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Préface

1 Préface

Merci d'avoir choisi ce produit Doosan Robotics. Avant d'installer le produit, veuillez prendre connaissance de
ce manuel et suivre les instructions présentées pour chaque processus d'installation. Le contenu de ce manuel
est a jour au moment de sa rédaction, et les informations de produit peuvent subir des modifications sans

préavis a l'utilisateur.

1.1 Droits d'auteur

Doosan Robotics détient les droits d'auteur et les droits de propriété intellectuelle sur le contenu de ce manuel.
Par conséquent, toute utilisation, copie ou commercialisation de ce contenu sans autorisation écrite de Doosan
Robotics est interdite. L'utilisateur sera tenu seul responsable des conséquences de toute exploitation ou
modification des droits de brevet.

Les informations contenues dans ce manuel sont fiables, Doosan Robotics n'est pas responsable des
dommages occasionnés par une faute ou erreur typographique quelconque. Le contenu de ce manuel peut
subir des modifications sans préavis a la suite d'améliorations apportées au produit.

Ce manuel détaillé a été congu pour une version spécifique du logiciel du robot. Pour plus d'informations sur les
manuels mis a jour, veuillez consulter le site Web de Robot LAB (https://robotlab.doosanrobotics.com/).

© Doosan Robotics Inc., All rights reserved

1.2 Informations relatives aux licences de logiciels open source
(0SS)
Le logiciel installé dans ce produit a été développé sur la base d'un logiciel libre et open source.

Vous trouverez plus de renseignements a propos des licences de logiciels libres et open source sur la page 0SS

du site Web de Doosan Robotics (www.doosanrobotics.com/kr/foss/license/Y).

Pour toute demande relative a ce sujet, veuillez contacter le service marketing de Doosan Robotics

(marketing.robotics@doosan.com?).

1 https://www.doosanrobotics.com/kr/oss/license
2 mailto:marketing.robotics@doosan.com
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2 PARTIE 1. Manuel de sécurite

PARTIE 1. Manuel de sécurité

La section sécurité fournit des informations de sécurité dont l'utilisateur doit avoir connaissance avant

d'installer ou d'utiliser le robot. Tous les robots présentent des risques de haute tension, d'électricitéet de

collision. Par conséquent, afin de minimiser les risques de blessures et de dommages mécaniques, il faut

respecter les précautions de sécurité de base lors de 'utilisation du robot et des pieces connexes. Pour protéger

la sécurité de ['utilisateur et prévenir la perte de biens, veillez a lire et a suivre attentivement les instructions. Le

contenu du manuel et les caractéristiques du produit peuvent changer pour améliorer le produit et ses

performances.

2.1 Conventions de symboles dans ce manuel

Les symboles suivants sont utilisés dans ce manuel pour représenter les mesures de sécurité en lien avec

l'utilisation de ce produit.

Symbole

© Danger

& Avertisseme
nt

& Miseen
garde

@ Remarque

Nom

Danger

Avertissement

Mise en garde

Remarque

2.2 Symboles de sécurité

Description

Le non-respect des consignes indiquées par ce
symbole entraine un risque d'accident grave pouvant
provoquer des blessures graves, voire mortelles, chez
['utilisateur.

Le non-respect des consignes indiquées par ce
symbole entraine un risque d'accident grave pouvant
provoquer des blessures graves, voire mortelles, chez
['utilisateur.

Le non-respect des consignes indiquées par ce
symbole entraine un risque d'endommagement du
produit ou de blessure chez ['utilisateur.

Il s'agit d'informations supplémentaires visant a
aider ['utilisateur.

Parmi les symboles utilisés dans ce manuel, les symboles relatifs a la sécurité de |'utilisateur sont les suivants :
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& Miseen
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[}
=
Q.
]

A Miseen
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=
Q.
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Description

Ce symbole indique un risque de danger immédiat en lien avec ['environnement
électrique, par exemple en cas de haute tension. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves, voire mortelles, chez |'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de danger immédiat. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves, voire mortelles, chez |'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse en lien avec l'environnement
électrique, par exemple en cas de haute tension. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves chez l'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse. Le non-respect des consignes
indiquées par ce symbole entraine un risque d'accident grave pouvant provoquer
des blessures graves chez l'utilisateur.

Ce symbole indique un risque de situation dangereuse en lien avec un probleme de
surchauffe. Le non-respect des consignes indiquées par ce symbole entraine un
risque d'accident grave pouvant provoquer des blessures graves chez |'utilisateur.

Il existe un risque d'endommagement du produit ou de blessure chez 'utilisateur.
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2.3 Instructions générales

Ce chapitre décrit les informations générales de danger et d'avertissement en lien avec |'utilisation du robot.

& Avertissement

Si l'installation du robot inclut des dispositifs électriques, installez le robot conformément aux
instructions du manuel d'installation.

& Avertissement

Si un dispositif est installé au niveau de ['outil pendant l'installation du robot, veillez a utiliser
les boulons appropriés.

Des mesures de sécurité appropriées, comme des cl6tures de sécurité, doivent étre mises en
place pour protéger les membres du personnel et le robot au cours de l'installation.

N'utilisez jamais un robot endommagé.

Veillez a connecter |'équipement de protection a une interface de sécurité. Si un tel
équipement est connecté a une interface générale, l'intégrité des fonctions de sécurité n'est
pas garantie.

Si le robot entre en collision avec un objet externe, cela peut générer un impact significatif.
L'impact recu par le robot est proportionnel a ['énergie cinétique, de sorte que des vitesses
élevées et des charges utiles importantes peuvent générer des impacts puissants. Veillez a
maintenir une vitesse raisonnable avec un volume de charge utile siir dans des espaces
collaboratifs.

Si l'axe du robot doit pivoter lorsque le robot n'est pas en fonctionnement, une valeur de
couple supérieure a 400 Nm peut étre appliquée.

Une modification du robot sans autorisation préalable peut engendrer des pannes et accidents
graves..

& Mise en garde

Une utilisation prolongée du robot et du contréleur génere de la chaleur. Ne touchez pas le
robot a main nue aprés l'avoir utilisé pendant une période prolongée. Avant de réaliser une
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tache qui nécessite de toucher le robot, par exemple l'installation, laissez le robot refroidir plus
d'1 heure apres avoir mis |'unité de contrdle hors tension.

& Mise en garde

+ N'exposez pas le robot a des champs magnétiques puissants. Cela risque d'endommager le
robot.

« Tout d?branchement de la prise ou toute coupure d'alimentation durant le fonctionnement du
robot et du contr?leur peut entra?ner des d?faillances.

« N'utilisez pas le contréleur en position étendue. Pour éviter de vous coincer une main dans la
porte par accident, veillez a la tenir a la verticale lorsque vous travaillez avec la porte ouverte.

2.4 Précautions d'emploi

-

o Danger

+ N'utilisez pas le robot si son fonctionnement est anormal. L'utilisateur risque de se blesser.

« N'insérez pas vos doigts dans le controleur lorsque celui-ci est sous tension. Des cdbles sous
tension sont connectés, ce qui peut entrainer des risques d'électrocution ou de blessure.

+ N'altérez pas le robot. Doosan Robots n'est pas responsable des problemes liés a une altération
non autorisée.

« N'entrez pas dans la zone de fonctionnement du robot et ne touchez pas le robot lorsqu'il est
en cours de fonctionnement. Cela peut entrainer une collision avec le robot, ce qui pourrait
endommager le robot ou blesser le personnel.

& Avertissement

A\

- Lisez attentivement et assurez-vous de comprendre les manuels pour tous les équipements
installés.

« Pour éviter tout risque de happement par le robot, ne portez pas de vétements amples ou
d'accessoires lors de |'utilisation du robot. Attachez les cheveux longs pour éviter qu'ils ne
soient pris par le robot.

« Avantd'actionner le robot, il convient d'effectuer une évaluation globale des risques.
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« Les parametres de sécurité doivent étre déterminés pendant |'évaluation globale des risques,
et les réglages des parametres de sécurité ainsi que l'exécution de fonctions de sécurité doivent
étre vérifiés avant d'actionner le robot.

« Avant de commencer le fonctionnement du robot (jogging, guidage manuel, exécution du
programme de taches, etc.), assurez-vous que la charge utile et l'installation réelles sont
correctes et que la pose réelle du robot est identique a la pose a |'écran.

« Le guidage manuel et les nudges doit uniquement étre utilisé si ['évaluation des risques
approuve son utilisation.

« Siune erreur se produit sur le controleur ou le boitier d'apprentissage, activez la fonction
d'arrét d'urgence, identifiez la cause de l'erreur, trouvez le code d'erreur sur |'écran des
journaux, puis contactez le fournisseur.

+ Prenez soin de bien vous familiariser avec le manuel de l'utilisateur du robot avant d'utiliser le
robot.

+ Sile boitier d'apprentissage avertit ['utilisateur d'une erreur critique, actionnez
immédiatement l'interrupteur d'arrét d'urgence du robot, identifiez la cause de l'erreur,
procédez a la résolution puis reprenez le fonctionnement du robot. Si l'erreur critique ne peut
pas étre résolue, contactez le revendeur ou le fournisseur du robot.

- L'apprentissage direct ne doit étre réalisé que dans des environnements sirs. N'utilisez pas le
robot en présence de bords tranchants ou en cas de coincement a proximité et autour de
l'outil.

+ Avant de commencer 'apprentissage direct, veillez a ce que les données correctes soient
saisies (longueur de l'outil, poids, centre de gravité). Si les données different des valeurs des
spécifications de ['outil, il existe un risque d'erreur d'apprentissage direct ou de
dysfonctionnement.

« Pour garantir la sécurité de |'utilisateur, les articulations doivent fonctionner a une certaine
vitesse ou a une vitesse supérieure, ou la vitesse maximale du TCP peut étre limitée lors de
['apprentissage direct. En cas de dépassement de la limite, la fonction d'arrét de protection
s'activera.

« Activez/désactivez la fonction d'apprentissage direct lorsque le robot s'est complétement
arrété. Si la fonction d'apprentissage direct est activée/désactivée au cours du fonctionnement
du robot, il existe un risque de dysfonctionnement.

& Mise en garde

A\

+ Faites attention aux mouvements du robot lorsque vous utilisez le boftier d'apprentissage et
pendentif intelligent (série A uniquement). Cela risque sinon d'entrainer une collision avec le
robot, ce qui pourrait endommager le robot ou blesser le personnel.

« La collision avec un objet génere une énergie cinétique considérable, ce qui provoque alors des
situations dangereuses. Cette énergie est proportionnelle a la vitesse et a la charge utile.
(énergie cinétique = 1/2 masse x vitesse”2)
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« La combinaison des différentes machines peut accroitre les risques existants ou créer de
nouveaux risques. Lorsqu'un robot est intégré a un systeme, réalisez une évaluation des risques
de l'intégralité du systéme.

- Sidifférents niveaux de sécurité et d'arrét d'urgence sont requis, choisissez toujours le niveau
le plus élevé.

« Siune machine capable d'endommager le robot est intégrée, il est recommandé de tester
individuellement I'ensemble des fonctions et des programmes du robot.

« Il est recommandé de tester le programme du robot en désignant les points de repére
temporaires en dehors de |'espace de travail d'une autre machine. Doosan Robotics n'est pas
responsable des dommages survenant en lien avec une erreur de programmation ou un
dysfonctionnement du robot, ni de tout endommagement de |'équipement.

« Tout débranchement de la prise ou toute coupure d'alimentation durant le fonctionnement du
robot et du controleur peut entrainer des défaillances

« Pour plus d'informations sur les modules supplémentaires, reportez-vous aux manuels
correspondants.

2.5 Utilisation du produit

Il's'agit d'un produit industriel congu spécifiquement pour transférer et assembler des objets en fixant des
composants aux produits a l'aide d'outils. Le produit doit étre utilisé dans les conditions spécifiées dans les
spécifications.

Ce produit inclut des fonctionnalités de sécurité spéciales concues pour une collaboration avec des opérateurs
humains et peut étre utilisé par des humains sans limitations spécifiques. Ne travaillez avec le systéme que
lorsque toutes les applications, y compris outil, piece, délimitation et autres équipements, ne présentent aucun
risque d'endommagement.

Les utilisations suivantes sont considérées comme inappropriées car elles sortent de 'usage prévu du produit
et des limites associées. Doosan Robotics ne saurait étre tenu responsable de dommages et
dysfonctionnements du robot quels qu'ils soient, de pertes matérielles quelconques ou d'éventuelles blessures
d'utilisateurs en lien avec des utilisations inappropriées.

« Utilisation dans un environnement présentant un risque d'explosion

« Utilisation dans des applications en lien avec la médecine et des vies humaines

« Utilisation en lien avec le transport d'humains et d'animaux

« Utilisation sans évaluation des risques

« Utilisation dans des lieux ou les spécifications d'environnement de fonctionnement et de performances ne
sont pas respectées

« Utilisation dans des environnements dont les fonctions de sécurité sont insuffisantes

« Utilisation du robot comme d'un escabeau

« Utilisation dans des conditions allant au-dela de la norme internationale CEl pour la compatibilité
électromagnétique dans les environnements industriels
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2.6 Evaluation des risques

L'évaluation des risques constitue 'un des aspects les plus importants pour un intégrateur de systéme.
L'évaluation des risques est une exigence légale dans la plupart des pays. De plus, |'évaluation de la sécurité
d'une installation de robot change en fonction de la méthode d'intégration du systéme général. Il est donc
impossible d'effectuer une évaluation des risques uniquement avec le robot concerné.

Pour réaliser ['évaluation des risques, ['administrateur supervisant ['ensemble de l'installation systeme doit
installer et utiliser le robot conformément aux normes 1SO 12100 et ISO 10218-2. En outre, ['administrateur peut
également consulter la spécification technique ISO/TS 15066.

L'évaluation des risques doit prendre en compte |'ensemble du processus de travail par rapport a la durée de
vie totale de 'application du robot. Les objectifs clés de |'évaluation des risques sont les suivants :

« Configuration du robot et apprentissage du travail pour le fonctionnement du robot
« Dépannage et maintenance
« Installation correcte du robot

Avant d'alimenter le bras du robot, veillez a réaliser une évaluation des risques. La configuration de parameétres
de sécurité adéquats et l'identification du besoin de boutons d'arrét d'urgence supplémentaires et d'autres
mesures de protection font partie d'une évaluation des risques.

L'identification des parameétres de sécurité constitue un aspect essentiel du développement d'une application
robotique collaborative. Pour plus d'informations, reportez-vous au chapitre correspondant du manuel.

Certaines fonctions de sécurité sont spécialement congues pour les applications robotiques collaboratives. Ces
fonctions peuvent étre configurées a partir de parametres de fonctions de sécurité et sont optimisées pour
répondre a des risques spécifiques identifiés via ['évaluation des risques réalisée par l'intégrateur.

Les fonctions de sécurité du robot collaboratif peuvent étre configurées dans le menu des parametres de
sécurité. Elles offrent les possibilités suivantes :

« Limitation de puissance : limite la puissance d'arrét et la pression du robot en cas de collision entre le
robot et le travailleur.

« Limitation de l'impulsion : limite |'énergie et la charge d'impact générées lors d'une collision entre le robot
et le travailleur en diminuant la vitesse du robot.

« Limitation de la position articulaire et du TCP : limite les mouvements du robot afin qu'il ne se déplace pas
vers des parties spécifiques du corps de l'utilisateur, telles que le cou et la téte.

« Limitation du TCP et de la position outil : limite certaines zones ou caractéristiques d'un outil et de la piece
afin de limiter les risques associés (par ex. limite les mouvements de bords tranchants de piéces orientées
vers les utilisateurs).

« Limitation de vitesse : Limite le mouvement du robot pour le maintenir a une faible vitesse pour donner a
['utilisateur suffisamment de temps pour éviter une collision avec le robot.

L'application de parameétres de sécurité est considérée comme équivalant a la fixation du robot dans un lien
spécifique et a la connexion a une E/S de signal de sécurité. Par exemple, la configuration de la protection par
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mot de passe permet d'éviter toute modification non autorisée des parametres de sécurité par des individus
non approuvés par l'intégrateur systéme

Les éléments clés a prendre en compte lors de |'évaluation des risques de |'application robotique collaborative
sont les suivants :

« Gravité des collisions potentielles individuelles
« Probabilité de la survenue d'une collision potentielle individuelle
« Probabilité de |'évitement d'une collision potentielle individuelle

Si le robot est installé sur une application robotique non collaborative dont la suppression des risques n'est pas
suffisante sur la base de ses fonctions de sécurité internes (par exemple en cas d'utilisation d'un outil
dangereux), l'intégrateur systéme doit décider d'installer des dispositifs de protection supplémentaires lors de
['évaluation des risques (par exemple |'utilisation de dispositifs de protection capables de protéger l'intégrateur
lors de l'installation et de la programmation).

2.7 Risques potentiels

« Coincement des doigts entre la base du robot et le montage

« Coincement de membres entre Link 1 et Link 2 (entre les articulations 3 (J3) et 4 (J4))

« Coincement aux articulations 1, 2 (J1, J2) et aux articulations 5, 6 (J5, J6)

« Pénétration de la peau par des surfaces ou bords tranchants de ['outil

« Pénétration de la peau par des surfaces ou bords tranchants d'outils dans |'espace de fonctionnement du
robot

« Contusion provoquée par le mouvement du robot

« Fracture osseuse due au mouvement entre une charge utile lourde et une surface dure.

« Accidents survenant en raison du desserrage des boulons de fixation du bras du robot et de ['outil

+ Chuted'objet de l'outil en raison d'une mauvaise prise en main ou d'une soudaine panne de courant

« Accidents survenant en conséquence d'une pression accidentelle sur le bouton d'arrét d'urgence d'un
autre appareil

« Erreurs survenant en conséquence de modifications non autorisées des parametres de sécurité

2.8 Mode et état du robot

Les modes de fonctionnement du robot comprennent le mode manuel au cours duquel l'utilisateur contréle le
robot directement et le mode automatique au cours duquel le robot fonctionne sans controle direct de
['utilisateur.

2.8.1 Mode manuel

Ce mode permet a |'utilisateur de contréler directement le robot. Le robot fonctionne uniquement lorsqu'un
bouton est actionné et |'action correspondante s'arréte des que le bouton est relaché.

« En mode manuel, la vitesse du mouvement du TCP est limitée a moins de 250 mm/s conformément aux
réglementations liées a la sécurité du robot. Cependant, lors du guidage manuel, la vitesse TCP et la
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vitesse d'articulation sont limitées a un niveau inférieur aux seuils du statut réduit défini dans WCM >
Robot > Robot Limits (Limites du Robot).

« Siles résultats de |'évaluation des risques indiquent qu'un commutateur d'activation a 3 positions est
requis, alors celui-ci peut étre connecté via l'E/S a |'aide du paramétre dans WCM > Robot > Safety 1/0 (E/
S de sécurité). Dans ce cas, le commutateur d'activation doit étre placé sur la position centrale
d'activation pour permettre le fonctionnement du robot en mode manuel et pour actionner le servo.

En mode manuel, il est possible de configurer les périphériques du robot dans le Workcell Manager
(Gestionnaire des cellules de travail) ou de programmer les taches du robot dans le Task Builder (Générateur
de taches) et le Task Writer (Rédacteur de taches). Si le robot ne peut pas fonctionner normalement parce qu'il
dépasse le seuil de sécurité par exemple, la fonction Recovery (Récupération) peut étre exécutée pour rétablir
un fonctionnement normal.

