de 150mm pour le point d’approche du programme « DEPOSE_PALETTE ».
ligne 6 : Offset constant de 150mm pour le point d’approche du programme « DEPOSE ».
lignes 7-8 : Offset constant de -300mm (x) et 300m (z) pour le point de retrait du robot apres avoir

posé la plague sur le montage.

ligne 10 : Boucle pour faire le décalage d’une ligne au niveau de la palette plaque.

ligne 11 : Boucle pour faire le décalage des différentes plaques alignées sur une ligne de 4 plaques.
lignes 13-16 : Modifications des Offsets selon le décalage nécessaire. PR[1] et PR[3] pour décalage
« PRISE » et pour décalage « DEPOSE_PALETTE ».
ligne 19 : Envois le message pour le robot colle de lancer son cycle.

ligne 20 : Sans délais entre un DO=on et un DO=off le robot ne regoit pas [’'information.

ligne 22 : Attend le message du robot raccords pour reprendre son cycle de transfert.

ligne 23 : Appelle le programme « PRISE_MONTAGE » pour prendre la plaque sur le montage.
ligne 24 : Appelle le programme « DEPOSE_PALETTE » pour déposer la plaque sur la palette.
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15, Simulation Program Editor - Robot Controller! - PRISE

.")

= Wi
Record ~ Touchup | MoveTo

o ¥

Representatio () Joint . world @ User

Forward Backward | Inst None
o+ a ‘E Robot Gontrollert v|§ PRISE
=+ Palette : Plaquel’ -
¥ GP:1-UT:1 (Ventouses) -
%|FE o (MoACC)
ofFseTPR |1 1]
Group  GP:1- M-208/25 v

Representatio () Joint - world @ User

un[imHue i conrig [N [0 [9] 9]
X[ 725e7|mm  v[ s20.000(mm  z[ 30.000/mm
w[ 1s0000|deg  P[  0000)deg R[  84016|deg
3 MoveTo ( @ Plaque <1
on ([ Palette - Plague] ]
with ([ ¥ GP1-UT: 1 (Ventouses) <
5 v P v (0ACC) v
OFFSETFR
x [ eooq)mm v [ 0000)mm z [ 0.000]mm
w [ nooodes P [ oooojdes R [ oooo]dea
4 Pickup ( | @ Plaque <l
From ([ 14 Palette: Plaquel] Bl
with ([ % GP1-UT 1 (Ventouses) <)
5 |L ~|PL3] ~ (MOACC)  ~
OFFSETPR ~i
Growp | GP: 1 - M-20i8/25 v

ur:[iur i conmig [N o] (ol ol
X[ 725e7|mm  v[ s20.000(mm  z[ 30.000/mm
w[ 1s0000|deg  P[  0000)deg R[  84016|deg
15, Simulation Program Editor - Robot Controller] - PRISE_PALETTE
e . = 8 .3 .
Record  Touchup | MoveTo Forward Backward | Inst None None Path
P — A4 o Q‘ERobolContheﬂ V|§PR\SE_PALEWE

MoveTo-Pickup [ _JISECTT

Group  GP: 1 - M-208/25

Representatie (O) yoint  world @ User

UT: 4 S UF: |2 CONFIG | N

L

x[ ssagazjmm  v[ semgmm  Z

0.000mm

w[ 1eoooo|des  P[ 0000|deg

R[ -125.98¢]deg

* Montage de collage ~
# GP:1-UT:1 (Ventouses) ~
=i vl [ so|w|me o (0ACC)
OFFSETPR ~|r
Growp | GP: 1 - 208725 <
Representatie (O) yoint  world @ User
ur: [T ur [T conrig [N Lol ol ol
x[ ss2ge7lmm  v[ se7igmm  z[  oooo/mm
w[ 1soooo|des  P[ oooojdes R -125.984|deg
£ MoveTo | @ Plaque ~|y
on ([ Montage decallage ~h
with ([ £ GP 1-UT: 1 (Ventouses) <1y
i v P2 % FNE (0ACC)  ~
(o OFFSET)
x [ woogmm v [ wooojmm z [ 0.000/mm
w [ oo0qjdes P [ 0000deg R [ 0.000deg
4 Pickup { | @ Plaque <)
me(" ¢ Montage de collage v‘,
with ([ % GP:1-UT: 1 (Ventouses) ~|y
5 v (0ACC)  ~

