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DOSSIER MACHINE

DOSSIER PEDAGOGIQUE

Utilisation Robot Niveau 1

Sujet
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) Activite tlisation

1 PRESENTATION DU SUJET

Cette activité pédagogique a pour but de vérifier la compréhension des sujets de base rencontrés sur les installations
robotisées. Cette activité traite plus particulierement des déplacements manuels et I'utilisation du Smart pad robot. L’activité
est transposable sur d’autres cellules équipées d’'un robot KUKA.

Au préalable, I'éléve doit avoir suivi une formation sur le sujet et avoir acces a I'ensemble de la documentation technique.
Les thémes suivants seront interrogés ou testés :

e Lasécurité

e Ladescription du robot

e L'interface du pupitre

e Les positions singuliéres

e Les reperes cartésiens

e Les déplacements manuels en Axe par Axe puis cartésien

2 SECURITE

Une installation robotisée est une machine qui peut étre dangereuse. Les dispositifs mis en place pour travailler en sécurité
sont a connaitre.

On voit ici la vue de la machine de conditionnement RO20. Tous les dispositifs de sécurité ne sont pas forcément visibles
mais ceux qui sont visible sont a identifier.
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) ACtiVitfolétgtisrﬁf,iggudﬁ

Question : décrire dans le tableau, les dispositifs de sécurité visibles sur la vue précédente.

N° Description Arréts Protection
d’'Urgence Opérateur
O O

ol N o g & wl N e
O O g g o g O
O O gy g O 0 O

Question : En mode T1 'ouverture des portes agissent-elles sur le robot ?

Question : En mode T1 que provoque le relachement ou I'enfoncement complet d’'un homme mort du « Smartpad » robot
en cours de déplacement

- Une coupure immédiate des énergies du robot U

- L’arrét du robot sur la trajectoire programmée suivi d’'un blocage des freins robot et une coupure de puissance
moteur O

Question : Que provoque le déclenchement d’'un arrét d’'urgence sur un robot en mouvement
- Une coupure immédiate des énergies du robot. Il s'arréte O

- L’arrét du robot sur la trajectoire programmée suivi d’un blocage des freins robot et une coupure de puissance
moteur U

Question : Quelle est la vitesse maximale que peut atteindre le robot & 100% de vitesse en mode manuel T1 que ce soit
en exécution de programme ou en déplacement manuel par les touches (+/-) ou par la souris 6D

- 250cm/s 0
- 250 mm/s O
- 25mm/s O
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Activité utilisation du

DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) robot niveay 1

Dans la vue de dessous du schéma suivant :

Question : Que représente la zone de sécurité matérialisée au sol autour de l'ilot robotisé ?

~““““““‘\

Question : Quel est le réle du ruban collé au sol autour de la cellule robotisée ?

Question : De quelle fagon doit-on tenir compte de cette zone de sécurité et quelle est la posture a tenir vis-a-vis de celle-
ci?

Question : Est-il conseillé quand on travaille sur un robot, d’étre seul dans l'atelier ?
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Activité utilisation du

DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) robot niveay 1

3 DESCRIPTION ROBOT

Axes / poignet/ butées/ faisceau/préhenseur ou outil
Question : Relier I'identification des axes sur les axes du robot
Question : Entourer et relier les pinces a son appellation

Question : Entourer et relier les ventouses a son appellation

Ventouses

Axe 6

Pinces

Axe 5

Axe 4

Axe 3

Axe 2

Axel

4 REPERES CARTESIENS

Deux repéres cartésiens de référence utilisés sur le robot. De ces repéres, d’autres sont définis pour travailler efficacement
sur cette cellule robotisée. Les repéres de base sont le repére « World (Base 0) » et le repére « Flange (Outil 0) ».

Question : Positionner le repére « World » et « Flange » sur la vue suivante
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Activité utilisation du

DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) robot niveay 1

Question : Positionner le repére de chaque base a des endroits appropriés sur les vues suivantes. Plusieurs positions sont
satisfaisantes.

Liste des bases de la cellule
Base convoyeur produits
Base bac échantillon

Base robot

Base Convoyeur contenants

B A

TR TR | DL
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Activité utilisation du

DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) robot niveay 1

Question : Positionner les repéeres outils a des endroits appropriés sur la vue suivante. Plusieurs positions sont
satisfaisantes.

Liste des repéres outils du préhenseur
Outil ventouse
Outil Pince
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes)

Activité utilisation du
robot niveau 1

5 INTERFACE « SMARTPAD »

Question : Positionner les différents éléments sur les vues des « Smartpad » suivants.