2.8.2 Mode automatique

Ce mode permet de faire fonctionner le robot sans contréle direct de l'utilisateur. Le robot effectuera la tache
programmée ou la séquence prédéfinie a ['aide d'une simple commande d'exécution et sans intervention
supplémentaire de ['utilisateur.

Le Task Builder (Générateur de taches) ou le Task Writer (Rédacteur de taches) peut vérifier la tache
programmée en mode virtuel, l'exécuter en fonctionnement réel et exécuter les fonctions de mesure du poids
de l'outil du robot et de mesure automatique du centre de gravité.

« Siles résultats de ['évaluation des risques indiquent qu'un commutateur d'activation a 3 positions est
requis, alors celui-ci peut étre connecté via I'E/S a 'aide du paramétre dans WCM > Robot > Safety 1/0 (E/
S de sécurité). Dans ce cas, le commutateur d'activation doit étre placé sur la position centrale
d'activation pour permettre la lecture ou le démarrage, la reprise et le servo activé en mode automatique.

2.8.3 Mode Autre

Contrairement aux modes normaux tels que le mode manuel et le mode automatique, ce mode est
exceptionnel.

Ce mode inclut les états spéciaux tels que le démarrage du contréleur, l'initialisation et les états liés a
['entrainement arriére au niveau duquel vous pouvez pousser le robot manuellement sans force motrice.

-18- User manual(v2.12)



PARTIE 1. Manuel de sécurité

2.8.4 Etat et couleur de la LED de la bride pour chaque mode

Mode manuel

M  Etat Description Bride et/ou LED
o de base

d

e

M  Manual . Etat par défaut de l'apprentissage. Bleue

an Standb + Les Workcell Manager (Gestionnaire des cellules de travail), Task

ua vy Builder (Générateur de taches) et Task Writer (Rédacteur de taches)

( peuvent étre utilisés pour configurer la condition de travail ou pour
effectuer la programmation de la tache.
« Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

Man + Lafonction Jog est utilisée pour faire fonctionner le robot. Bleu clignotant
ual
Jogg
ing
Man « Lerobot peut étre actionné directement a la main lors de Cyan clignotant
ual ['apprentissage.
Han
dgui
ding
Recover « Récupération en cours. Jaune clignotant
y « Toutes les fonctions de surveillance de sécurité sauf la surveillance
Standb de la vitesse TCP et de |'axe sont désactivées lors de la récupération.
y « Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,

Arrét de fonctionnement de sécurité).

Reco « Lesjogs de chaque axe peuvent étre utilisés pour corriger le seuil de Jaune clignotant
very sécurité dépassé.

Jogg
ing

Reco «+ Le manipulateur peut étre déplacé directement a la main pour Jaune clignotant
very corriger le seuil de sécurité dépassé.

Han
dgui
ding
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Etat

®moo =

Interrup
ted

Servo
Off
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Description Bride et/ou LED
de base
+ Le systeme est dans un état d'arrét de protection en raison d'une Jaune

entrée d'arrét de protection, d'un dépassement du seuil de sécurité,
etc.

« Ilsurveille l'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS).
« Une fenétre contextuelle d'arrét de protection jaune apparaitra.

Aprés avoir supprimé la cause de |'arrét de protection, si vous
appuyez sur le bouton de réinitialisation, 'état du robot sera converti
en état de veille manuelle et la fenétre contextuelle disparaitra.

« S'iln'est pas possible de libérer le dépassement de la limite de

sécurité sans déplacer le robot, appuyez sur le bouton Récupération
pour entrer dans le mode de récupération de sécurité, et aprés avoir
déplacé le robot, Interrupted peut étre relaché.

« S'ilestimpossible de libérer ['entrée d'arrét de protection du

dispositif de protection, appuyez sur le bouton E/S de sécurité pour
annuler le réglage de l'entrée d'arrét de protection.

+ Leservo est éteint en raison d'une entrée d'urgence, d'un arrét de

protection, d'un arrét ou d'un seuil de sécurité dépassé. LED éteinte

+ llestidentique a Safe Torque Off (STO). (série A)
« Servo On n'est possible que lorsque toutes les causes d'arrét

d'urgence ou d'arrét de protection sont supprimées.

« S'iln'est pas possible de libérer le dépassement de la limite de

sécurité sans déplacer le robot, il peut étre libéré en déplagant le
robot aprés Servo On dans ['écran du mode de récupération de
sécurité.

« S'ilestimpossible de libérer ['entrée d'arrét de protection du

dispositif de protection, annulez le réglage de l'entrée d'arrét de
protection dans le menu de configuration des E/S de sécurité.

Mode automatique

M  Etat

o

d

e

A Auto

ut Standby
o

Description Bride et/ou LED
de base
+ L'interface utilisateur du boitier d'apprentissage se trouve dans Blanche/verte

['écran d'exécution du mode réel dans un espace de travail unique.
+ Enappuyant sur le bouton « Execute » (Marche), le programme de
taches s'exécutera.
« Le blanc représente une zone autonome, le vert représente une
zone collaborative.
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Auto

Runn
ing

HGC

(HandG
uide
Control)
Standby

HGC
Runn

ing

Auto-
measur
e

Safety
Stop

Servo
Off

Description

+ Le programme de tiches est en cours d'exécution.

« Le blanc représente une zone autonome, le vert une zone
collaborative, tandis que le blanc et le jaune s'affichent en
alternance pour représenter une zone a priorité élevée

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Bride et/ou LED
de base

Blanc
clignotant/

Vert clignotant /

Blanc et jaune
clignotant
alternativement

+ La commande Handguiding (Guidage manuel) est exécutée lors de Cyan

['exécution du programme de taches.

« Le systeme patiente jusqu'a ce que |'utilisateur appuie sur le bouton

« Handguiding » (Guidage manuel).
« Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

« La pose du robot peut étre modifiée en appuyant sur le bouton
« Handguiding » (Guidage manuel).

Cyan clignotant

« Apres l'arrét du robot, entrez le signal HGC End & Resume (Arrét du
HGC et reprise) via l'E/S de sécurité pour configurer ['Auto Running
(Exécution automatique) et continuer d'exécuter le programme de

taches.

+ Le point de pondération et le centre de gravité de |'End Effector

Jaune clignotant

(Effecteur final) sont mesurés automatiquement. Veuillez noter que
les fonctions de surveillance de la sécurité du robot sont désactivées

lors d'Auto-measure (Mesure auto).

« Le systeme s'est arrété en raison d'un arrét de protection ou d'un

dépassement du seuil de sécurité.

« Permet de surveiller |'état d'arrét avec Safe Operating Stop (SOS,
Arrét de fonctionnement de sécurité).

Jaune

+ Leservo est désactivé en raison d'un arrét de protection, d'un arrét

d'urgence ou d'un seuil de sécurité dépassé.

LED éteinte

« Cet état est le méme que Safe Torque Off (STO, Couple de sécurité (série A)

désactivé).
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Mode Autre
M  Etat Description Bride et/ou LED
o de base
d
e
Backdri « Tous les freins des 6 articulations sont engagés et |'entrainement Jaune clignotant
ve Hold arriere est verrouillé.
Backdri « Lefrein d'une ou plusieurs articulations est désactivé en raisondela ~ Jaune clignotant
ve sélection de la libération du frein.
Release + Les freins ne se verrouilleront pas automatiquement. Soyez prudent
car le robot et/ou l'effecteur de fin peuvent tomber si les freins ne
sont pas tous engagés.
Backdri « Leservo est désactivé en raison de l'arrét d'urgence ou du seuil de
ve vitesse d'articulation dépassé lors de 'entrainement arriére. LED éteinte (série
Servo « Cet état est le méme que Safe Torque Off (STO, Couple de sécurité A)
Off désactiveé).
Initializi + Le contréleur démarre et le robot est initialisé. Rouge clignotant
ng

2.9 Garantie du produit et responsabilité

Doosan Robotics (ci-aprés dénommé « Doosan » ou « Fabricant ») offre une garantie limitée comme spécifié
dans ce certificat de garantie pour tous les systemes de robot (dénommeés collectivement « Robot ») et toutes
les piéces du systéme (exceptées les pieces considérées comme des exceptions ou restreintes selon les
modalités et conditions ci-apres) vendus par l'intermédiaire de Doosan ou d'agents commerciaux officiels. La
garantie stipulée par ce certificat de garantie correspond a une garantie limitée et constitue la seule garantie
fournie par le Fabricant. Tous les articles de garantie doivent étre traités selon les conditions répertoriés ci-

dessous.

2.9.1 Champ d'application de la garantie

Les défauts matériels et de fabrication de chaque robot et de ses pieces (dénommés collectivement « Produits
Doosan ») sont soumis a la garantie fournie par le Fabricant. Cette garantie n'est fournie qu'a l'utilisateur final
(ci-apres dénommé « Client »). La période de garantie est d'1 an a compter de la date de l'installation du robot.

Le champ d'application de la garantie limite la responsabilité unique du Fabricant de tous les produits Doosan
et du seul moyen a disposition du Client pour réparer ou remplacer des produits Doosan défectueux.

-22- User manual(v2.12)



PARTIE 1. Manuel de sécurité

Doosan ne saurait compenser des pertes de production ou opérations financiéres en tout ou en partie, ni toute
perte indirecte quelle qu'elle soit, comme ['endommagement d'autres équipements, ni tout ou partie de pertes
délibérées, spéciales ou consécutives survenant par suite de défauts de produits Doosan.

2.9.2 Restrictions et exceptions de garantie

Les procédures de maintenance stipulées par le Fabricant doivent étre observés et documentées
soigneusement pour que la validité de la garantie soit maintenue. La garantie est nulle si le Fabricant détermine
que l'utilisateur n'a pas respecté les procédures tel que stipulé ci-apres.

« Siun produit Doosan est manipulé ou utilisé par 'utilisateur de maniére inappropriée

« Encasd'installation de piéces ou de logiciels non fournis par Doosan

« En cas de réparation ou de maintenance incorrecte d'un produit Doosan par un technicien de réparation
non officiel ou par des personnes non autorisées

« Sil'utilisateur a modifié un produit Doosan sans autorisation préalable du Fabricant.

« Siun produit Doosan a été utilisé a des fins non industrielles ou personnelles

« Sile cycle de vie des consommables a pris fin

« Silerecours ala garantie a lieu aprés la fin de la période de garantie

« En cas de panne occasionnée par des catastrophes naturelles (incendie, inondation, anomalie de tension,
etc.)

Cette garantie ne s'applique pas aux dommages causés par des circonstances extérieures échappant au
contréle raisonnable du Fabricant, comme le vol, la destruction délibérée, l'incendie, les catastrophes
naturelles, la guerre ou les actes terroristes.

Mises a part les exceptions ou restrictions de cette garantie, celle-ci n'inclut pas de garanties ol un produit
Doosan répond aux normes de production de |'acheteur ou a des exigences diverses ou fonctionne sans aucune
erreur et sans aucune interruption. Le Fabricant ne saurait étre tenu responsable d'utilisations quelles qu'elles
soient par l'acheteur, et le Fabricant n'assume aucune responsabilité concernant les défauts outre la réparation
et le remplacement de défauts en lien avec la conception, la production, le fonctionnement et les
performances.

2.9.3 Transfert

Cette garantie est incluse dans la période de garantie et si le robot Doosan est vendu a un autre individu par le
biais d'une transaction privée, la garantie peut également étre transférée. Néanmoins, la garantie n'est valide
que si le Fabricant est notifié de cette transaction et si la période de garantie est toujours en cours. Le
cessionnaire de cette garantie doit observer toutes les condition stipulées dans cette garantie.
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2.9.4 Contacter

marketing.robotics@doosan.com

3

2.10 Fonction de sécurite

Les utilisateurs/intégrateurs de systémes peuvent utiliser les différentes fonctions de sécurité, y compris la

fonction d'arrét de sécurité, la fonction de surveillance et la fonction d'interface, pour protéger les opérateurs

et les machines,et peuvent également connecter d'autres machines et équipements de sécurité/protection.

Chaque fonction d'arrét, fonction de surveillance et fonction d'interface de sécurité conforme a la catégorie 3,

niveau de performance d(PL d) défini par la norme ISO 13849-1 ettolérance aux pannes matérielles 1, niveau
d'intégrité de sécurité 2(SIL 2) défini par la norme CEl 62061.

Les fonctions de sécurité au niveau conjoint de Doosan Robotics utilisent les fonctions de sécurité décrites dans
la norme CEI 61800-5-2.

® Remarque

Les cellules de travail doivent étre réglées a l'aide des fonctions de sécurité et de l'interface
conformément a ['évaluation des risques effectuée par l'intégrateur du systeme sur
['application robot correspondante. Pour plus d'informations, reportez-vous a ce manuel.

Si les systemes de sécurité du robot détectent des défauts du systeme,tels que des défauts
matériels, y compris un manque de circuit d'arrét d'urgence,des dommages au capteur de
position ou une erreur de communication de commande,la catégorie d'arrét 0 est
immédiatement lancée.

Pendant ce temps,si les systéemes de sécurité du robot détectent des violations pendant la
surveillance de sécurité,telles que 'appui sur l'interrupteur d'arrét d'urgence,|'entrée du signal
d'arrét de protection, la détection d'impact externeou les parametres physiques (position du
robot/TCP,vitesse,impulsion)dépassement des paramétres définis,le systéme arréte le robot en
utilisant le mode défini comme parameétre du mode d'arrét dans le menu des paramétres de
sécurité. (sélectionne la catégorie d'arrét 0, 1 ou 2)

Pour plus d'informations sur le temps et la distance d'arrét jusqu'a l'arrét complet du robot a
partir du moment ol 'erreur ou la violation ci-dessus se produit, reportez-vous a Distance
d'arrét et temps d'arrét(p. 65)la . Ce temps doit étre considéré comme faisant partie de
['évaluation des risques effectuée par l'intégrateur de systeme.

Dans des cas particuliers (détection de collision, violation de la force TCP),un mode d'arrét de
sécurité qui arréte le robot apres avoir accepté la force externe pour 0. 25 secondes aprés la
survenue de |'événement peut étre utilisé pour éviter les situations de serrage ou des membres
sont coincés entre le gabarit/la piéce fixe et le robot. (RS1mode d'arrét)

3mailto:marketing.robotics@doosan.com
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« Le menu des parameétres de sécurité peut définir diverses fonctions de sécurité pour limiter le
mouvement des liaisons, du robot et du TCP. TCP signifie l'emplacement du point central de la

bride de sortie ajouté parle décalage TCP.

2.10.1 Sous-fonction d'arrét de sécurité

La sous-fonction d'arrét de sécurité est utilisée pour arréter le robot lorsque Fonction de surveillance de
sécurité(p. 30)détecte une violation de limite ou lorsqu'un signal d'arrét est recu de la borne d'entrée dédiée

deSous-fonction d'arrét de sécurité*.

@ Remarque

+ PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances
dangereuses du systeme/sous-systéme liées a la sécurité se produisant en une heure

« PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/
CS) du systeme de contréle défini par la norme ISO 13849-1

« SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systemes de
commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) défini par la norme CEI 62061

« Catégorie d'arrét : Catégorie de fonctions d'arrét définie par la norme CEl 60204-1

4https://doosanrobotics-manual.atlassian.net/wiki/pages/createpage.action?
fromPageld=70355006&linkCreation=true&spaceKey=TESMT&title=Sous-
fonction+d%27arr%C3%AAt+de+s%C3%A9curit%C3%A9
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Fonction de
sécurité

1 sT0

(Couple de
sécurité
désactivé)

Et
SBC

(Commande de
frein de
sécurité)

2 ss1

(Arrét de
sécurité 1)

Description

Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité correspondant
a la catégorie d'arrét 0, qui coupe immédiatement
['alimentation du moteur vers tous les modules de
liaison.

Lorsque le moteur est hors tension, |'axe continue a
tourner en raison de l'inertie, de sorte que les freins
doivent étre actionnés simultanément pour s'arréter
avec la force de frottement du frein.

« Lorsque l'alimentation du moteur est coupée, le

robot peut étre utilisé apres avoir relaché la fonction

d'arrét et activé le servo.

« Pour plus d'informations sur les méthodes servo on,

reportez-vous a Servo On (Servo activé)(p.283)la
section .

« Le frein du robot est utilisé pour maintenir la pose
de courant en cas de perte de la force
d'entrainement (c.-a-d., mise hors tension, etc.) et
non pour la décélération. L'utilisation fréquente de
la STO peut entrainer une usure des freins ou une
perte de durabilité du décélérateur. Il est donc
recommandé d'utiliser la référence SS1, sauf si
nécessaire.

Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité correspondant

a la catégorie d'arrét 1. Elle ralentit tous les joints autant

que possible pour les arréter, coupe |'alimentation du
moteur et active le frein pour maintenir |'état d'arrét.

« Sila décélération n'est pas suffisante pendant
['arrét, la méthode est définie sur STO STOP.

« L'alimentation est coupée aprés la décélération, et
comme STO, le robot peut étre actionné apres avoir

relaché la fonction d'arrét et mis le servo en marche.
« Pour plus d'informations sur les méthodes Servo On,

reportez-vous a Servo On (Servo activé)(p.283)la
section .
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Fonction de
sécurité

3 Ss2

(Arrét de
sécurité 2)

4 Arrétréflexe

(RS1)

Description

Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité correspondant
a la catégorie d'arrét 2, et il ralentit tous les joints autant
que possible pour les arréter, et la fonction de
surveillance d'état d'arrét SOS est engagée.

« Sila décélération n'est pas suffisante pendant
['arrét, la méthode est définie sur STO STOP.

« Tous les joints sont arrétés avec une décélération
maximale par un mode d'arrét correspondant a la
catégorie d'arrét 2 et SOS (arrét de fonctionnement
sécurisé) est engagé.

Il s'agit de la fonction d'arrét de sécurité correspondant
a la catégorie d'arrét 2, et il utilise la réaction flottante
(une fonction pour se conformer a la force externe
pendant un moment aprés la détection de la collision)
pour répondre a la force externe, et l'arrét de
fonctionnement en toute sécurité (SOS) est engagé.

+ Siun emplacement excessif, un changement de
direction ou de vitesse est détecté pendant une
réaction flottante, ou si la décélération n'est pas
effectuée correctement pendant l'arrét, l'arrét STO
est engagé.
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2.10.2 Fonction d'arrét de sécurité

Fonction de
sécurité

1 Arrét
d'urgence

2 Butéede
protection

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

Sil'interrupteur d'arrét
d'urgence connecté ala
borne TBTFT EM est
enfoncé

Sil'interrupteur d'arrét
d'urgence de la poignée de
commande
d'apprentissage est
enfoncé

Si l'interrupteur d'arrét
d'urgence de la poignée de
commande intelligente est
enfoncé

Si le bouton d'arrét
d'urgence est enfoncé

Si le dispositif de protection
connecté au terminal
TBSFT PR est activé

Action prévue

Résultat prévu

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STOouSS1

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO, SS10U SS2

® comment reprendre le travail apres |'arrét de protection

PARTIE 1. Manuel de sécurité

PFHD PL,
SIL
2.6E-8 PLe
/h Cat4
SIL3
3,90E-7 PLd
/h Cat3
SIL2

+ Sile point central de l'outil de robot (TCP) se trouve dans la zone de collaboration etsila

fonction de déport est activée, 'utilisateur peut appliquer une force directement au robot

(Nudge)pour redémarrer le travail. Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de

la zone collaborative(p. 316)et Configuration de Nudge (Pousser)(p. 46).