1 simulation Program Editor - Robot Contraller] - DEPOSE

B A5

Record  Touchup

MoveTo '| Forward Backward | Inst

=]

- - ¥
None None Path

£ Q | [ RebotControlier!

o |§ DEPOSE -

%[0 vl swlme  ~ (noACC)

OFFSETPR vt

Growp | GP:1-I-20i8/25

Representatio () Jaimt  warld @ User

ut: [ ur: 20 conFiG [N

El WMoveTo (@ Plague

On ([ Montage de collage

With ([ ¥ GP:1-UT: 1 (Ventouses)

0 v P2

(No OFFSET) ~

- (neacc) v

&

rop ([ @ Plague

From ([ % GP1-UT:1 (Ventouses)

gn(‘— ¢ Montage decollage

sl lea [ sowme  © (no ACC)

OFFSETPR vl

Group @R 1 - l-20i8/25

Representatio () Joint  World @) User

ut: [ uF: 20 CONFIG [N

2

[0 oleia [ so]w e

OFFSETPR vl

Growp | GP: 1 - 1-20i8/25

Representatio () Joint ' World @ User

ut: [ ur: 20 conFie N

a Simulation Program Editor - Robot Controller] - DEPOSE_PALETTE

5> & = -‘

L
None None Path

i o
Record  Touchup ‘ MoveTo ‘ Forward Backward | Inst
3 o a|g Robot Contraller]

P ‘

- |§ DEPOSE_PALETTE .,

: @ Flaque
# GP:1-UT:1 (Ventouses) v
i Paletie : Plaquel] -
~ (N0ACC) v
OFFSETPR
Group  GP: 1 - M-208/25 ~ r
Representatio (O Joint World @) User
(AT CONFIG [N [0].[0].[0]
*[ 72507 mm  v[ ss0.000/mm  Z[  30.000|mm
w[ 1eoo0laeg  P[ oooojdeg R se0tg|aeg
Y MoveTo (@ Plaque “y
on (1 Palstte : Plaguel] ~|
with ([ % GP1-UT 1 (Ventouses) <
L vleia [ 4000 mmsec FnE (I0ACC)
ofFseTPR v [ 71
x [ oooolmm v [ oe0gjmm z [ 0.000/mm
w [ oooojdes P [ o0oo0jdes R [ 0.000|deg
4 Drop( | @ Plaque ~]y
From ([ ¥ @P:1-UT:1 (Ventouses) ~]
on ([ Palette :Plaquel] |
8L~ P[3 - (noACC)
OFFSETPR
Group | GP. 1 - M-208/25 v
Representatio (7) yoint () World @ User
ur:[iT e[l conris [N [o].[0] [0
*[ 72507 mm V[ g20.000/mm  Z[ 20.000|mm
w[ 1e0000/deg  P[ 0.000[deg  R[  24016|deg
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VIl — Temps de cycle obtenu et vidéo

Temps de cycle complet avec les 2min de pause : 6min 54s.

Soit 4min 54s pour 8 plaques et 32 raccords ; donc environ 36,75s par plaque.
Vidéo disponible dans le dossier, ainsi qu’un rendu 3D de [’ensemble.

IX — Problémes rencontrés

Je n’ai pas rencontré beaucoup de problémes mais j’en soulignerai certains comme la trajectoire pour
la colle qui malheureusement nous a obligé de réimporter nos plaques en High Quality. 1l y avait un
manque de clarté pour certaines consignes du sujet :

- On fait quoi quand notre palette raccords est vide ?
- Comment on fait les cercles ? (J’ai passé beaucoup de temps a chercher comment faire)
- A quoi servaient les données du moment d’inertie et centre de gravité ?

Sinon pour ma part cela s’est bien passé. Mais ce n’était pas le cas de tous, j’ai passé beaucoup de mon
temps a expliquer et aider des personnes en difficultés qui n’ont pas acquis les compétences lors des
bureaux d’étude. Plusieurs cours de BE robotique ont été supprimé suite a la greve, ce qui peut
expliquer ces difficultés chez certaines personnes.

ROBOGUIDE n’est pas un logiciel facile a prendre en main d’autant plus pour des personnes qui n’ont
Jjamais codé en python ou d’autres langages.

Il y un détaille que je n’ai pas réussi a faire ; I’animation qui prend la plaque et les raccords avec la
ventouse pour ensuite les déposer sur la palette des plaques.
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