U L’Arrét d’'urgence du Smartpad
[ Touches de déplacement (+/-)

1 Touches de pilotage manuel des actionneurs du
préhenseur.

Question : sur cette copie d’écran, essayez de relever ou
d’indiquer les informations suivantes :

- les asservissements et axes robot sont-ils sous

puissance ? Oui ]
Non ]
- Indiquer le moyen d’appel du menu principal O

- Relever le mode de marche qui est sélectionné : ...T1
- Indiquer la vitesse sélectionnée en manuel : ......... 10%

- Relier par un trait la zone qui permet d’acquitter les
défauts et messages ]

- indiquer ou est le menu de paramétre de déplacement
avec la souris 6D O

- indiquer ou est le menu de paramétres de déplacements
avec les touches (+/-) ]

- indiquer la zone de pilotage manuel des actionneurs du
préhenseur ]

0 Touches Homme Mort

[ La souris 6D

©) = BRBE - 4 e e -

X @ 02:27:00 26/07/2021 LOS 120 [ “
- L'utilisateur enregistré est passé de Administrateur 3 Opérafjeur. l OK J jatto
m Filtre: Utiisateur
p— Nom | Commentaire
& \WINDOWS-SSPSQ3F (KRC:\)
|| Mada
...... /R
- ’J Program S
| |
@ b=|_J Mada
L= )
|| System
E — ._.__J' Program .
] L™
"""" Lt tEn
rn] B cel HANDLER on ext(
— { T
)
...... /}I STEU
- ARCHIVE:
/A (AROANE)
—
4
—
4 it [3
1 Objet(s) marqué(s) |0 Octets |
Sélection Dupliquer Archiver Effacer Ouvrir
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) ACtiVitfolﬂ,tgtisrﬁf,iggudﬁ

6 LESLIMITES

- Limites d’axe Soft /Hard. Les robots ont sur la majorité de leurs axes des butées mécaniques qui limitent le robot.

Question : Cocher les axes avec des limites mécaniques

N° d’axe Butée
mécaniques
ou limite
mécanique

o|a|slwN| -
ooigigjo|iQ

7 POINTS SINGULIERS

Question : Bien que le robot gére aujourd’hui en manuel certaines situations de singularité, pouvez-vous relever les robots
positionnés sur un point de singularité.

N° de vue | Sur point
singulier

SIES AN
oigigQio

Question 7.2 : En exécution programme, si le robot exécute un linéaire qui passe par un point singulier quel est le risque ?
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) ACtiVitfoﬂtgtiSrﬁf,iggudﬁ

Question : En exécution manuelle, si le robot exécute un linéaire qui passe par un point singulier quel est le risque ?

8 DEPLACEMENTS

8.1.1 Préparation ou contrdle par le professeur de I'état de la cellule robotisée

Mettre la cellule en énergie.

Le mode manuel T1 doit étre sélectionné

Une petite vitesse doit étre sélectionnée

Le robot doit étre positionné dans une position dégagée de toute interférence. Aucun programme ne doit étre
sélectionné

L2

8.1.2 Déplacements en axe par axe

Demander au professeur de valider cette étape avec les étapes 7.1.1validées :
= Le déplacement doit étre configuré en axe/axe sur les touches (+/-)

@ 1023518 EAI Fo) “ R ” n lmnm

Incremental J00Qng Key groups
Continuous v Robot axes ¥
Coordinate system

~ | Commentaire

L:: D) Déplacement avec
e les touches (+ -) ckPlace

Tool Algn Track

raj test de prise

A Personne ne doit étre proche du robot les vitesses doivent étre maitrisées
A Un contréle de ’ensemble du bras robot doit étre fait a tout moment
A Attention a ne pas arracher ou pincer le faisceau alimentant le préhenseur.
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Activité utilisation du

DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) robot niveau 1.

Travaux pratigues :

- Déplacer le robot sur les différents axes dans les deux sens. Le but est de bien identifier les différents axes du robot.

Montrer que les axes sont nommeés sur les éléments fonderie Action Réalisée
- Positionner le robot sur les repéres de calibration Action Réalisée

©® Chaque axe a un repére permettant de prépositionner le robot dans une position de calibration. Ces repéres doivent
étre alignés pour effectuer une calibration avec un palpeur. Cette position permet de définir une position référente
qui est la position de calibration.

Question : Si le robot est « décalibré »,
Peut-on lui faire faire des déplacements axe par axe U

Peut-on lui faire faire des déplacements cartésiens Ul

8.1.3 Déplacements en Cartésien

= Le robot est proche de la position de calibration
= Configurer sur les touches (+/-) le repere World

©) =" = AR NaEIE

Incrementl jJ0ogng % vaw .

j(o«mcm v Robot axes -
Coordinate system

& Déplacement avec

Sync. souris 6 D

ickPlace

: e e

Axes World Tool Algn Track

Question : Déplacer le robot en Y+ puis en Y- qu’'observez-vous au niveau du poignet ?
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DOSSIER MACHINE RO20 (Robot 6 axes) ACtiVitfolétgtiSrﬁf,iggudf

Question : Si une trajectoire linéaire passait par cette position, le robot pourrait-il a pleine vitesse, en automatique,
assurer cette trajectoire ?

Question : En sélectionnant I'outil pince et le repére World, quand vous piloter un déplacement en A, B ou C,
qu’observez-vous ? Pour sélectionner I'outil, référez-vous a la vue qui suit.

' | 1023518 jesa— i ' » 100 i 2 |
O -+~ BN

Sélectionner le bon outil et la

bonne Base
Incremental joggng - qum =
i(wm l \ S ‘ Robot axes | - ‘

Déplacement avec

@‘ les touches (+/-)
sl | -

Page 11/11

=l ERM

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2 Retour page de qarde

84 200 Carpentras

TOMATISMES