Arrét d'urgence

L'utilisateur peut utiliser le bouton d'arrét d'urgence pour arréter le systeme en cas d'urgence. En cas

d'urgence, appuyez sur le bouton d'arrét d'urgence ou sur l'arrét d'urgence situé en haut a droite de la

télécommande d'apprentissage ou de la poignée de commande intelligente pour arréter immédiatement le

systéme.
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« Lafonction d'arrét d'urgence doit étre utilisée comme mesure de protection complémentaireet
non comme mesure de sauvegarde.

« SS1 (Arrét de sécurité 1)est défini comme mode par défaut pour le mode d'arrét de sécurité d'
arrét d'urgence.

« Lorsqu'un résultat d'évaluation du risque d'application du robot est nécessaire, vous pouvez
installer des boutons d'arrét d'urgence supplémentaires.

+ Le bouton d'arrét d'urgence doit étre conforme a la norme CEI 60947-5-5.

« Siunarrét d'urgence s'est produit via le bouton d'arrét d'urgence connecté au port d'E/S de
sécurité,le bouton permettant d'accéder au parametre d'entrée de sécuritésitué au bas de la
fenétre contextuelle d'arrét d'urgence est activé.

Butée de protection

Le robot dispose également d'une fonction d'arrét de protection qui peut arréter le robot a ['aide
d'équipements de protection sensibles a la pression, tels que des tapis de sécurité, ou des équipements de
protection électrosensibles, tels que des scanners laser a barriere immatérielle.

Pour plus d'informations sur la connexion des dispositifs de protection, reportez-vous aux Configuration du
bornier pour l'entrée des contacts (TBSFT)(p. 234) sections et Configuration de ['E/S numérique Configurable
(TBCI1-4,TBCO1 - 4)(p. 237).

2.10.3 Fonction de surveillance de sécurité

Doosan Robotics fournit une fonction de surveillance de sécurité qui peut étre utilisée comme mesure de
réduction des risques pour les évaluations des risques. La limite de chaque fonction de surveillance peut étre
configurée via le Gestionnaire de cellules de travail > robot > limites du robot de l'interface utilisateur du
Pendent d'apprentissage.

® Remarque

« Les limites de sécurité sont la condition dans laquelle la fonction de surveillance de sécurité
nominale déclenche la fonction d'arrét. Lorsque |'arrét est terminé, la position du robot et la
force appliquée en externe peuvent différer de la limite de sécurité configurée.

« PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances
dangereuses du systeme/sous-systéme lié a la sécurité par heure

« PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/
CS) du systeme de contréle conformément a la norme ISO 13849-1

« SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systemes de
commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) conformément a la norme CEl 62061
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Fonction de
sécurité

SOS

(Arrét de
sécurité)

Limite d'angle
de liaison SLP

SLP (limite
d'angle de
liaison)

Limite de
vitesse de
liaison SLS

SLS (limite de
vitesse de
liaison)

Limite de
couple de
['articulation
SLT

SLT (limite de
couple des
joints)

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

La position actuelle est
maintenue avec
['alimentation fournie au
moteur et le frein
désengagé (état servo
ON).

Sil'angle d'un axe
dépasse un certain angle
al'arrét

Sil'un des angles d'axe
dépasse la limite
configurée

Sil'une des vitesses d'axe
dépasse la limite
configurée

Si le couple appliqué a
chaque axe dépasse la
limite prédéfinie

Action prévue

Résultat prévu

STO

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO,SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO, SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé en fonction du
mode d'arrét de sécurité
configuré.

« STO
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PFHD
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3,90E-7

3,90E-7

3,92E-7
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PL,
SIL
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Ca
t3

SIL

User manual(V2.12)



Fonction de
sécurité

Détection de
collision

Détection de
collision

Limite de
position TCP/
robot

Limite de
position TCP/
robot

Limite
d'orientation
TCP

Limite
d'orientation
TCP

Limite de
vitesse TCP

Limite de
vitesse TCP

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

Sil'un des couples
appliqués a chaque axe
dépasse la limite de
sensibilité de détection
de collision configurée

Sile TCP ou le robot (y
compris la forme d'outil)
dépasse ou dépasse la
plage configurée de la
limite d'espace

Si la différence entre la
direction définie et la
direction TCP dans la
zone limite
d'orientation de l'outil
dépasse la limite
configurée

Si la vitesse TCP dépasse
la limite configurée

Action prévue

Résultat prévu

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

« STO, SS1,SS2 OURS1

« Le mode d'arrét pour la

zone de
collaborationet la
zone autonome peut
étre défini
individuellement.

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO,SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO, SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

« STO, SS10U SS2
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11

Fonction de
sécurité

Limite de
force TCP

Limite de
force TCP

Limite de
mouvement
du robot

Limite de
mouvement
du robot

Limite de
puissance du
robot

Limite de
puissance du
robot

Fonction de sécurité
condition de
déclenchement

Evénement déclencheur

Si la force externe
appliquée au TCP
dépasse la limite
configurée

Si le moment du robot
dépasse la limite
configurée

Sila puissance
mécanique du robot
dépasse la limite
configurée

2.10.4 E/S de sécurité

Action prévue

Résultat prévu

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

« STO, SS1,SS2 OURS1

« Le mode d'arrét pour la

zone de
collaborationet la
zone autonome peut
étre défini
individuellement.

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO,SS10U SS2

L'arrét d'urgence est
engagé conformément au
mode d'arrét de sécurité
configuré.

+ STO, SS10U SS2

PARTIE 1. Manuel de sécurité

PFHD PL,

SIL

3,92E-7 PL
/ Ca
t3

SIL

3,90E-7 PL

Ca
t3

SIL

3,90E-7 PL

Ca
t3

SIL

Doosan Robotics fournit une interface d'entrée sécurisée a laquelle les dispositifs de protection de sécurité, les

dispositifs de protection, les interrupteurs d'arrét d'urgence, les dispositifs de commande, etc., peuvent étre

connectés. En outre, une interface de sortie de sécurité est fournie, qui produit les informations de mode et

d'état du robot, ainsi que si le TCP se trouve dans différents types de zones sécurisées.

® Remarque

+ PFHD (probabilité d'une panne dangereuse par heure) : La probabilité de défaillances

dangereuses du systeme/sous-systéme lié a la sécurité par heure

« PL (niveau de performance) : Le niveau de performance des composants liés a la sécurité (SRP/

CS) du systeme de contréle conformément a la norme ISO 13849-1
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« SIL (niveau d'intégrité de sécurité) : Le niveau d'intégrité de sécurité des systemes de
commande électroniques liés a la sécurité (SRECS ou SCS) conformément a la norme CEl 62061

Fonc Description PFHD PL,
tion SIL
de
sécur
ité

1 E/S Une interface recto verso pour l'entrée et la sortie du signal de 2,50E-8 PLd
de sécurité h Cat3
iiizu Si les signaux d'entrée ne correspondent pas ou si les retours de SIL2

signaux de sortie recto verso ne correspondent pas, le robot

s'arréte et affiche un message d'erreur.

Il s'agit de l'entrée et de la sortie de sécurité, et offre les fonctions suivantes : Pour plus d'informations,
reportez-vous a Safety |/0 (E/S de sécurité)(p. 38)la section .

Entrée de sécurité

Arrét d'urgence (L), arrét d'urgence - pas de boucle (L),

Butée de protection (L), butée de protection - STO (L),
butée de protection - SS1 (L), butée de protection -
SS2 (L),

Arrét de protection (L) - Réinitialisation et reprise
automatiques (R), réinitialisation de verrouillage (R),
activation a vitesse réduite (L),

Interrupteur d'activation a 3 positions (H),
interrupteur d'activation du guidage manuel (H),
activation de la commande a distance (H),

Activation dynamique de zone de sécurité (H),
activation dynamique de zone de sécurité (L), fin HGC
et reprise de tache (R)

Sortie de sécurité

Arrét d'urgence (L), arrét d'urgence - horsPas
d'entrée de bouclage (L),

Désactivation du couple de sécurité (L), arrét de
fonctionnement sécurisé (L), anormal (L), vitesse
normale (L), vitesse réduite (L),

Mode automatique (L), mode manuel (L), mode de
commande a distance (L), zone autonome (L), zone
collaborative (L)

Zone de priorité élevée (L), zone limite d'orientation
de l'outil (L), zone désignée (L)

2.11 Réglages de la fonction de sécurité

Classificat
ion

Réglages de sécurité

1 Paramétre
s de base/
universels

Configuration de
World Coordinates
(Coordonnées
Monde)(p. 303)

étre défini.

-34-
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Un systéme de coordonnées représentant le robot et la piece peut
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Classificat
ion

2 Posede
['outil et
du robot

3 Limite
d'espace

4  Zone

Réglages de sécurité

Configuration de
Robot Limits (Limites
du robot)(p. 322)

Configuration de
Safety 1/0 (E/S de
sécurité)(p. 308)

Modes d'arrét de
sécurité(p. 44)

Configuration de
Nudge (Pousser)(p. 46)

Configuration de Tool
Weight (Poids de
["outil)(p. 300)

Configuration de Tool
Shape (Forme de
["outil)(p. 302)

Configuration de la
position
d'installation du
robot(p. 298)

Paramétres de limite
d'espace(p. 315)

Configuration de la
zone
collaborative(p. 316)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Il est possible de définir la limite de sécurité universelle pour les
joints et les fonctions de surveillance de sécurité robot/TCP.

Les ports d'E/S numériques configurables peuvent étre définis
comme des E/S de signal de sécurité.

Le mode d'arrét peut étre défini lorsque l'arrét d'urgence ou l'arrét
de protection est activé, ou lorsque la fonction de surveillance de
sécurité détecte une violation de limite.

Les paramétres liés a la fonction d'ajustement, qui peut réinitialiser
['arrét de protection ou reprendre le fonctionnement automatique
du robot, peuvent étre définis lorsque des conditions spécifiques
sont remplies.

La charge utile de la piéce, qui sert de base aux fonctions de
commande et de sécurité, peut étre réglée.

Il est possible de définir des formes d'outils de robot, utilisées dans
les fonctions de limitation d'espace et de prévention des collisions
automatiques.

La pose d'installation du robot peut étre définie.

La fonction de limite de position du robot/TCP peut étre activée.

C'est la zone qui peut étre définie pour le travail collaboratif entre
le robot et ['opérateur.

« Les fonctions d'ajustement ou de guidage manuel (HGC) ne
peuvent étre exécutées que dans la zone de collaboration.

+ Lavitesse de la tache et la vitesse de liaison peuvent étre
décélérées automatiquement en définissant le taux de
décélération, et la sensibilité de détection de collision, la limite
de force TCP, la limite de vitesse TCP et le mode d'arrét de
sécurité sont neutralisés dans la zone.

« Les zones qui ne sont pas définies comme zone de
collaboration sont traitées comme zone autonome du robot.
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Classificat
ion

Réglages de sécurité

Paramétres de la
zone de prévention
d'écrasement(p. 317)

Paramétres de la
zone de réduction de
la sensibilité a la
collision(p. 318)

Parametres de la
zone de limite
d'orientation
d'outil(p. 319)

Configuration de la
zone
personnalisée(p. 320)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

La position de travail du robot et l'espace autour des obstacles
peuvent étre définis pour réduire le risque de blocage des membres
entre les robots et les obstacles.

« Lavitesse TCP du robot, la sensibilité de collision et le mode
d'arrét de sécurité sont fixés a 200 mm/s ou moins, 100 % et
RS1 respectivement, et la limite de force TCP est remplacée
dans la zone.

« Il est traité comme la zone de collaboration.

Tout comme dans le cas ou la force doit étre appliquée par contact
avec la piece, les fonctions de détection de collision et de sécurité
de limite de force TCP peuvent étre désactivées (occultation) ou
utilisées pour se dégager de la limite.

- Contrairement aux autres zones, la sensibilité de détection de
collision et la limite de force TCP peuvent étre respectivement
inférieures et supérieures a la limite universelle dans la zone de
réduction de la sensibilité de collision.

« Il est traité comme une zone a haute priorité.

Ceci peut étre utilisé pour réduire les risques liés a la direction de la
piéce ou de ['outil du robot.

« Sile point central de l'outil (TCP) est positionné dans la zone,
la fonction de sécurité limite d'orientation TCP est activée.

Les limites de sécurité peuvent étre utilisées différemment selon
les zones en fonction de la nécessité de |'application du robot.

« Les limites de sécurité sélectionnées sont remplacées dans la
zone.

« Les propriétés de la zone de collaboration ou de la zone de
priorité élevée peuvent étre accordées.

2.11.1 Limites durobot

Dans les limites du robot, les limites de sécurité universelles des différentes fonctions de sécurité associées aux
robots peuvent étre définies en mode normal et en mode réduit.

Si chaque parameétre du robot dépasse la limite de sécurité configurée, le robot active |'arrét de protection. Les
limites du robot peuvent étre définies via Gestionnaire de cellules de travail > limites du robot.

@ Remarque

« Lerobot peut étre utilisé apres avoir éliminé la cause de l'arrét de protection et apreés avoir
désactivé 'arrét de protection par réinitialisation.
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« Sila cause de 'arrét de protection par les fonctions de sécurité ne peut pas étre supprimée, le
mode de récupération de sécurité permet de rétablir le fonctionnement normal caril n'y a pas
d'arrét de protection par les fonctions de sécurité.

& Attention

« La limite de sécurité est la condition dans laquelle la fonction de surveillance de sécurité
nominale détermine si l'arrét du robot doit étre activé ou non. Lorsque l'arrét est terminé, la
position du robot et la force appliquée en externe peuvent différer de la limite de sécurité
configurée.

TCP/robot

I limite les divers paramétres physiques liés au TCP/robot. Cette fonction de sécurité peut étre utilisée dans les

modes de fonctionnement de limite de puissance et de force.

Force TCP: Il définit la limite de force appliquée a partir du TCP de l'extrémité du robot Il peut étre utilisé
pour détecter des forces externes involontaires.

Puissance mécanique : Il fixe la limite de la puissance mécanique du robot. La puissance mécanique est
proportionnelle au couple et a la vitesse du robot.

Vitesse TCP : Il définit la limite de vitesse du TCP de l'extrémité du robot Il peut étre utilisé pour le mode de
fonctionnement de surveillance de la vitesse et de |'écart.

Dynamique : Il définit la limite de mouvement du robot. L'impulsion est proportionnelle a la vitesse et au
poids, et l'impact est le méme que la quantité physique.

Sensibilité aux collisions : Il définit la sensibilité de la fonction de détection de collision qui détermine s'il
faut continuer a travailler ou activer 'arrét de protection avec le couple détecté dans chaque axe du robot.
Si la sensibilité est de 100 %, il détecte les collisions par des forces externes de fagon tres sensible et il
détecte rarement les collisions si la sensibilité est de 1 %.

Remarque

Si le robot s'est arrété en raison de la détection de collision, la cause est l'une des suivantes :
1. Violation de limite de force TCP
2. Violation de détection de collision

Vitesse d'angle de joint

Il définit la vitesse de rotation maximale de chaque axe. La limite peut étre définie pour chaque axe.

®

Remarque

+ Lavitesse de 'angle de liaison est définie par défaut sur la valeur maximale.
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« En général, certaines vitesses d'axe ne sont pas définies différemment les unes des autres.

Angle de joint

Il définit ['angle de fonctionnement maximal de chaque axe. La limite peut étre définie pour chaque axe.

+ Tous les axes peuvent effectuer une rotation de +/- 360 degrés, mais la valeur de l'angle de liaison est

définie par défaut sur une limite en mode normal.

« Silerobot est installé au sol, il est recommandé de définir la plage de fonctionnement de |'axe n° 2 sur +/-

95 degrés pour éviter la collision.

« Silerobot est installé sur un pilier cylindrique ou si vous travaillez avec une piéce a proximité de la base du

robot, la limite d'angle de joint peut étre modifiée pour permettre une plage de fonctionnement plus

large.

® Remarque

L'ajout d'éléments de cellule de travail dans la zone permet de définir une limite de sécurité distincte

pour les zones désignées. Les limites de sécurité pouvant étre outrepassement sont désignées en

fonction du type de zone. Pour plus d'informations, reportez-vous au lien suivant.

Configuration de la zone collaborative(p. 316)

Parametres de la zone de prévention d'écrasement(p. 317)

Parametres de la zone de réduction de la sensibilité a la collision(p. 318)
Paramétres de la zone de limite d'orientation d'outil(p. 319)
Configuration de la zone personnalisée(p. 320)

2.11.2 Safety 1/O (E/S de sécurité)

Cette fonction fait entrer/sortir des signaux de sécurité via une borne redondante. Si un signal autre que le

signal de sécurité d'entrée ou de sortie redondant est détecté, le systeme détermine s'il s'agit d'un court-circuit

ou d'un défaut matériel, puis arréte le robot a 'aide du mode d'arrét STO. Pour régler I'E/S de sécurité, accédez
a la cellule de travail Robot et sélectionnez Robot > Safety 1/0 (E/S de sécurité).

Réglages des entrées de sécurité

Il peut étre utilisé comme sortie de sécurité en attribuant un signal de sécurité a deux ports consécutifs de la

sortie numérique configurable (TBCO).

-38- User manual(v2.12)



Nom du signal

Emergency Stop (L)

Emergency Stop - No
Loopback (L)

Protective Stop (L)

Protective Stop -
STO(L)

Protective Stop -
SS1(L)

Protective Stop -
SS2(L)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Interface permettant de recevoir le signal d'arrét d'urgence d'un appareil
périphérique ou de connecter des interrupteurs d'arrét d'urgence
supplémentaires.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Emergency
Stop (Arrét d'urgence) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

Interface permettant de recevoir le signal d'arrét d'urgence d'un appareil
périphérique ou de connecter des interrupteurs d'arrét d'urgence
supplémentaires. Ce signal n'active pas la sortie de sécurité « Emergency Stop -
excl. No Loopback Input » (Arrét d'urgence - sauf entrée Pas de rebouclage)

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Emergency
Stop (Arrét d'urgence) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

Elle peut étre liée aux dispositifs de sécurité tels que les tapis de sécurité, les
rideaux lumineux et les scanners laser.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : arréte le robot selon la configuration du mode d'arrét Protective
Stop (Arrét de protection) du Safety Stop Mode (Mode d'arrét de sécurité).

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : coupe immédiatement l'alimentation du moteur et actionne les
freins pour forcer l'arrét du robot.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
« Low (Faible) : coupe l'alimentation du moteur et engage les freins aprés un
arrét controlé.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
« Low (Faible) : la position est maintenue, le moteur est alimenté en électricité et
le frein est relaché apres un arrét controlé.
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Nom du signal

Protective Stop(L) -
Auto Reset & Resume

(R)

Interlock Reset (R)

Reduced Speed
Activation (L)

3 Pos Enable Switch
(H)

Handguiding Enable
Switch (H)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

A la différence de ['autre mode Protective Stop (Arrét de protection), I'état
Interrupted (Interrompu) peut étre réinitialisé et le fonctionnement automatisé
peut reprendre automatiquement gréce a ce signal. Ceci permet un redémarrage
automatique aprés un arrét de surveillance de sécurité tel que décrit dans la norme
ISO TS 15066.

«+ Low (Faible) : procede a un Protective Stop - SS2 (Arrét de protection - SS2).
« Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : la tache reprend
automatiquement sans réinitialisation ou activation manuelle.

& Avertissement

La reprise d'un fonctionnement automatique sans intervention
manuelle

peut &tre dangereuse. VEILLEZ A REALISER une évaluation des risques
rigoureuse pour confirmer que ce signal peut étre utilisé sans danger.

Utilisé pour réinitialiser |'état Interrupted (Interrompu) via Protective Stop (Arrét de
protection)

« Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : réinitialise le verrouillage du
redémarrage et autorise un retour a 'état de veille normal

« High (Fort) : fait fonctionner le robot a la vitesse normale définie dans la tche.

« Low (Faible) : fait fonctionner le robot a une vitesse proportionnellement
réduite par rapport a la vitesse définie dans la tiche. Le rapport de réduction
peut étre ajusté a l'aide de la barre de défilement du rapport de réduction de
vitesse. Si un signal est détecté au sein d'une zone collaborative, le robot
fonctionne au rapport de réduction de vitesse le moins élevé (plus lent) situé
entre le rapport de réduction de vitesse principal et le rapport de réduction de
vitesse de la zone collaborative.

Il's'agit d'un équipement d'autorisation d'exploitation qui est utilisé pour
connecter un interrupteur a trois positions.

« High (Fort) : Jog/Servo On (Jog/Servo activé) sont disponibles en mode Manual
(Manuel)
Play/Resume/Servo On (Lecture/Reprise/Servo activé) sont disponibles en
mode Auto (Auto)

+ Low (Faible) : Jog/Servo On (Jog/Servo activé) sont interdits en mode Manual
(Manuel)
Play/Resume/Servo On (Lecture/Reprise/Servo activé) sont interdits en mode
Auto (Auto)

Il's'agit d'un signal d'autorisation d'exploitation utilisé pour connecter un
interrupteur de guidage manuel.

+ High (Fort) : guidage manuel disponible
+ Low (Faible) : guidage manuelindisponible
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HGC End & Task
Resume (R)

Safety Zone Dynamic
Enable (H)

Safety Zone Dynamic
Enable (L)

Remote Control
Enable

(H)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Utilisé pour reprendre ['exécution du programme de taches apres |'utilisation de
HandGuiding Control (HGC, contréle de guidage manuel) par l'opérateur en mode
Auto

« Rising (Low to High) (Croissant [Faible a Fort]) : reprend le programme de
taches apres un contréle de guidage manuel.

Disponible pour 'activation ou la désactivation de la limite d'espace et/ou de la
zone de maniére dynamique.

« High (Fort) : active la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

+ Low (Faible) : désactive la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée
ou désactivée temporairement par ce signal

Disponible pour 'activation ou la désactivation de la limite d'espace et/ou de la
zone de maniére dynamique.

« High (Fort) : désactive la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

+ Low (Faible) : active la limite d'espace ou la zone définie pour étre activée ou
désactivée temporairement par ce signal

Utilisé pour activer le mode de contréle a distance.

« High (Fort) : mode de contréle a distance activé.
« Low (Faible) : mode de contrdle a distance désactivé.

Suspension des signaux d'arrét de protection

Dans les situations d'apprentissage, de récupération et de contréle manuel du robot, ['opérateur qui s'approche

du robot peut étre une tache prévue.

La fonction de suspension des signaux d'arrét de protection est prévue pour que le dispositif de protection

n'empéche pas la tache prévue.

& Warning

FAIRE une évaluation complete des risques pour confirmer que l'utilisation de cette fonction est siire

La suspension des signaux liés a 'arrét de protection peut étre définie par groupe d'état du robot.

L'entrée de signal liée a l'arrét de protection est ignorée lorsque le robot est dans ['état inclus dans le groupe

d'états non controlés.
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Lorsque le robot entre dans les états automatiques, cette fonction prend fin et les signaux liés a ['arrét de
protection sont tous activés.

Voici les signaux liés a l'arrét de protection qui peuvent étre suspendus.

« TBSFT-PR

« TBCI - Protective Stop (L)

« TBCI - Protective Stop - STO (L)

« TBCI - Protective Stop - SS1 (L)

« TBCI - Protective Stop - SS2 (L)

« TBCI - Protective Stop (L) - Auto Reset & Resume (R)

Voici les groupes d'états dans lesquels les signaux liés a l'arrét de protection peuvent étre suspendus et les états
qu'ils contiennent.

« MANUAL Group- Manual Standby, Manual Jogging, Manual Handguiding
« RECOVERY Group- Recovery Standby, Recovery Jogging, Recovery Handguiding
+ HGC Group- HGC Standby, HGC Running

Réglage de la sortie de sécurité

Il peut étre utilisé comme sortie de sécurité en attribuant un signal de sécurité a deux ports consécutifs de la
sortie numérique configurable (TBCO).

Nom du signal Description

Emergency Stop (L) Ce signal est utilisé pour communiquer la nécessité d'un arrét d'urgence aux
périphériques, notamment dans les situations suivantes :

- Le bouton d'arrét d'urgence des accessoires du robot est actionné (boftier
d'apprentissage, boitier intelligent, boitier du bouton d'arrét d'urgence)

- Arrét d'urgence ordonné par l'entrée de sécurité dédiée
- Arrét d'urgence (L) ordonné par l'entrée de sécurité configurable.

- Emergency Stop - No Loopback(L) (Arrét d'urgence - Pas de rebouclage) ordonné
par l'entrée de sécurité configurable.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : arrét d'urgence requis
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Emergency Stop -
excl. No Loopback
Input (L)

Safe Torque Off (L)

Safe Operating Stop
(L)

Abnormal (L)

Normal Speed (L)

Reduced Speed (L)

Auto Mode (L)

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Ce signal est utilisé pour communiquer la nécessité d'un arrét d'urgence aux
périphériques, notamment dans les situations suivantes :

- Le bouton d'arrét d'urgence des accessoires du robot est actionné (boitier
d'apprentissage, boitier intelligent, boitier du bouton d'arrét d'urgence)

- Arrét d'urgence ordonné par 'entrée de sécurité dédiée

- Arrét d'urgence (L) ordonné par l'entrée de sécurité configurable.

L'activation de Emergency Stop - No Loopback(L) (Arrét d'urgence - Pas de
rebouclage) par l'entrée de sécurité configurable est EXCLUE.

Les interblocages peuvent étre évités en ne renvoyant pas le signal d'arrét
d'urgence au périphérique qui a transmis le signal d'arrét d'urgence au robot.

+ High (Fort) : fonctionnement normal
+ Low (Faible) : arrét d'urgence requis

« High (Fort) : le robot n'est pas en état Servo Off (Servo désactivé), Emergency
Stop (Arrét d'urgence)

« Low (Faible) : le robot est en état Servo Off (Servo désactivé), Emergency Stop
(Arrét d'urgence)

« High (Fort) : le robot n'est pas en état Standby (Veille)
« Low (Faible) : le robot est en état Standby (Veille) et la surveillance a l'arrét est
activée.

« High (Fort) : le robot n'est pas en état Interrupted (Interrompu), Recovery
(Récupération), Auto Measure (Mesure auto)

« Low (Faible) : le robot est en état Interrupted (Interrompu), Recovery
(Récupération) ou Auto Measure (Mesure auto)

« High (Fort) : le robot fonctionne a vitesse réduite en raison de |'entrée d'un
signal de sécurité externe d'activation de la vitesse réduite
« Low (Faible): le robot fonctionne a la vitesse normale

- High (Fort) : le robot fonctionne a la vitesse normale
« Low (Faible) : le robot fonctionne a vitesse réduite en raison de 'entrée d'un
signal de sécurité externe d'activation de la vitesse réduite

+ High (Fort) : le robot n'est pas en mode Auto
« Low (Faible) : le robot est en mode Auto
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Nom du signal Description

Manual Mode (L) + High (Fort) : le robot n'est pas en mode Manual (Manuel)
« Low (Faible) : le robot est en mode Manual (Manuel)

Remote Control Mode « High (Fort) : le robot n'est pas en mode Remote Control (Contréle a distance)
(L) « Low (Faible) : le robot est en mode Remote Control (Contrdle a distance)
Standalone Zone (L) « High (Fort) : le TCP du robot est situé dans une zone collaborative

« Low (Faible) : le TCP du robot n'est pas situé dans une zone collaborative

Collaborative Zone (L) « High (Fort) : le TCP du robot n'est pas situé dans une zone collaborative
« Low (Faible) : le TCP du robot est situé dans une zone collaborative

High Priority Zone (L) « High (Fort) : Le TCP du robot ne se trouve pas dans une zone de réduction de la
sensibilité a la collision ni dans une zone personnalisée avec ['option High
Priority (Haute priorité) cochée
« Low (Faible) : Le TCP du robot ne se trouve pas dans une zone de réduction de
la sensibilité a la collision ni dans une zone personnalisée avec l'option High
Priority (Haute priorité) cochée

Tool Orientation Limit » High (Fort) : le TCP du robot n'est pas dans 'une des zones limites
Zone (L) d'orientation d'outil
« Low (Faible) : le TCP du robot est situé dans l'une des zones limites
d'orientation d'outil

Designated Zone (L) Cette option permet de confirmer que le TCP (point central de ['outil) se trouve a
l'intérieur de la zone définie par ['utilisateur.

Le signal Designated Zone (Zone désignée) défini via 'écran de configuration de la
sortie de sécurité peut étre sélectionné via |'écran de configuration de la zone

« High (Fort) : si le TCP ne se trouve pas dans une zone liée a la sortie de sécurité
de la zone désignée

« Low (Faible) : si le TCP se trouve dans une zone liée a la sortie de sécurité de la
zone désignée

2.11.3 Modes d'arrét de sécurité

La fonction de surveillance de sécurité peut détecter les violations de limite et définir le mode d'arrét utilisé lors
de l'arrét du robot.

« Pour plus d'informations sur le mode Arrét, reportez-vous a Sous-fonction d'arrét de sécurité(p. 25)la
section.

Pour définir les modes d'arrét de sécurité, sélectionnez Gestionnaire de cellules de travail > robot >modes
d'arrét de sécurité. Pour plus d'informations sur chaque élément, reportez-vous a Fonction de surveillance de
sécurité(p. 30)la section .
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Mode d'arrét de sécurité

Arrét d'urgence

Butée de protection

Violation de la limite d'angle

de joint

Violation de la limite de
vitesse de liaison

Détection de collision

Violation de la limite de
position TCP/robot

Violation de la limite
d'orientation TCP

Violation de la limite de
vitesse TCP

Violation de limite de force
TCP

Violation de la limite de
mouvement

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Description

Il définit le mode d'arrét lorsque le bouton d'arrét d'urgence de la
poignée de commande d'apprentissage ou du dispositif externe
supplémentaire installé est activé. (Seul STO ou SS1 peut étre
sélectionné.)

Il définit le mode d'arrét lorsque |'équipement de protection connecté
de l'extérieur est activé.

Il définit le mode d'arrét lorsque l'angle de chaque liaison dépasse la
plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse de joint d'angle de chaque
liaison dépasse la plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la force externe appliquée a l'axe
dépasse la plage limite définie. Les modes d'arrét pour la zone
collaborative et la zone autonome peuvent étre définis
individuellement. En plus de STO, SS1 et SS2, RS1 peuvent étre définis
comme mode d'arrét.

Elle active le mode d'arrét lorsque le point central de ['outil (TCP) et la
position du robot violent la limite de position du robot défini dans le
Gestionnaire de cellules de travail. Il détermine également si le TCP se
trouve dans la zone de sécurité (zone de collaboration , zone de
prévention des écrasements , zone de réduction de la sensibilité aux
collisions , zone de limite d'orientation de l'outil ou zone
personnalisée).

Il définit le mode d'arrét lorsque |'orientation du point central de ['outil
(TCP) dans la zone limite d'orientation TCP dépasse la plage limite
d'angle définie par le robot via le Gestionnaire de cellules de travail.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse du point central de ['outil
(TCP) dépasse la plage limite définie.

Il définit le mode d'arrét lorsque la force externe appliquée au point
central de ['outil (TCP) dépasse la plage limite définie. Les modes
d'arrét pour la zone collaborative et la zone autonome peuvent étre
définis individuellement. En plus de STO, SS1 et SS2, RS1 peuvent étre
définis comme mode d'arrét.

Il définit le mode d'arrét lorsque la vitesse du robot dépasse la limite
définie.
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Mode d'arrét de sécurité Description
11 violation de la limite de Il définit le mode d'arrét lorsque la puissance mécanique du robot
puissance mécanique dépasse la limite définie.

2.11.4 Configuration de Nudge (Pousser)

Si le robot est arrété par le Safety Stop Mode (mode d'arrét de sécurité) SS2 ou RS1 dans une zone
collaborative, 'état Interrupted (Interrompu) peut étre réinitialisé et la tdche peut reprendre grace a une entrée
Nudge (Pousser). L'option Nudge (Pousser) peut étre activée sur des sections définies par ['utilisateur.

Pour définir Nudge (Pousser), sélectionnez |'élément Nudge dans la cellule de travail Robot. Avec une entrée de
poussée, la force a reconnaitre (force de poussée) et le temps d'attente de la reconnaissance de poussée a la
reprise du travail (temps de retard) peuvent également étre saisis.

La plage configurable de la force d'entrée pour Nudge (Pousser) est comprise entre 10,00 ~ 50,00N pour la série
M et 15,00 ~ 50,00N pour la série H (série P).

Input Force 10.00 N

Delay Time 2.0 |sec

& Avertissement

« Lafonction Nudge (Pousser) doit uniquement étre utilisée si elle est approuvée via une
évaluation des risques rigoureuse.

« Lasérie A/E, qui ne dispose pas de la fonction de capteur de couple d'articulation, ne présente
pas de configuration de Nudge (Pousser) dans les Advanced options (Options avancées.

2.11.5 Limite d'espace

Limites du robot(p. 36) En plus de la limite de 'angle du joint du robot, il est possible de limiter ['espace de
fonctionnement du robot a l'intérieur des coordonnées d'apprentissage direct. Si le robot ou le TCP dépasse la
limite d'espace pendant le fonctionnement automatique ou le mode manuel, il s'arréte conformément aux
paramétres du mode d'arrét de sécurité .

Lorsque le robot ou le TCP atteint la limite de la limite d'espace pendant |'apprentissage direct a l'aide du
guidage manuel, une force de repulsion peut étre ressentie.

En sélectionnant le point d'inspection , il est possible de sélectionner si la limite d'espace cible ['ensemble du
corps du robot ou uniquement le TCP.
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En sélectionnant espace valide, il est possible de choisir si le point d'inspection ne violera pas ou ne dépassera
pas un espace désigné.

Il est possible de désigner facilement un volume étendu a partir des coordonnées désignées a l'aide de zone
Margin (marge de zone).

La sélection de l'option activation de zone dynamique active/désactive la zone en fonction du signal d'entrée
du port d'E/S. Si 'entrée n'est pas activée, la limite d'espace correspondante est désactivée et le robot
fonctionne comme si la limite d'espace correspondante n'était pas présente

2.11.6 Zone

Suivant l'application, il peut étre nécessaire de définir une limite de sécurité différente de la limite de sécurité
globale définie par Configuration de Robot Limits (Limites du robot)(p. 322) dans certains espaces. Il est possible
de définir une limite de sécurité séparée uniquement dans la section définie a |'aide de la fonction de définition
de section. Les limites de sécurité pouvant étre ignorées sont définies en fonction du type de section.

« Configuration de la zone collaborative(p. 316)

« Parametres de la zone de prévention d'écrasement(p. 317)

« Parameétres de la zone de réduction de la sensibilité a la collision(p. 318)
« Parameétres de la zone de limite d'orientation d'outil(p. 319)

« Configuration de la zone personnalisée(p. 320)

Le choix du parametre Valid Space (Espace valide) permet de décider si le point d'inspection ne peut pas
entrer dans |'espace défini ou s'il ne peut pas quitter |'espace.

Le parametre Zone Margin (Marge de zone) permet de configurer en toute simplicité ['augmentation du volume
désigné avec des points spécifiques.

Les limites de sécurité ignorées dans la zone ont la priorité ci-dessous.

+ Une limite de sécurité ignorée dans la zone a la priorité sur les limites de sécurité globales

« Une limite de sécurité ignorée dans la zone haute priorité a la priorité sur la limite ignorée dans la zone.

« Siplusieurs limites de sécurité sont définies pour un seul type de fonction de sécurité a une position de
TCP donnée parce que des zones s'entrecoupent, la priorité est donnée a la limite de sécurité la plus
restrictive.

« Siplusieurs limites de sécurité sont définies pour un seul type de fonction de sécurité a une position de
TCP donnée parce que des zones haute priorité s'entrecoupent, la priorité est donnée a la limite de
sécurité la MOINS restrictive.

& Avertissement

Les zones haute priorité sont prioritaires sur les autres zones et la configuration globale de Robot
Limits (Limites du robot). Si plusieurs zones haute priorité s'entrecoupent, la fonction de sécurité
utilise la limite de sécurité la MOINS Pour cette raison, la zone haute priorité doit &tre aussi petite que
possible pour garantir une sécurité optimale.

_47 - User manual(v2.12)



PARTIE 1. Manuel de sécurité

Si l'option Dynamic Zone Enable (Activation de la zone dynamique) est sélectionnée, cette zone est activée ou
désactivée conformément au signal d'entrée de I'E/S de sécurité désignée. Si l'entrée est active, alors la zone
correspondante est également activée. Si 'entrée est inactive, alors la zone correspondante est désactivée et le
robot fonctionne comme si cette zone n'était pas définie.

2.12 Autres mesures de sécurité

Le systeme intégre un mode de récupération de sécurité et un mode d'entrainement arriere pour la sécurité de
['utilisateur et la récupération du robot.

- Safety Recovery Mode (Mode de récupération de sécurité) : En cas d'erreur en lien avec une violation de
sécurité continue ou si un robot doit étre emballé, ['utilisateur peut utiliser le mode de récupération de
sécurité pour configurer la position et 'angle du robot. Pour plus d'informations a propos du Safety
Recovery Mode (Mode de récupération de sécurité), référez-vous a « Safety Recovery Mode (mode de
récupération de sécurité)(p. 367) (mode de récupération de sécurité)».

« Mode Backdrive (Entrainement arriére): Le systéme contréle 'articulation du robot a 'aide du frein
uniquement et sans force motrice du moteur. Cette fonction est utilisée lorsque le robot ne peut pas
revenir en mode normal avec le Safety Recovery Mode (Mode de récupération de sécurité) ou le guidage
manuel. Le mode Backdrive (Entrainement arriere) permet a ['utilisateur d'activer ou désactiver le frein de
chaque articulation. Pour plus d'informations a propos du mode d'entrainement arriére, référez-vous a
« Mode Backdrive (Entrailnement arriere)(p. 369)(Entrainement arriére) ».

2.13 Validité et responsabilité

Ce manuel ne contient pas d'informations sur la conception, l'installation et les méthodes de fonctionnement
d'applications robotisées intégrées a d'autres systemes. En outre, il ne contient pas non plus d'informations
pouvant affecter la sécurité du systéme intégré.

L'administrateur systéme doit installer le robot de maniere a respecter diverses exigences de sécurité selon les
normes et régulations en vigueur dans le pays. De plus, le personnel responsable de l'intégration et de la
gestion du robot au sein d'un systéme doit veiller a ce que toutes les normes et régulations en vigueur dans le
pays soient respectées. L'entité ou ['utilisateur du systeme final dans lequel le robot est intégré assume les
responsabilités suivantes, lesquelles ne sont pas limitées aux éléments répertoriés ci-apres :

« Evaluation des risques du systéme avec robot intégré

« Installation et retrait de dispositifs de sécurité en fonction des résultats de ['évaluation des risques
effectuée

+ Confirmation de la conception, configuration et installation correctes du systeme

« Mise en place du fonctionnement du systeme et des instructions

+ Gestion des parametres de sécurité appropriés dans le logiciel

« Prévention de toute modification des dispositifs de sécurité par les utilisateurs

« Controle de validité de la conception et de l'installation du systeme intégré

« Indication d'informations de contact ou de notifications importantes en lien avec |'utilisation et la sécurité

« Mise a disposition de documents techniques, y compris divers manuels
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« Mise a disposition d'informations sur les normes et réglementations s'appliquant : http://

www.doosanrobotics.com/

La conformité aux exigences de sécurité mentionnées dans ce manuel n'exclut pas l'intégralité des risques.

2.14 Clause de non-responsabilité

Doosan Robotics continue de mettre a niveau les performances et la fiabilité du produit et Doosan Robotics se
réserve le droit de mettre a niveau le produit sans notification. Doosan Robotics s'efforce d'assurer que
l'intégralité du contenu de ce manuel est exact. Cependant, nous n'assumons aucune responsabilité quant a

d'éventuelles erreurs ou informations manquantes.
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2.15 Déclaration et certification

2.15.1 Déclaration d'incorporation européenne (originale)

-50- User manual(V2.12)



PARTIE 1. Manuel de sécurité

DECLARATION OF INCORPORATION

according to EC Machinery Directive 2006/42/EC Annex Il Part 1 Section B
We,
Doosan Robotics Inc.

79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu, Suwon-si,
Gyeonggi-do, 16648, Republic of Korea

declare under our sole responsibility that the following product:

Product : Industrial Robot (Manipulator & Controller)

Manipulator : A0509, A0509S, A0912, A0912S
Controller : CS-03

conform to the essential safety requirements of the Directive 2006/42/EC

Model

The product as the partly completed machinery must not be put into service until the final
machinery into which it is to be incorporated has been declared in conformity with the provisions
of the Directive 2006/42/EC and with the regulations transposing it into national law.
The following requirements of Annex | have been fulfilled

Clause 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.5.2, 1.5.10, 1.7.3, 1.7.4

The product is based on following standards

Standard Description
EN ISO 12100:2010 Safety of machinery —General principles for design
— Risk assessment and risk reduction
EN ISO 13849-1:2015 Safety of machinery — Safety-related parts of control systems

— Part 1: General principles for design

EN 60204-1:2006/A1:2009 Safety of machinery — Electrical equipment of machines
— Part 1: General requirements

EN ISO 10218-1:2011 Robots and robotic devices
— Safety requirements for industrial robots — Part 1: Robots
ISO TS 15066 Robots and robotic devices — Collaborative robots

Relevant technical documentations are compiled in accordance with Annex VII, part B of the
Directive, and available in electronic form to national authorities upon legitimate request.

Additionally, the product declares in conformity with the following directives, according to which
the product is CE marked:

2014/35/EU Low Voltage Directive (LVD)
2014/30/EU Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)

Suwon, 9" July, 2020
R&D Center

Junhyun Jang
Chief Technical Officer

/
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2.15.2 Attestation de conformité a la directive européenne sur les machines

Product Servce

Attestation
No. M7 004249 0035 Rev. 00

Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu
Suwon-si, Gyeonggi-do 16648
REPUBLIC OF KOREA

Product: Industrial Robot
(Manipulator & Controller)

This Attestation is issued on a voluntary basis according to Council Directive 2008/42/EC relating
to machinery. It confirms that the listed equipment (partly completed machine) complies with the
requirements set in article 13 of the directive. It refers only to the sample submitted to TUV SUD
Product Service GmbH for testing and certification. For details see: www_tuvsud.com/ps-cert

Test report no.: MAEB01147421
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Date, 2021-05-04 % E

( Ro-Hyun Park )

Page 10f2

Partly completed machines are designated to be assembled in a machine, which complies with the
requirements set in the Machinery Directive 20068/42/EC and for which a Declaration of Conformity
according to Annex |l A of the Machinery Directive 2008/42/EC needs to be drawn up.

ZERTIFIKAT @ CERTIFICATE & 2%

TUV SUD Product Service GmbH - Certification Body - Ridlerstralle 85 - 20330 Munich - Germany
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Product Servce

Attestation
No. M7 004249 0035 Rev. 00

Model(s): Manipulator : A0509, A0912,
A0509S, A0912S

Controller : CS-03, CS-04

Parameters: Manipulator: AD509 AD@12 AD5095 AD9125
Payload: Skg Okg 5kg O kg
Degrees of freedom: @ Axis 8 Axis 8 Axis 8 Axis
Weight: 21kg 2T kg 21 kg 27 kg
Controlier: cs-03 CS-04
Rated Input voitage: 100-240V a.c.. 1 Phase 22-60V d.c.
Rated frequency: 50/60 Hz N/A
Rated input current: 10 A 30A
Weight: 13 kg 12 kg

Tested according to:  ENISO 10218-1:2011
EN ISO 12100:2010

EN 80204-1:2008/A1:2009

Page 20f2

Partly completed machines are designated to be assembled in a machine, which complies with the
requirements set in the Machinery Directive 2008/42/EC and for which a Declaration of Conformity
according to Annex Il A of the Machinery Directive 2008/42/EC needs to be drawn up. Ps
OV
TUV SUD Product Service GmbH « Certification Body « Ridlerstralle 85 « 80330 Munich « Germany
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2.15.3 Attestation de conformité a la directive européenne relative a la
compatibilite electromagnetique (CEM)

-54 - User manual(v2.12)
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PARTIE 1. Manuel de sécurité

C€

Product Serace
Attestation of Conformity
No. ES8A 004249 0037 Rev. 00
Holder of Certificate: = Doosan Robotics Inc
79. Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu
Suwon-si, Gyeonggi-do 18848
REPUBLIC OF KOREA
Name of Object: Industrial Robot
(Manipulator & Controller)
Model(s): Manipulator: A0509, A0912, A0509S, A0912S
Controller: CS-03, CS-04
Description of cs-03
ObjeCtI Rated input voltage: 100-240 V a.c.. 1 Phase
Rated input frequency: 50/60 Hz
Rated input current: 10A
cS-04
Rated input voitage: 22-60Vde.
Rated input current: 30A
Tested EN €1000-8-4:2007/A1:2011
= EN 81000-8-2:2005
according to: EN 61000-3-2:2014

EN 61000-3-2:2013

This Attestation of Conformity is issued on a voluntary basis according to the Directive 2014730/EU
relating to electromagnetic compatibility. It confirms that the listed apparatus complies with all essential
requirements of the directive and is based on the technical specifications applicable at the time of
issuance. It refers only to the particular sample submitted for testing and certification. For details see:
www.tuvsud.com/ps-cert

Test report no.: CPSC01575620

Date, 2021-04-28 W-

( Byung-Soo Kang )

Page 10of 1

After preparation of the necessary technical documentation as well as the EU Declaration of

conformity the required CE marking can be affixed on the product. That Declaration of conformity

is issued under the sole responsibility of the manufacturer. Other relevant EU-directives have to be

observed. o
TOV

TUV SUD Product Service GmbH - Certification Body - Ridlerstrale 65 - 50339 Munich - Germany
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2.15.4 Certification américaine NRTL (Etats-Unis, Canada)

Amerca

CERTIFICATE

No. U8 004249 0036 Rev. 00

Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
79, Saneop-ro 158beon-gil. Gwonseon-gu
Suwon-si, Gyeonggi-do 18848
REPUBLIC OF KOREA

Certification Mark:

Product: Industrial Robot
(Manipulator & Controller)

This product was voluntarily tested to the relevant safety requirements referenced on this certificate.
It can be marked with the certification mark above. The mark must not be altered in any way. This
product certification system operated by TUV SUD America Inc. most closely resembles system 3
as defined in ISO/IEC 17087. Centification is based on the TUV SUD *Testing and Certification
Regulations”. TUV SUD America Inc. is an OSHA recognized NRTL and a Standards Council of
Canada accredited Certification body.
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Test report no.: MAEADT 147221
A
?Iﬁ Date, 2021-08-07
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L ] ( Ro-Hyun Park )
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TUV SUD America, Inc. 401 Edgewater Place Suite #500 - Wakefield - MA 01880 - USA
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PARTIE 1. Manuel de sécurité

CERTIFICATE

No. U8 004249 0036 Rev. 00

Model(s): Manipulator : A0509, A0912,
A0509S, A0912S

Controller : CS-03, CS-04

Tested UL 1740:2007/R:2018-01
. 4 CAN/CSA-Z434-14/R:2017-02
according to:

Parameters: Manipulator: AD509 ADE12 AD500S ADPI2S
Payload: Skg 9 kg Skg 9 kg
Degrees of freedom: 8 Axis B Axis B Axis B Axis
Weight: 21kg 27 kg 21kg 27 kg
Controller: Cs-03 CS5-04
Rated Input voltage: 100-240 VAC 1 Phase 22-80VDC
Rated frequency: 50/60 Hz N/A
Rated input current : 10A 30 A
Weight: 13 kg 12kg

Additionally tested to:  ANSUNFPA 78:2018

£ ]
Page 20f2 TOV
TUV SUD America, Inc. - 401 Edgewater Place Suite #500 - Wakefield - MA 01880 - USA
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2.15.5 Certification de sécurité fonctionnelle

Product Service

CERTIFICATE

No. Z10 004249 0038 Rev. 00

Holder of Certificate: Doosan Robeotics Inc
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu
Suwon-si, Gyeonggi-do 16648
REPUBLIC OF KOREA

Certification Mark:

Product: Robot Safety Unit

The product was tested on a voluntary basis and complies with the essential requirements.

The certification mark shown above can be affixed on the product. It is not permitted to alter the
certification mark in any way. In addition the certification holder must not transfer the certificate

to third parties. This certificate is valid until the listed date, unless it is cancelled earlier. All applicable
requirements of the testing and certification regulations of TUV SUD Group have to be complied.

For details see: www tuvsud_com/ps-cert
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Test report no.: DS93146T
0§ Valid until: 2026-11-25
Elil=4
L 2
(8
'; Date, 2021-11-29
(X
T }
—_ ( Guido Neumann )
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TUV SUD Product Service GmbH = Certification Body « Ridlerstrafie 65 » 80339 Munich = Germany
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-
=T
o
t Product Service
=
4 CERTIFICATE
o No. Z10 004249 0038 Rev. 00
*
Parameters: Safetg,r functions:
g STO, SBC, Emergency Stop: SIL3, PL e CAT4
<< 551, 552, SOS, SLP, SLS, SLT, Protective Stop,
E TCP/Robot Position Limit, TCP Orientation Limit, TCP Speed Limit,
[TH TCP Force Limit, Robot Momentum Limit, Robot Power Limit,
|': Caollision Detection, Safety 1/0, Reflex Stop: SIL2, PL d CAT3
E Safety /O input Safety VO output
E Emergency Stop, Emergency Stop,
Emergency Stop — No Loopback, Emergency Stop - excl. No Loopback
* Protective Stop, Input,
Protective Stop — STO, Safe Torque Of,
— Protective Stop — 551, Safe Operating Stop,
< Protective Stop — 532, Abnormal,
Protective Stop — Auto Reset & Resume, | Normal Speed,
= Interiock Resat, Reduced Speed,
= Reduced Speed Activation, Auto Mode,
e 3-Pos Enable Switch, Manual Mode,
Handguiding Enabile Switch, Remote Control Mode,
= Remote Confrol Enable, Standalone Zone,
e Safety Zone Dynamic Enable, Collaborative Zone,
[ HGC End & Task Resume High Priority Zone,
W Tool Orentation Limit Zone,
o Designated Zone
4
Tested IEC 61508-1:2010
F.H[E[ » . IEC 61508-2:2010
e according to: IEC 61508-3:2010
Ao IEC 61800-5-1:2007
gg IEC 61800-5-1-2007/AMD1:2016
i3 IEC 61800-5-2:2016
IS0 13849-1:2015
L 4 IEC 62061:2021
1SO 10218-1:2011
kd ISO TS 15066:2016
'E IEC 61000-6-7-2014
IEC 61326-3-1:2017
o
e Model(s): Safety Controller for Single-powered Robot
=
ac
[SE]
[}
4
b—
=T
=
(W
-
oc
i on 7 ®
N Page 2 of 2 TV

TOV SUD Product Service GmbH = Certification Body » Ridlerstraie 65 » 80339 Munich « Germany
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2.15.6 Déclaration de confirmation volontaire de sécurité (KCs)

S

AHE &R MRSFM

. Manuel de sécurité

A3y sazgel Az s ARIBRRME 55 g0 551280
Myol (MBASBYL g 050018 HEAEY Ol
Sl (16648) 27|E 49| A4 A2 156412 79
AZHASUHY 7[A - 717 Molg2y
R ) A0509 8Y(E3) 6 axis
AgorasoitsE 19-AE1EQ-12468
A=A SAR2HE|AZAIS|A}
i (16648) 27| £9A| HHT A2 156%2 79

FUHQMHRE Y, M352A418 U 22 Y A2 A612A380| aj2t
g QAR ADSYME YSEUCE

20194 1249 24%
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S

AHE ol HnSBM

INEET] cuzugaE) MEFRATS 575001280
Myl AMBASREZ 5574500128 [HEAEY %y
242 (16648) 27| $£HUA| AT AP2156¥12 79(1MS)
2BORIQIEA 71A - 717 Ay
FAF3) A0912 88(E3) 6 axis
AgrateIve 20-AE1EQ-00833
A =2} SAZHEIA(F)
A (16648) 27]S 2 HA| AMT M2 156U 79(AMS)

FUPAUEAHY, HBIZA1 ¢ U 22 ¥ Al¥w 2 A1202H3%0 T2t
g Rl UNSYME WISBUCH

20209 02 28¢¥
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S

AHE U HNDFTA

e suapyaE) NOBEARS  557.68.001280
Aol ‘WM! ©257- 88-00128- m’“ Ay
BT (156a8) 2715 S HAl HNT AR 15692 79(2ME)
TETRTE W o
YAGH) A05095 88(E) 6 axis
AgoRoYe 20-AE1EQ-02816
= SARHEIA(Z)
242 (16648) 27| £A| AMT M2 1569 79(RUS)

UMY, 892 1Y A 28 Y A8 H12024380] a2}
AAS OIS0 ADSHME WS ELICH

2020 08% 22%

LA AM LS HZTH O AHE
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S

AHE AR MISTA

i Suzweaz) NOIEAUE 55755001280

pagl NUASRYE o000 00008 m 49 aar
AAATTT (16648) A1S AAl HET NEB156M1Z 79(ANE)

TEOTETE T 8 i

FNFA) A09125S 8383 BER

L 20-AE1EQ-02817

AZA SHEMEAR)

2N (16648) 27|S S Al AMTP M2156W 79(MS)

FUGAVLAE, MBIZANY U &2 E AIBA A 202M3Y0 Tet
gAY MRS YME RS BUCH

20201 089 22%
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S

AHE ruEel SN

i suzweag) ARBBAUE 545785001280
aye MIASRYE 5554500128 (HEAYY 288
AN (16648) 27| £9IA| ANT AR 156¥12 79(2MS)
A rAASTHA I 1A - 717 Aolgas
4G Cs-04 83(E= 6 axis
Agduadus 21-AH1EQ-00521
e T SAZSEIA(F)
2242

(16648) 37|= +2A| AMF HAR156YZ 79(RM4E)

FUAAME Y, MM 1T U Z2 'Y AY3 1202 A3F0] w2t
Atgeruetol UDSPME YaELUCh

20214 04¢ 26

RIE R
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oRigE
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2.16 Distance d'arrét et temps d'arrét

2.16.1 Méthodes et conditions de mesure

« Ladistance d'arrét correspond au déplacement angulaire a partir du moment ou un signal d'arrét est
généré jusqu'au moment ou tous les manipulateurs arrétent le fonctionnement.

« Letemps d'arrét correspond au temps qui s'écoule entre le moment ou un signal d'arrét est généré et le
moment ouU tous les manipulateurs arrétent le fonctionnement.

« Lesdonnées de distance d'arrét et de temps d'arrét sont fournies pour l'articulation 1, l'articulation 2 et
['articulation 3 dont les distances de déplacement sont longues.

« Le mouvement d'un axe de chevauchement peut provoquer une distance d'arrét plus longue.

« Les données de distance d'arrét et de temps d'arrét sont définies conformément a KS B 1ISO
10218-1:2011 Déclaration et certification(p. 50)

Catégorie d'arrét

Catégorie d'arrét description

1 Catégoried'arrét1 La distance d'arrét et le temps d'arrét de 'articulation 1 (Base) et de
'articulation 2 (Shoulder) sont mesurés a 33 %, 66 % et 100 % de la vitesse,
du niveau d'étirement et de la charge maximaux, respectivement. La distance
d'arrét et le temps d'arrét de l'articulation 3 (elbow) sont mesurés a 33 %,
66 % et 100 % de la vitesse et de la charge maximales. Le niveau d'étirement
lors de la mesure de l'articulation 3 est verrouillé au maximum en raison de la
longueur du lower arm et du wrist entierement plat.

2 Catégoried'arrét0 La distance d'arrét et le temps d'arrét de ['articulation 1 (Base), de
['articulation 2 (Shoulder) et de l'articulation 3 (Elbow) sont mesurés a la
vitesse, au niveau d'étirement et a la charge maximaux. Etant donné que les
axes de 'articulation 2 et de 'articulation 3 sont paralléles, un impact
provoqué par un arrét forcé sur un c6té peut causer un glissement de l'autre
coté. L'écart angulaire est aussi mesuré.

Positions et conditions de mesure

La mesure de l'articulation 1 est effectuée avec l'axe de rotation perpendiculaire au sol et au cours d'un
mouvement horizontal.

Les mesures de l'articulation 2 et de |'articulation 3 sont effectuées avec |'axe de rotation paralléle au sol et
lorsque le robot est arrété au cours d'un mouvement descendant en position verticale par rapport au sol.

@ Remarque

Le pire des scénarios a été pris en compte pour établir les mesures. Les mesures peuvent varier selon les
circonstances.
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Position pour les extensions a 33 %, 66 % et 100 %

Articulation 1 Articulation 2 Articulation 3

Extension a

100% WQ w@

Catégorie
d'arrét 0

Extension a
3%

Catégorie
d'arrét1

Extension a
66 %

Catégorie
d'arrét 1

-66- User manual(V2.12)
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Articulation 3

Articulation 2

Articulation 1

Extension a
100 %

Catégorie
d'arrét 1

Position lorsque 'arrét est initié et angle mesuré ( 6a )
Position lorsque l'arrét est initié Angle mesuré

Gd = 9}1

Articulation1 .
Pas de glissement,
Stop initiating position

Articulation2

-
e

& T

User manual(V2.12)
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Position lorsque l'arrét est initié Angle mesuré

Articulation3

S;;S'p initiating position
7

&=

2.16.2 A0509(S) Catégorie d'arrét

A0509(S) Catégorie d'arrét 1

Distance d'arrét et temps d'arrét de l'articulation 1 (base)

Distance d'arrét a 33% de la charge max. (rad) Distance d'arrét a 66% de la charge max. (rad)
Stopping distance Stopping distance
payload 33% payload 66%
0.8 0.8
0.7 /ﬂ 0.7 »
0.6 - £ 0.6 F
E o5 Eos -
2 oa - —e— Extension = 33% g 0.4 —e+— Extension = 33%
_"E 0.3 —&— Extension = 66% g 03 - o —a— Extension = 66%
Q
0.2 —#— Extension = 100% 0.2 / —#— Extension = 100%
0.1 2 0.1 L
0 0
33 66 100 33 66 100
Joint speed [%] Joint speed [%]
Distance d'arrét avec charge max. (rad) Temps d'arrét a 33% de la charge max. (ms)
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Stopping distance
payload 100%

—e— Extension = 33%

"

e

33 66 100
Joint speed [%]

Distance [rad]

© 00 00 00
BN W R OO N ®

—=— Extension = 66%

Extension = 100%

o

Temps d'arrét a 66% de la charge max. (ms)

Stopping time
payload 66%
450
400
350
300
250

200
e ey
150 . —&— Extension = 66%

—+— Extension = 33%

Time [ms]

100 Extension = 100%
50 -

33 66 100
loint speed [%]

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Stopping time
payload 33%
450
400 - n

350 | /

300 .
250 /
200

150

100 Extension = 100%
50

—e— Extension = 33%

Time [ms]

—s— Extension = 66%

33 66 100
Joint speed [%]

Temps d'arrét avec charge max. (ms)

Stopping time
payload 100%
450
dm [ [4]
350
_. 300
E 250 _ .
@ : —+— Extension = 33%
g 200 -
L3 150 / —a&— Extension = 66%
100 : Extension = 100%
50
o]
33 66 100
Joint speed [%]

Distance d'arrét et temps d'arrét de 'articulation 2 (épaule)

Distance d'arrét a 33% de la charge max. (rad)

Stopping distance
payload 33%

//'

—e— Extension = 33%

—&— Extension = 66%

Distance [rad]

@ 0000 000
BN WA OO N ©

Extension = 100%

o

33 66 100
Joint speed [%]

Distance d'arrét avec charge max. (rad)

-69-

Distance d'arrét 4 66% de la charge max. (rad)

Stopping distance
payload 66%

0.4 - —+— Extension = 33%
—a— Extension = 66%

0.2 Extension = 100%

33 66 100
Joint speed [%]

Temps d'arrét a 33% de la charge max. (ms)
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Stopping distance Stopping time
payload 100% payload 33%
0.8 450
0.7 400 -
0.6 350
= 0.5 —. 300
= : E 250 )
o 0.4 —e— Extension = 33% P —e— Extension = 33%
5 E 200
5 03 —&— Extension = 66% = —m— Extension = 66%
Q 150 - 7
0.2 Extension = 100% 100 | - Extension = 100%
0.1 50
0 o]
33 66 100 33 66 100
Joint speed [%] Joint speed [%]
Temps d'arrét a 66% de la charge max. (ms) Temps d'arrét avec charge max. (ms)
Stopping time Stopping time
payload 66% payload 100%
450 450
400 400
350 / 350 /
_ 300 _. 300 -
E 250 ; £ 250 ;
= —e— Extension = 33% L= —+— Extension = 33%
£ 200 g 200
= 150 —a— Extension = 66% [ —m— Extension = 66%
100 - E Extension = 100% 100 Extension = 100%
50 50
o] o]
33 66 100 33 66 100
loint speed [%] Joint speed [%]
Distance d'arrét et temps d'arrét de l'articulation 3 (coude)
Distance d'arrét avec niveau d'étirement max. Temps d'arrét avec niveau d'étirement max. (ms)
(rad)
Stopping distance Stopping time
extension 100% extension 100%
0.7 450
0.6 - 400 -
_os : 350
B _. 300
i 0.4 E 250
g 0 —+—Payload =33 % = — —+—Payload =33 %
:E —=—Payload = 66% E —m— Payload = 66%
Soz2 Payload = 100% 150 /
ayload = 406 e Payload = 100%
0.1 =
50 -
0
33 66 100 0
i di%i 33 66 100
Jolntspe loint speed [%]

-70- User manual(v2.12)



PARTIE 1. Manuel de sécurité

A0509(S) Catégorie d'arrét 0

Articulation 1

Extension =100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

Distance d'arrét (rad) temps d'arrét (ms)

Articulation 1 0.286 166

Articulation 2

Extension =100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

Distance d'arrét (rad) temps d'arrét (ms)
Articulation 2 (91‘ ) 0.544 309
Articulation 3 (6j3) 0.0022

0.545

Distance (gd )

Articulation 3

Extension =100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

Distance d'arrét (rad) temps d'arrét (ms)
Articulation 2 (9}'2) 0.005 92
Articulation 3 (6j3) 0.163
Distance (Bd ) 0.167
+ Les angles des articulations 2 et 3 angles correspondent a 9}-2 , 9f3 , Bd dans le Positions et conditions

de mesure®

5 http://manual.doosanrobotics.com/pages/viewpage.action?pageld=8430675
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2.16.3 A0912(S) Catégorie d'arrét

A0912(S) Catégorie d'arrét 1

PARTIE 1. Manuel de sécurité

Distance d'arrét et temps d'arrét de l'articulation 1 (base)

Distance d'arrét a 33% de la charge max. (rad)

Stopping distance
payload 33%

0.7
0.6
_. 05
=
£ 0.4
g —e—Extension = 33%
= 03 .
R —=—Extension = 66%
a
02 Extension = 100%
0.1 =

33 66 100
Joint speed [%]

Distance d'arrét avec charge max. (rad)

Stopping distance
payload 100%

1.8
1.6
1.4
ﬁ' 1.2
=
3 —+—Extension = 33%
& 0.8 :
B —a— Extension = 66%
a 0.6 1
0.4 - Extension = 100%
0.2 +

33 66 100
Joint speed [%]

Temps d'arrét a 66% de la charge max. (ms)

-72-

Distance d'arrét a 66% de la charge max. (rad)

Stopping distance
payload 66%

ool
BN A O

=]

—es—Extension = 33%

Distance [rad]

o ©
o

—=— Extension = 66%

Extension = 100%

o o
[N

L

(=]

33 66 100
Joint speed [%]

Temps d'arrét a 33% de la charge max. (ms)

Stopping time
payload 33%

—e— Extension = 33%

Time [ms]

iso 4 —=— Extension = 66%

. - o
100 Extension 100%

33 66 100
Joint speed [%]

Temps d'arrét avec charge max. (ms)
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1200

Time [ms)

200

1000 -

800 -

600 -

400 |

33

Stopping time
payload 66%

—e— Extension = 33%
—&— Extension = 66%

Extension = 100%

/

66
Joint speed [%]

100

1200

1000

Time [ms]

200

Distance d'arrét et temps d'arrét de 'articulation 2 (épaule)

Distance d'arrét a 33% de la charge max. (rad)

33

Stopping distance
payload 33%

—e—Extension = 33%
—&—Extension = 66%

Extension = 100%

66
Joint speed [%]

100

Distance d'arrét avec charge max. (rad)

Distance [rad]
© o ¢ o =
N Y o)) [+ = N

=]

33

Stopping distance
payload 100%

—e—Extension = 33%
—s—Extension = 66%

Extension = 100%

66
Joint speed [%]

100

Temps d'arrét a 66% de la charge max. (ms)

-73-

800

600

400
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Stopping time
payload 100%

—+— Extension = 33%
—a— Extension = 66%

Extension = 100%

/

33 66

Joint speed [%]

100

Distance d'arrét a 66% de la charge max. (rad)

0.9
0.8 -
— 0.7
B o6
0.5
£ 04
803
0.2
0.1

nce

Stopping distance
payload 66%

——Extension = 33%
—a— Extension = 66%

Extension = 100%

33 66

Joint speed [%]

100

Temps d'arrét a 33% de la charge max. (ms)

Time [ms]

[=}

Stopping time
payload 33%

—e— Extension = 33%
—=— Extension = 66%

Extension = 100%

33 66

Joint speed [%]

100

Temps d'arrét avec charge max. (ms)
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Stopping time
payload 66%

800
700
600 -
= 500
S
‘o 400 —s— Extension = 33%
ig 300 - —m— Extension = 66%
200 Extension = 100%
100
[e]

33 66 100
Joint speed [%]

Distance d'arrét et temps d'arrét de ['articulation 3 (coude)

oo N ®

w

Time [ms]
88888838

=
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Stopping time
payload 100%

—e— Extension = 33%
—a— Extension = 66%

Extension = 100%

33 66 100
Joint speed [%]

Distance d'arrét avec niveau d'étirement max. Temps d'arrét avec niveau d'étirement max. (ms)

(rad)

Stopping distance
extension 100%

206
-;:a 0.5 —e—Payload =33 %

B | —a— Payload = 66%

[=] !
9:2 Payload = 100%
0.2
0.1
33 66 100

Joint speed [%]

A0912(S) Catégorie d'arrét 0

Articulation 1

Extension =100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

Distance d'arrét (rad)

Articulation 1 0,4559

Articulation 2

Extension =100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

-74 -

Time [ms]
s 88888888

Stopping time
extension 100%

—+— Payload = 33 %
—a— Payload = 66%

/ “BavioaliSILo0%

33 66 100
Joint speed [%]

temps d'arrét (ms)

253
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Distance d'arrét (rad) temps d'arrét (ms)
Articulation 2 (gj ) 0.950 412
Articulation 3 (6f3) 0.001
Distance (gd ) 0.950

Articulation 3

Extension = 100 %, Vitesse = 100 %, Charge utile = 100 %

Distance d'arrét (rad) temps d'arrét (ms)
Articulation 2 (91’2 ) 0.018 187
Articulation 3 (913) 0.318
Distance (Bd ) 0.329

90: dans le Positions et conditions

« Les angles des articulations 2 et 3 angles correspondent a sz , 9f3 ,

de mesure®

2.17 Intervalle de seuil supérieur/inférieur et valeur par défaut des

2.17.1 A0509,A0509S

Parameters Normal Reduced Toler
ance

. . (+/-)

Min Max Default Min Max Default
Joint Angle J1 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Limits

J2 (degree) -360 360 -95~95 -360 360 -95~95 3/-3

J3 (degree) -160 160 -135~135 -160 160 -135~135 3/-3

J4 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3

6 http://manual.doosanrobotics.com/pages/viewpage.action?pageld=8430675
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J5 (degree) -360 360 -135~135 -360 360 -135~135 3/-3

J6 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Joint Speed J1 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10
Limits

J2 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10

J3 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10

J4 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10

J5 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10

J6 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10
Robot/TCP Force (N) 0 450 200 0 450 100 -
Limits

Power (W) 0 200 600 0 200 100 -

0 0
Speed (mm/s) 0 700 2000 0 700 1000 -
0 0

Momentum 0 75 38 0 75 23 -

(kgm/s)

Collision 1 100 75 - - - -

Detection

Sensitivity (%)
Safety 1/0 Speed Reduction - - - 1 100 20 -

Ratio (%)

2,17.2 A0912,A0912S

Parameters Normal Reduced Toler
ance
. . (+/-)
Min Max Default Min Max Default
Joint Angle J1 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Limits
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J2 (degree) -360 360 -95~95 -360 360 -95~95 3/-3
J3 (degree) -160 160 -135~135 -160 160 -135~135 3/-3
J4 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
J5 (degree) -360 360 -135~135 -360 360 -135~135 3/-3
J6 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Joint Speed J1 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10
Limits
J2 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10
J3 (degree/s) 0 180 180 0 180 180 10
J4 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10
J5 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10
J6 (degree/s) 0 360 360 0 360 360 10
Robot/TCP Force (N) 0 600 300 0 600 150 -
Limits
Power (W) 0 200 1100 0 200 180 -
0 0
Speed (mm/s) 0 800 2000 0 800 1500 -
0 0
Momentum 0 165 82 0 165 50 -
(kgm/s)
Collision 1 100 75 - - - -
Detection
Sensitivity (%)
Safety 1/0 Speed Reduction - - - 1 100 20 -
Ratio (%)
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PARTIE 2. Démarrage du robot

Depuis le démarrage du robot, |'utilisateur peut apprendre le processus global de l'installation du robot a

['opération du robot. Installez le robot en suivant les 4 étapes suivantes et créez un programme de taches a

exécuter:

. Etape 1. Installation du robot(p. 82) : Installer le robot et connecter le contréleur et la poignée de

commande d'apprentissage.

« Etape 2. Installation de ['outil et test d'E/S.(p. 96) : Installez |'outil et testez le signal d'E/S.

« Etape 3. Fonctionnement et réglage du robot(p. 106) : Apprenez a utiliser le robot manuellement et a ajouter

des parameétres de robot et des éléments de cellule de travail.

« Etape 4. Créer un programme de taches(p. 126) : Apprenez a utiliser le robot automatiquement et apprenez-

en plus sur les mouvements de base, le contréle de conformité/force et les échantillons de compétences

de collecte et de placement.

3.1 Cartede trajet

La carte de parcours répertorie le processus depuis l'installation du robot Doosan Robotics jusqu'au

fonctionnement réel dans |'ordre séquentiel. Reportez-vous a chaque élément du guide pour commencer a

utiliser le robot.

3.1.1 Etape 1. Installation du robot

Classificatio Travail
n

1 |nstallation Retirez la garniture
du robot
Connectez le cable au controleur
Fixer la base du robot
Connectez le contréleur au robot
Brancher ['alimentation au contréleur
Controleur de position
2 Démarrage Mettez le contrleur sous tension
initial

Désengager le bouton d'arrét d'urgence
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Travail
obligatoir
e

© © 0 ¢ ¢ ©¢ 0 ©

FACILE

FACILE

FACILE

FACILE

FACILE

FACILE

FACILE

FACILE

Difficulté  Durée

(minutes)
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Classificatio Travail Travail Difficulté
n obligatoir
e
Dégager la pose de ['emballage (v ] FACILE
Servo désactivé (v FACILE
3.1.2 Etape 2. Installation de l'outil et test d'E/S.
Classificatio  Travail Travail Difficulté
n obligatoir
e
Installation Poser |'outil ﬂ FACILE
de l'outil
Testd'E/S. Mettez le systéme hors tension ﬂ FACILE
Brancher les fils (v] NORMAL
Mettez le systéme sous tension ﬂ FACILE
Testez le contréleur et les E/S de bride ﬂ NORMAL
3.1.3 Etape 3. Fonctionnement et réglage du robot
Classificatio  Travail Travail Difficulté
n obligatoir
e
Arrét de Apprenez a engager/désengager la butée de (v ] FACILE
sécurité sécurité
Fonctionnem  Apprenez a effectuer des mouvements de (/] NORMAL
ent manuel sécurité/sans puissance
Apprenez a utiliser le Jog (v ] NORMAL
Apprenez a effectuer un enseignement direct (v ] FACILE
Parameétres Désactivez le verrouillage par mot de passe ﬂ FACILE

Durée
(minutes)

Durée
(minutes)

10

10

Durée
(minutes)

15

15
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Classificatio
n

Gestionnaire
de cellule de
travail

Paramétres
du robot
(Parameétres
d'élément de
cellule de
travail
standard)

Ajouterun
élément de
cellule de
travail

Classification

Programmati
on des taches

Utilisation du
robot de
mouvement

Travail

En savoir plus sur Workcell Manager et
Workcell Item

Définir les limites du robot

Définir les coordonnées mondiales

Ajouter une pose d'installation de robot
(montage)

Ajouter un poids d'outil

Ajouter une forme d'outil

Ajouter un effecteur de fin

Ajouter une limite d'espace

3.1.4 Etape 4. Créer un programme de taches

Travail

Démarrer la programmation

Comprendre le mouvement du robot

Comprendre les propriétés de mouvement
du robot

Essayez les exemples de commande MoveJ/
MovelL
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Travail Difficulté
obligatoir
e
(v ] FACILE
(v ] FACILE
FACULT  NORMAL
ATIF
FACULT  FACILE
ATIF
(] FACILE
(] FACILE
(] NORMAL
FACULT  NORMAL
ATIF
Travail Difficulté
obligatoire
[ v] FACILE
(v ] FACILE
(v ] NORMAL
(v ] NORMAL

Durée
(minutes)

10

10

Durée
(minutes)

15

20
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Classification

Conformité/
utilisation du
contrdle de
force

Utiliser les
compétences

Fonctions
diverses

Travail

Comprendre la conformité/le contrdle de
force

Essayez des exemples de commandes de
conformité

Essayez les exemples de commande Force
Essayez de prélever et de placer des
échantillons

Utiliser sous-appel/sous-appel

Utiliser le débogage
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Travail Difficulté Durée
obligatoire (minutes)
FACULTA DUR 15
TIF
FACULTA NORMAL 20
TIF
FACULTA NORMAL 20
TIF
FACULTA NORMAL 20
TIF
FACULTA NORMAL 5
TIF
FACULTA NORMAL 5
TIF
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3.2 Etape 1. Installation du robot

Dans cette étape, vous pouvez apprendre a installer et a démarrer le robot Doosan Robotics.

& Attention

+ Avantd'installer le robot, assurez-vous de lire et de suivre Mises en garde pendant
l'installation(p. 202) les instructions et Environnement de 'installation(p. 204).

« Pour plus d'informations sur l'installation du robot, reportez-vous a PARTIE 3. Manuel
d'installation(p. 181)la section .

3.2.1 Retirezla garniture

OBLIGATOIRE FACILE 3 MIN

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=qZ3avKrGx4M

Lors de l'achat du robot Doosan Robotics, deux boites contenant le robot et le contrdleur seront livrées. Retirez
['emballage et vérifiez son contenu. Pour plus d'informations sur les composants, reportez-vous a Contréle des
composants(p. 181) la section .

1. Le manipulateur est contenu dans la plus grande zone.
2. Le contrdleur et la poignée de commande d'apprentissage sont contenus dans la boite plus petite.
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& Attention

« Pour garantir la sécurité lors de la livraison, tous les produits sont emballés et emballés a l'aide
de matériaux de protection solides. Soyez donc prudent lorsque vous les retirez de la boite.
« Lorsque vous retirez le produit de la boite, veillez a ne pas l'endommager en cas de chute.

3.2.2 Connectez le cable au controleur
OBLIGATOIRE FACILE 1 MIN
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Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=E3UlullKLkk

Dans le cas de la série A, connectez le cable du bouton d'arrét d'urgence ou la poignée de commande
intelligente (en option). Connectez les cables de la poignée de commande d'apprentissage (en option) et du
robot au controleur.

1. Connectez le cable du bouton d'arrét d'urgence ou le cable de la poignée de commande intelligente (en
option) au connecteur du contréleur correspondant et engagez le verrou a vis en le tournant dans le sens
des aiguilles d'une montre pour éviter que le cable ne se desserre.

2. Enfoncez le cable de la poignée de commande d'apprentissage (en option) dans le connecteur du
contrdleur correspondant jusqu'a ce qu'un déclic se fasse entendre. Cela permet d'éviter que le cable ne
se desserre.

3. Poussez l'extrémité opposée du cable du robot dans le connecteur du contréleur correspondant jusqu'a
ce qu'un déclic se fasse entendre pour éviter que le cable ne se desserre.
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PowE])

& Attention

« Assurez-vous que les broches de 'extrémité du cable ne sont pas endommagées ou tordues
avant de brancher le cable.

« Sile bruit généré par les ondes électromagnétiques provoque des problémes, il est nécessaire
d'installer un noyau en ferrite pour garantir un fonctionnement normal. Pour plus
d'informations sur ['emplacement d'installation du noyau en ferrite, reportez-vous aux sections
suivantes:

+ (2.11.0.1_temp-fr_FR) Connexion du manipulateur et du contréleur(p. 207)
+ (2.11.0.1_temp-fr_FR) Raccordement du contrdleur et du boitier intelligent(p. 209)
+ (2.11.0.1_temp-fr_FR) Raccordement du controleur et du boitier d'apprentissage(p. 212)
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3.2.3 Fixer la base durobot
OBLIGATOIRE FACILE 3 MIN

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=IHzc1ERINSQ

Lors de la fixation de la base du robot et de l'installation d'un outil sur la bride de ['outil, les composants
supplémentaires suivants sont nécessaires :

« M8 vis a clé hexagonale : 4EA
« @5 placer 'axe de marqueur 2EA

Utilisez M8 dans les quatre trous de la base du robot pour fixer le robot. Pour plus d'informations, reportez-vous
a Fixation du robot(p. 206)la section .

« Ilest recommandé d'utiliser un couple de serrage de 20 Nm pour serrer les boulons. Utiliser des rondelles
(a ressort plat) pour empécher le desserrage par vibration.

« Utilisez deux Goupilles De positionnement @5 pour installer avec précision le robot dans un emplacement
fixe.

3.2.4 Brancher l'alimentation au controleur
OBLIGATOIRE FACILE 1 MIN
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Pour alimenter le contrdleur, connectez le cable d'alimentation du boitier de commande a une prise électrique
CEl standard.

« Apres avoir branché le cable d'alimentation, assurez-vous que le robot est correctement mis a la terre
(connexion de mise a la terre électrique).

« Etablir une masse commune pour tous les équipements du systéme avec des boulons inutilisés liés au
symbole de masse a l'intérieur du contréleur. Le conducteur de terre doit satisfaire a la valeur nominale de
courant maximale du systeme.

« Pour plus d'informations, reportez-vous a Alimentation du controleur(p. 214)la section .

Pt
a4
[+

L'al
imentation doit satisfaire aux exigences minimales, telles que la mise a la terre et les disjoncteurs. Les
spécifications électriques du contréleur AC inclus sont les suivantes :

Paramétre Spécifications
Tension d'entrée 100-240V C.A.

Fusible d'alimentation d'entrée  15A.
(@100-240V)

Fréquence d'entrée 47263 Hz

Reportez-vous a 'annexe suivante pour obtenir des informations sur le contréleur en option.

« (2.12-fr_FR) Contrdleur c.c. (CS-04)7

7 https://doosanrobotics-manual.atlassian.net/wiki/spaces/TESMT/pages/69967573/2.12-fr_FR+Contr+leur+c.c.+CS-04
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3.2.5 Controleur de position

OBLIGATOIRE FACILE 1MIN
Lors de l'installation du contrdleur sur le sol, fixez un espace d'au moins 50 mm de chaque cété du contréleur

pour permettre la ventilation.

& Attention
« Assurez-vous que les courbures des cables sont supérieures au rayon de courbure minimum.

Pour plus d'informations, reportez-vous a Guidage des cables(p. 213)la section .

3.2.6 Mettez le controleur sous tension

OBLIGATOIRE FACILE 3 MIN

« Pour plus d'informations sur le démarrage du robot, reportez-vous a Connexion d'un dispositif

a

externe - Plateforme DART (p. 248)

Dans le cas de la série A, le systeme ne peut étre mis sous tension qu'apres la configuration de l'interrupteur de
réglage du bouton d'arrét d'urgence. Pour plus d'informations, reportez-vous a Interrupteur de configuration

du bouton d'arrét d'urgence(p. 218)la section .

a « Dans le cas de la série A, la télécommande d'apprentissage n'est pas mise sous tension si
l'interrupteur de réglage d'arrét d'urgence n'est pas configuré ou si le signal d'entrée d'E/S

d'urgence est présent sur ['E/S de sécurité .

L'interrupteur d'alimentation du contrdleur est situé au bas du contrdleur.

1. Appuyez sur l'interrupteur d'alimentation situé en bas du contrdleur. Le systeme est mis sous tension, y compris
le robot, le contrdleur, la poignée de commande d'apprentissage et la poignée de commande intelligente.

User manual(V2.12)
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2. Appuyez sur le bouton d'alimentation et maintenez-le enfoncé (Fig.2) jusqu'a ce que 'écran de la poignée de
commande d'apprentissage s'allume. La LED de la télécommande d'apprentissage (Fig.1) et la LED de bride

(Fig.3) clignote en rouge jusqu'a ce que le contréleur du robot se connecte au réseau.

+ Pour plus d'informations sur I'équipement autre que la poignée de commande d'apprentissage, reportez-
vous a Marche/Arrét du systéeme(p. 262)la .

@ Remarque

Les positions DES LED de chaque série de robots Doosan Robotics sont les suivantes :
« A:LED de bride
« B:LEDAXIS1

s S e
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3.2.7 Désengager le bouton d'arrét d'urgence
OBLIGATOIRE FACILE 1 MIN

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=fBlseVYMlio

Apreés l'installation du robot et apreés le démarrage initial du systeme, une fenétre contextuelle d'avertissement
s'affiche lorsque le bouton d'arrét d'urgence de la poignée de commande d'apprentissage est enfoncé. Le
bouton d'arrét d'urgence doit étre désengagé pour que le robot puisse fonctionner.

« Tournez le bouton d'arrét d'urgence dans le sens des aiguilles d'une montre pour désengager |'état d'arrét
d'urgence.
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3.2.8 Dégager la pose de 'emballage

OBLIGATOIRE FACILE 3 MIN

https://www.youtube.com/watch?v=4ElhsGIGQss

Le robot est dans sa position d'emballage pour faciliter le transport ou l'emballage. Pour utiliser le robot, il est
nécessaire de dégager la posture de I'emballage. Etant donné que le robot maintient une pose qui dépasse la
limite d'angle de joint lorsqu'il est en position de conditionnement, il est impossible de définir ['état Servo on
en raison d'une violation de la limite de sécurité. La LED du robot est allumée en rouge dans cet état.

® Remarque

S'il existe un cas dans lequel vous devez emballer le robot en raison d'un déplacement, définissez la
pose de I'emballage en utilisant déplacer avec la pose de |'emballage en mode d'emballage.

Le processus de libération de la pose d'emballage est le suivant :
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1. Appuyez sur STATUS sur ['écran initial de la poignée de commande d'apprentissage.
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2. Appuyez sur le bouton récupération de sécurité . Le bouton de récupération de sécurité est activé

lorsque le mode Servo Off est activé.
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3. Sélectionnez l'onglet mode de conditionnement .

< 2 Mg @m
2021.12.078:20:23 2%

Q ( >

el

4. Appuyez sur le bouton Servo On.

5. L'affichage de |'état du robot en bas a droite de |'écran de la poignée de commande d'apprentissage passe
de sécurité désactivée a Veille de récupération. Appuyez sur le bouton bascule mode emballage de ['
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onglet mode emballage .
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. Appuyez sur le bouton de désengagement de l'emballage et maintenez-le enfoncé . Le mode
d'emballage du robot est désengagé et le robot se déplace en position initiale. Lorsque le robot est en
position initiale, il ne se déplace plus.

Une fois que le robot est en position initiale, appuyez sur le < bouton en haut 3 gauche de 'écran.

L'affichage de 'état du robot en bas a droite de la poignée de commande d'apprentissage passe de Veille
de récupération a Veille manuelle. Le robot est maintenant dans un état ou |'utilisateur peut 'utiliser.
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Appuyez sur * le bouton Fermer de |' écran Etat pour fermer la fenétre d'état.
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3.2.9 Servo désactivé
OBLIGATOIRE FACILE 1MIN

4. Safety Recovery

Basic Training
4) Status - Servo On

« Press ‘Status’ Menu in the lower right corner and press “Servo On’ button in the top right corner of the screen

« When Servo On is completed, TP & Flange LED changes from red to blue

« After unboxing, move to recovery mode (initialuse) ——————————————

Initial State -~ Manual Mode / +

X Status ¢ |1y

@ Servo On

B, BSocoiBs
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Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=LM-9E9kJbnE

L'état servo on est |'état ou le robot est prét avec |'alimentation fournie aux joints du robot pour modifier la

position du robot.

Appuyez sur le bouton Servo Off pour couper l'alimentation des joints du robot et arréter le robot. Pour plus
d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Servo On (Servo activé)(p. 283)la section .

3.3 Etape 2. Installation de l'outil et test d'E/S.

Dans cette étape, vous pouvez apprendre a installer un outil sur la bride a I'extrémité du robot et a effectuer le
test d'E/S.

Off

3.3.1 Poser l'outil
OBLIGATOIRE FACILE 5MIN
Utiliser quatre vis M6 pour fixer ['outil sur la bride de l'outil.

« Ilest recommandé d'utiliser un couple de serrage de 9 Nm pour serrer les boulons.
« Utilisez une goupille de repére ®6 pour installer avec précision le robot dans un emplacement fixe.

@ Remarque

« Pour plus d'informations sur la tdle pliée sur outil, voir Connexion du robot et de ['outil(p. 216).
« Les méthodes de fixation de ['outil peuvent varier en fonction de ['outil. Pour plus
d'informations sur l'installation de l'outil, reportez-vous au manuel fourni par le fabricant de

['outil.
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Non Elément

1 Outil

2 Support

3 Cable

4 Téle pliée sur outil

3.3.2 Mettez le systéme hors tension
OBLIGATOIRE FACILE 1MIN

4, Safety Recovery

1) Get started
- Power On
(@ Press and hold the power button until TP screen is on
@ TP and flange LEDs blinks in red until network connection with robot controller is completed —

Power Off ..o Initial State

- Power Switch

._‘ AangeLED
\

an
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Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=_SrK8ZPWwxA

Appuyez sur le bouton d'arrét de la poignée de commande d'apprentissage ou maintenez enfoncé le bouton
d'alimentation situé en haut a gauche de la poignée de commande d'apprentissage pendant 2 secondes pour
mettre le systéme hors tension.

1. Lafenétre contextuelle d'arrét s'affiche a I'écran.
2. Appuyez sur le bouton OK dans la fenétre contextuelle d'arrét pour arréter correctement le systeme.

=
)
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Turning off the robot

Press OK button to turn off the robot.

& Attention

« Appuyez sur le bouton d'alimentation et maintenez-le enfoncé pendant plus de 4 secondes
pour forcer 'arrét du systéme.
« Un arrét forcé peut entrainer une panne du robot et du contréleur.

Uniquement lorsque la boite d'arrét d'urgence est utilisée

Ouvrez la porte du contrdleur et maintenez enfoncé le bouton d'alimentation situé en bas a droite de la carte de
sécurité.

« Pour mettre l'appareil hors tension, appuyez sur le bouton et maintenez-le enfoncé.
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Lorsque la poignée de commande intelligente (en option) est utilisée

Appuyez sur le bouton d'alimentation situé dans le coin supérieur gauche de la poignée de commande
intelligente et maintenez-le enfoncé.
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« Pour mettre l'appareil hors tension, appuyez sur le bouton et maintenez-le enfoncé.
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3.3.3 Brancher les fils
OBLIGATOIRE NORMAL 10 MIN

3. Electrical Interface

Basic Training

| Flange I/0

37

Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=nWCeB8hcXbo
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Connectez les cables nécessaires aux connecteurs d'E/S a bride une fois ['outil fixé. Le schéma des broches de
['E/S de la bride doit étre vérifié.

« Lorsque le robot est alimenté, la cinquieme borne de chaque connecteur génere toujours 24V.
« Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) E/S a bride(p. 221)la section .

& Attention

« Veillez a couper l'alimentation du robot lors du raccordement de ['outil et de la pince.

« Veillez a configurer les mesures de l'outil et de la pince pour éviter que les pieces ne tombent
de l'outil lorsque 'alimentation du robot est coupée.

+ Dans le cas de la série A, l'alimentation E/S a 24V brides est coupée lorsque le robot est réglé
sur Servo Off. Par conséquent, veillez a configurer les mesures de |'outil ou de la pince pour
éviter les situations dangereuses lors de la manipulation de la piece a usiner a partir de l'outil
(défini en mode fermeture normale).

@ Remarque

Pour contrdler/surveiller le robot a l'aide d'un périphérique externe, connectez I'E/S du contrdleur ou
connectez-le a un réseau, tel que Modbus TCP, PROFITNET ou Ethernet/IP.
+ Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Connexions E/S du
contréleur(p. 230)la section .
+ Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Connexion réseau(p. 246)la
section .

3.3.4 Mettez le systéme sous tension
OBLIGATOIRE FACILE 1 MIN

Power Switch

)
=

Flange LED
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Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=yGQ61SQsElc

Remettez le systéme sous tension. Appuyez sur le bouton d'alimentation et maintenez-le enfoncé jusqu'a ce
que l'écran de la poignée de commande d'apprentissage s'allume.

Uniquement lorsque la boite d'arrét d'urgence est utilisée

Ouvrez la porte du contrdleur et maintenez enfoncé le bouton d'alimentation situé en bas a droite de la carte de
sécurité.
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Lorsque la poignée de commande intelligente (en option) est utilisée

Appuyez sur le bouton d'alimentation situé dans le coin supérieur gauche de la poignée de commande
intelligente et maintenez-le enfoncé.
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3.3.5 Testez le controleur et les E/S de bride
OBLIGATOIRE NORMAL 10 MIN

La poignée de commande d'apprentissage est dotée d'une fonction capable de tester le fonctionnement de
['outil connecté a la bride E/S.
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Les tests suivants peuvent étre effectués via Statut > Présentation des E/S ou Test des E/S de |'écran de la
télécommande d'apprentissage. Pour plus d'informations, reportez-vous a chaque élément.

« Vérification de l'entrée numérique du controleur/de la bride(p. 283)

« Vérification de 'entrée analogique du controleur(p. 284)

« Configuration de la sortie numérique du contréleur/de la bride(p. 285)
+ Configuration de la sortie analogique du contrdleur(p. 285)

3.4 Etape 3. Fonctionnement et réglage du robot

Dans cette étape, vous pouvez apprendre a utiliser le robot manuellement et a définir et ajouter des éléments
de cellule de travail du robot.

& Attention

« Avant d'utiliser le robot, assurez-vous de lire et de suivre Instructions générales(p. 12) les
instructions et Précautions d'emploi(p. 13).

« Pour plus d'informations sur ['utilisation du robot en toute sécurité, reportez-vous a PARTIE 1.
Manuel de sécurité(p. 10)la section .

« Pour plus d'informations sur le fonctionnement et le réglage du robot, reportez-vous a PARTIE
4. Manuel d'utilisation(p. 262)la section .
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® Remarque

Le robot Doosan Robotics offre les fonctions pratiques suivantes : Ces fonctions calculent
automatiquement les valeurs que ['utilisateur aurait autrement a calculer et a saisir manuellement.

1. Mesure automatique du poids de l'outil: Le poids et le centre de gravité de ['outil installé a
['extrémité du robot sont calculés automatiquement par le biais d'une série de mouvements du
robot

2. Mesure de montage automatique: Le montage de la surface sur laquelle le robot est installé
est automatiquement calculé a l'aide d'une série de mouvements du robot

3. Mesure automatique du point central de l'outil (TCP): La position de l'outil installé &
['extrémité du robot est automatiquement calculée

3.4.1 Apprenez a engager/désengager la butée de sécurité
MENDATOIRE FACILE 5MIN

Apprenez les types de butées de sécurité et comment engager/désengager la butée de sécurité.

Types de butées de sécurité

Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=1_eiJDI_VgY

Les modes d'arrét fournis pour assurer la sécurité de |'utilisateur sont les suivants :

« STO (sécurité de désactivation du couple) : Arréte le servo (le moteur est immédiatement mis hors tension)
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« SS1 (arrét de sécurité 1) : Servo désactivé apres arrét de décélération maximum

+ SS2 (arrét de sécurité 2) : Veille apres arrét de décélération maximum (pause)

« RS1:En cas de collision, se conforme a la direction opposée a la collision, puis passe en mode veille (ne
peut étre défini que dans détection de collision/violation de la limite de force TCP)

Les robots Doosan Robotics possedent deux types de fonctions d'arrét de sécurité. L'arrét d'urgence est utilisé
pour les situations d'urgence générales et le robot peut reprendre son fonctionnement avec Servo on apres
avoir relaché l'arrét d'urgence. En cas d'arrét de protection, le robot peut reprendre le fonctionnement en
résolvant la cause de 'arrét de protection et en relachant 'arrét.

« Arrétd'urgence: Il définit le mode d'arrét lorsque le bouton d'arrét d'urgence de la télécommande
d'apprentissage ou d'un dispositif externe supplémentaire est activé
« Ils'active lorsque l'interrupteur d'arrét d'urgence de la poignée de commande d'apprentissage ou
celui connecté a la borne EM du TBTSFT est enfoncé.
« Seul STO ou SS1 peut étre sélectionné.
« Butée de protection : Il définit le mode d'arrét lorsque |'équipement de protection connecté de |'extérieur
est activé
« Ils'active lorsque |'équipement de protection connecté au terminal TPFT PR est activé.

Pour plus d'informations sur les fonctions d'arrét de sécurité, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Fonction
de sécurité(p.24)la .

Comment engager/désengager la butée de sécurité

https://www.youtube.com/watch?v=_5DWF_1Xk8I
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Appuyez sur le bouton d'arrét d'urgence de la télécommande d'apprentissage ou activez le dispositif de
sécurité connecté a I'E/S de sécurité pour activer l'arrét d'urgence. Les dispositifs de sécurité peuvent étre
connectés a l'arrét d'urgence ou a l'arrét de protection via le Gestionnaire de cellule de travail > robot >
fonctions d'E/S de sécurité de 'écran de la poignée de commande d'apprentissage.

« Pour plus d'informations sur la connexion d'un dispositif de sécurité a des E/S de sécurité, reportez-vous a
la section connexion d'E/S de contréleur(p. 230).

« Pour plus d'informations sur le réglage de la fonction d'arrét de sécurité a partir du programme, reportez-
vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Configuration de Safety I/O (E/S de sécurité)(p. 308)la section .

3.4.2 anctio'nnement manuel - Apprenez a effectuer des mouvements de
securite/sans alimentation

OBLIGATOIRE NORMAL 15 MIN

o0

https://www.youtube.com/watch?v=-55Uad8y6ig

Ces deux modes de récupération sont utilisés pour déplacer le robot vers la zone de sécurité en mode Servo Off
lorsque l'arrét d'urgence est activé ou que le robot ne fonctionne pas correctement en raison d'une collision,
etc. Réglez Servo Off pour activer le mode de récupération de sécurité ou de mouvement sans alimentation.
Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Safety Recovery Mode (mode de récupération
de sécurité)(p. 367) et (2.11.0.1_temp-fr_FR) Mode Backdrive (Entrainement arriere)(p. 369).

« Récupération de sécurité : Il est utilisé lors de la modification de la position du robot en mode Servo Off
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« Récupération de sécurité logicielle : Il s'agit de la fonction de récupération la plus couramment
utilisée et est utilisée pour actionner manuellement et déplacer le robot vers la zone de sécurité par
apprentissage direct ou fonctionnement manuel du travail lorsque le robot s'est arrété en raison
d'une violation de la limite de sécurité et de zone d'espace

+ Mode d'emballage : Il s'agit de la fonction utilisée uniquement lors de la livraison initiale et sert a
libérer le robot de sa position d'emballage ou au régler sur sa position d'emballage

« Mouvement sans puissance : Il s'agit de la fonction utilisée lorsque le robot ne fonctionne pas
correctement ou se trouve dans une situation dangereuse, ce qui permet au robot d'étre déplacé dans la
zone de sécurité en le poussant ou en le tirant a la main

3.4.3 Fonctionnement manuel - Apprenez a utiliser la fonction Jog

OBLIGATOIRE NORMAL 15 MIN

https://www.youtube.com/watch?v=sT_aP3aFkdQ

L'utilisateur peut sélectionner une méthode de déplacement manuel dans ['onglet avance. Pour plus
d'informations sur le décalage/déplacement/alignement, reportez-vous a Fonction Jog(p. 336)la section .

« Jog: Il déplace le joint robot ou TCP vers l'axe du joint ou 'axe de coordonnées sélectionné par ['utilisateur

« Déplacer: Il déplace le joint de robot ou TCP vers le point cible saisi par l'utilisateur

« Aligner: Il déplace 'extrémité du robot vers le plan perpendiculaire au plan sélectionné par ['utilisateur et
['axe de coordonnées paralléle a |'extrémité du robot

Le mouvement du robot se compose de deux types.

-110- User manual(v2.12)


https://www.youtube.com/watch?v=sT_aP3aFkdQ

PARTIE 2. Démarrage du robot

1. Mouvement de liaison : Il déplace chaque liaison de fagon linéaire avec un mouvement de rotation
2. Mouvement de tiche: Il déplace |'extrémité de maniére linéaire vers le point cible

La méthode suivante explique comment déplacer le robot a ['aide d'un mouvement de liaison a partir de |'écran

Jog:
. '[']'/) 3rd axis [J3)

T

5th axis (J5)

'

)
|
!‘ﬁc_
) ¥
< >

6th axis (J6) 2nd axis (J2)

1st axis (J1)

1. Sélectionnez l'onglet liaison.
2. Sélectionnez |'axe a déplacer. Par exemple, vous pouvez sélectionner J1.

3. Appuyez sur le bouton +/- pour déplacer le robot. Le robot se déplace lorsque le bouton +/- est enfoncé et
['emplacement actuel est affiché a I'écran en temps réel.

La méthode suivante explique comment déplacer le robot a l'aide du déplacement de tache sur l'écran Jog :
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1. Sélectionnez les coordonnées de la base. Le robot peut étre déplacé en fonction des coordonnées DE BASE

ou des coordonnées DE L'OUTIL.
2. Sélectionnez la direction a déplacer. Par exemple, |'axe X peut étre sélectionné.
3. Appuyez sur le bouton +/- pour déplacer le robot. Le robot se déplace lorsque le bouton +/- est enfoncé et

['emplacement actuel est affiché a 'écran en temps réel.

Pour plus d'informations sur le mouvement de décalage, déplacez et alignez, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-
fr_FR) Ecran Jog(p. 337)la section , (2.11.0.1_temp-fr_FR) Ecran Movement (Mouvement)(p. 345) et (2.11.0.1_temp-
fr_FR) Ecran Aligner(p. 349) respectivement.

® Remarque

« Sil'interrupteur a bascule du mode réel en haut a gauche de 'écran Jog est désactivé, le robot
se déplace uniquement sur ['écran virtuel a gauche de l'écran Jog. Le robot réel se déplace si

l'interrupteur a bascule du mode réel est activé.

3.4.4 Fonctionnement manuel - Apprenez a effectuer un apprentissage
direct

OBLIGATOIRE FACILE 5 MIN
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Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=AN2x2SL6G70

L'apprentissage direct est utilisé pour tenir 'extrémité du robot avec les mains pour pousser et tirer le robot
jusqu'a la position souhaitée, et appliquer la pose au mouvement actuellement sélectionné. Il existe deux
méthodes d'enseignement direct.

« Freedrive : Chaque liaison se déplace dans la direction de la force appliquée par ['utilisateur
« Mouvement contraint : L'extrémité du robot se déplace ou tourne uniqguement dans la direction définie
dans le mouvement contraint, méme lorsque la force est appliquée dans une direction aléatoire

Freedrive

Lorsque le bouton 1 est enfoncé, le mode Freedrive est activé, ce qui permet au robot d'étre déplacé librement.
Chaque liaison se déplace dans la direction de la force appliquée par 'utilisateur. Le robot ne peut pas étre
déplacé manuellement une fois le bouton relaché.

« Pendant l'apprentissage direct, le voyant du robot clignote en cyan.
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Appuyer sur le bouton du guide de la main a 'arriére de la poignée de commande d'apprentissage pour activer
le mode Freedrive, tout comme appuyer sur le bouton 1, et le robot peut étre déplacé librement.

Pour plus d'informations sur chaque fonction de bouton, reportez-vous a Fonctionnement en guidage
manuel(p. 358)la section .

Mouvement contraint

Lorsque les boutons 2 et 3 sont enfoncés, |'extrémité du robot se déplace uniquement dans la direction
correspondant a la condition de contrainte, méme lorsque la force est appliquée dans une direction aléatoire.
La condition de contrainte peut étre définie avec 2 sur 4 des conditions dans la figure suivante : Axe Z contraint,
plan fixe contraint, surface contrainte et direction contrainte.

3.4.5 Désactivez le verrouillage par mot de passe
OBLIGATOIRE FACILE 1MIN
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3 | Manual Standby
X Setting O 2021,03.114:52:15 PM
[3 Locale

Change Password

H, Robot Setup

Password Lock N

] Network -

https://www.youtube.com/watch?v=rhg7DiE-i6E

Lors de la modification de divers parametres aprées l'installation du robot, le processus peut étre difficile car le
systéme demande constamment la saisie du mot de passe.

Dans ce cas, saisissez le mot de passe via Paramétres > Mot de passe de sécurité. Si le systéme demande le
mot de passe alors que le mot de passe n'est pas modifié, entrez le mot de passe suivant.

« admin

Appuyez sur le commutateur de verrouillage par mot de passe pour désactiver la fonction de verrouillage par
mot de passe. Toutes les fonctions de verrouillage par mot de passe seront alors désactivées jusqu'au
redémarrage du contrdleur.

Password Lock

& Attention

« Une fois que 'administrateur a terminé la configuration du systéme, la fonction de verrouillage
par mot de passe doit étre réactivée avant que |'utilisateur ne commence a utiliser le systeme.

Password Lock
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3.4.6 Réglage du robot - définit les limites du robot
OBLIGATOIRE FACILE 5 MIN

https://www.youtube.com/watch?v=Rtt1JgSdC6A

Dans limites du robot, différentes limites associées au robot peuvent étre définies. Ces limites sont utilisées
pour garantir que le robot fonctionne en toute sécurité dans les limites définies.

Les limites du robot peuvent étre définies via Gestionnaire de cellules de travail > limites du robot.

« Pour plus d'informations sur chaque limite, reportez-vous a Limites du robot(p. 36)la section .
« Pour plus d'informations sur le réglage et la description des limites a |'écran, reportez-vous a
Configuration de Robot Limits (Limites du robot)(p. 322)la section .

3.4.7 Elément de cellule de travail - Ajouter une pose d'installation de robot
(montage)

FACULTATIF FACILE 3 MIN
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https://www.youtube.com/watch?v=3xGSSa3_ymc

La pose d'installation du robot peut étre définie en ajoutant un élément de cellule de travail pose (montage)
d'installation du robot. Si le robot est installé sur une surface plane, cette étape peut étre ignorée.

La pose de l'installation du robot peut étre définie via Gestionnaire de cellules de travail > robot > * robot
> montage. Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de la position d'installation du

robot(p.298)la section .

« L'angle d'installation peut étre mesuré a l'aide de la fonction de mesure automatique. Toutefois, si I'angle
estinférieur a 5 degrés, la mesure automatique n'est pas disponible.

« Sile robot est installé au plafond ou sur le mur, I'angle d'installation du robot peut étre défini avec les
rotations de l'axe y et de l'axe Z.

« Comme le calcul automatique du poids de l'outil est effectué en fonction de la gravité, il est recommandé
de réinitialiser le poids de l'outil une fois le réglage du montage effectué.
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Une fois ['élément de cellule de travail enregistré (confirmé), l'interrupteur a bascule doit étre activé pour
pouvoir utiliser ['élément de cellule de travail.

& Attention

« Lors de la définition de 'élément de cellule de travail pose (montage) de l'installation du robot,
il est recommandé de modifier également les coordonnées mondiales. Si les coordonnées du
monde ne sont pas modifiées, le robot pose sur ['écran du simulateur du robot de la poignée de
commande d'apprentissage s'affiche comme le robot en cours d'installation sur la surface
plane (basique).

3.4.8 Elément de cellule de travail - Ajouter un poids d'outil
OBLIGATOIRE FACILE 5 MIN

Tool Weight

Tool Weight

Weight [

& General

Center of Gravity
@ World Coordinates

Inertia
@ Rabot Limits
] safetyijo
@ safety Stop Modes
N Nudge
Py coact

https://www.youtube.com/watch?v=rhiFfPuoMQg

Le poids de l'outil installé sur la bride peut étre défini en ajoutant un élément de cellule de travail de poids de

['outil. Le poids de ['outil peut étre défini via Gestionnaire de cellules de travail > robot > * robot > poids de

U'outil. Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de Tool Weight (Poids de ['outil)(p. 300)la
section .

« Le poids de l'outil peut étre mesuré a l'aide de la fonction de mesure automatique.

« Il est recommandé d'ajouter le poids de l'outil en tant qu'éléments de cellule de travail pour chaque outil
avec une piéce a usiner. Si le poids de la piéce est trop lourd, le robot peut reconnaitre le poids de la piece
comme force externe. C'est parce que le robot détermine cette force externe comme collision et s'arréte.
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« Lorsde la création d'une tache, modifiez |'élément de cellule de travail de pondération en fonction du
processus pour modifier le poids de l'outil. Par exemple, il est possible de configurer une tache pour
sélectionner |'élément de cellule de travail de poids d'outil standard avant de saisir une piéce, et
sélectionner |'élément de cellule de travail de poids d'outil avec la piece aprés avoir saisi une piece.

Une fois |'élément de cellule de travail enregistré (confirmé), l'interrupteur a bascule doit &tre activé pour
pouvoir utiliser I'élément de cellule de travail. L'élément de la cellule de travail de poids de 'outil activé peut

étre défini comme poids de 'outil standard en appuyant sur l'icone de réglage de ['outil (@) située en haut de
la poignée de commande d'apprentissage.

+ L'ensemble des paramétres de |'outil est identique a celui des autres commandes. La commande définir
peut étre utilisée lors de la modification du poids de ['outil pendant ['exécution d'une tache. Pour plus
d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commandes Task Builder (Générateur de taches)
(p.381) et (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commande Task Writer (Rédacteur de taches)(p. 413).

® Remarque

« Jusqu'a cinquante poids d'outil différents peuvent étre enregistrés.

3.4.9 Elément de cellule de travail - Ajouter une forme d'outil
OBLIGATOIRE FACILE 5 MIN

Show All

® Point 2

AT

) O K

Pointl e

e Point 1 (O] ~

e

\ Point 2 )| a
X 50.000 Y Z I 14m
€ Addcuboid
" @ Addsphere

Front Right | Left Rear
o Add Capsule

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=bnwOHvjfl1U
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La forme de l'outil installé sur la bride peut étre définie en ajoutant un élément de cellule de travail de forme
d'outil.

* robot>

Une forme trop importante peut étre définie via Gestionnaire de cellules de travail > robot >
forme de l'outil. Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de Tool Shape (Forme de ['outil)

(p. 302)la section .

« Lerobot détermine |'état de violation de la limite d'espace en fonction du TCP (point central de ['outil) de
['extrémité du robot et du corps du robot. Si le robot réel a une forme d'outil plus grande que le TCP défini,
un élément de cellule de forme d'outil doit étre ajouté pour protéger la piéce et ['outil.

« Soyez prudent car la zone que le robot peut manceuvrer diminuera si la forme de ['outil est trop grande.

Une fois ['élément de cellule de travail enregistré (confirmé), l'interrupteur a bascule doit étre activé pour
pouvoir utiliser 'élément de cellule de travail. L'élément de cellule de travail de forme d'outil activé peut étre

défini comme forme d'outil standard en appuyant sur l'icone de 'outil définir ( (@ ) en haut de la poignée de
commande d'apprentissage.

« L'ensemble des paramétres de |'outil est identique a celui des autres commandes. La commande définir
peut étre utilisée lors de la modification de la forme de ['outil pendant ['exécution d'une tache. Pour plus
d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commandes Task Builder (Générateur de taches)
(p.381) et (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commande Task Writer (Rédacteur de taches)(p. 413).

® Remarque

« Jusqu'a cinquante formes d'outil différentes peuvent étre enregistrées.

3.4.10 Elément de cellule de travail - Ajouter un effecteur de fin
OBLIGATOIRE NORMAL 10 MIN
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https://www.youtube.com/watch?v=SLnt5F70isw

L'E/S de l'outil, l'interface de communication et le TCP (point central de l'outil) peuvent étre enregistrés en
ajoutant un élément de cellule de travail d'effecteur de fin. L'effecteur d'extrémité se compose d'outils et de
pinces.

L'effecteur de fin peut étre défini via Gestionnaire de cellules de travail > effecteur de fin > * > pince,

Outils > ... . Pour plus d'informations, reportez-vous a Configuration de 'effecteur final(p. 325)la section .

« Interface : Il fournit le réglage de l'interface (E/S analogique/numérique, communication, etc.) et des
fonctions de test pour les outils ou les pinces

« TCP (point central de ['outil) : TCP signifie le point central de l'outil, et le point final de la pince est
généralement défini comme TCP

TCP

Les valeurs de décalage de l'onglet TCP peuvent étre calculées a l'aide de la fonction de calcul automatique. Le
décalage TCP peut étre calculé en déplagant le robot avec 4 poses centrant le TCP.
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Une fois |'élément de cellule de travail enregistré (confirmé), l'interrupteur a bascule doit étre activé pour
pouvoir utiliser I'élément de cellule de travail. L'élément de cellule de travail de l'effecteur d'extrémité activé
peut étre défini comme TCP (point central de l'outil) standard en appuyant sur l'icéne de ['outil Set (définir) (

k‘) ) située en haut de la poignée de commande d'apprentissage.

+ L'ensemble des paramétres de |'outil est identique a celui des autres commandes. La commande définir
peut étre utilisée lors de la modification du TCP pendant |'exécution d'une tiche. Pour plus
d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commandes Task Builder (Générateur de taches)
(p.381) et (2.11.0.1_temp-fr_FR) Commande Task Writer (Rédacteur de taches)(p. 413).

@ Remarque

« Jusqu'a cinquante effecteurs finaux différents peuvent étre enregistrés.

« Le générateur de taches active les compétences en fonction des éléments de cellule de travail
prédéfinis, tels que les effecteurs de fin et les périphériques. Les processus, tels que la collecte
et le placement ou le stockage de palettes, peuvent étre créés de maniere pratique avec de
telles compétences.

3.4.11 Elément de cellule de travail - Ajouter une limite d'espace
FACULTATIF NORMAL 10 MIN
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Doosan Robotics

1. Functions & Features Core Training

2) Safety Function : Provide 5 types of safety zone settings
« Safety zone can be set in the shape of a cuboid, cylinder, polygon prism or sphere

Collision Sensitivity Reduction Zone

Spaca Limit When entering into this zone, the
Robot can move only N /] collision sensitivity is adjusted to local
within this area . / | value which is different from global value

Crushing Prevention Zone
This area is protected from
robot operation, and the robot
is not allowed to penetrate
into this area

Tool Orientation Limit Zone

_| Tool Orientation is limited in this
area to protect person from sharp

edge tool

Collaborative Zone

.| Moving speed of robot is reduced
as robot and human work
together in this area

Custom Zone
Various safety limits can be

https://www.youtube.com/watch?v=I-HVfwiLHz4

A Servo Off

2020.11.1912:48:20 PM

‘ Space Limit ) Draft

Geometry
Robot

Shaw All

£ General

@ World Coordinates

@ Robot Limits

] safetyijo N Coordinates

(® safety Stop Modes

) Nudge

P co-act

Point 1

Point2

@

https://www.youtube.com/watch?v=0lzfTuYtTQk

L'élément de cellule de travail de limite d'espace définit une limite virtuelle a la zone la plus extérieure du
robot. Le robot peut étre utilisé sans définir de limites d'espace, mais il est recommandé de définir des limites
d'espace pour garantir un fonctionnement sir du robot.
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La limite d'espace peut étre définie via Gestionnaire de cellules de travail > * limite d'espace > Cuboide,
cylindre, boite multiplan, sphére ou Cube incliné. Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-
fr_FR) Parameétres de limite d'espace(p. 315)la section .

« Le point d'inspection peut étre défini comme robot ou TCP, et ['espace valide peut étre défini comme
intérieur ou extérieur.

« Lazone de surveillance peut étre définie comme robot ou TCP. Il définit si la zone intérieure ou extérieure
doit étre détectée ou non.

« Lavaleur par défaut est la zone entiere et l'intérieur défini.

+ Lerobot peut étre réglé correctement apres avoir été placé dans la zone de sécurité définie.

3.4.12 Parametres du robot - définir les coordonnées mondiales
FACULTATIF NORMAL 3 MIN

Doosan Robotics

2. Workcell Manager Settings Core Training

2) Robot - World Coordinates

+» When the position of the robot base is moved, set the distance from the world coordinate system to the base
coordinate system

+ Change to World coordinate in the motion command (automatic conversion of coordinate values according to
selected coordinate system) X

< Before moving to Base> < After moving to Base>

4
X ’ i
Coordinates BASE - = Coordinates WORLD -
®@2]O] » ) pl Ol
=] » Mounting Pose ‘

World to Base Coordinates

https://www.youtube.com/watch?v=4F-W9BETjJ0

Les coordonnées mondiales du robot peuvent étre définies a partir des coordonnées mondiales. Si la
coordonnée du robot est la coordonnée de base, cette étape peut étre ignorée.

Les coordonnées mondiales peuvent étre définies via Gestionnaire de cellules de travail > robot >
Coordonnées mondiales. Pour plus d'informations, reportez-vous a la section définir les coordonnées
mondiales(p. 303).

« Les coordonnées mondiales sont utilisées lorsque l'emplacement d'installation de la base du robot est
déplacé/pivoté physiquement.

« Lamodification des coordonnées mondiales applique le méme mouvement/rotation a l'écran du
simulateur de robot.

-124 - User manual(V2.12)


https://www.youtube.com/watch?v=4F-W9BETjJ0

PARTIE 2. Démarrage du robot

Y o
World ~“~-a.._. _.--"

Remarque

Les coordonnées mondiales peuvent également étre utilisées méme apres que l'emplacement et ['angle
de base ont été modifiés apres |'apprentissage du robot. Si les coordonnées des taches créées par
['apprentissage du robot dans le passé sont modifiées de BASE a MONDE, un décalage correspondant au
déplacement/rotation des coordonnées mondiales est appliqué a toutes les coordonnées de

mouvement.

3.4.13 Ensavoir plus sur Workcell Manager et Workcell Item

OBLIGATOIRE FACILE 5 MIN
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~ ™
Workcell Manager Task
" Settings s
Robot [ — i
Robot Limits g
Workcell Items ; [ Safety Settings || | [ Workeellltem oo ‘:
(Default Settings) N o
‘ Nudge . )
A '
Workcell Items I_ j\l Tool Weight <
h l Tool Shape
End Effector Safety Zone &
Space Limit
Workeell Items || A :
f\l Tool/Griper
Peripheral Interface & TCP
[
A
Workeell Items || < Peripheral

Comme indiqué dans la figure ci-dessus, le Gestionnaire de cellule de travail gere les paramétres du robot, y

com

pris les coordonnées et les parametres de sécurité, ainsi que les éléments de cellule de travail, y compris les

outils,pinces et périphériques. Le poids de ['outil, la forme de ['outil, le TCP (point central de 'outil) de

['effecteur final, la machine et les périphériques peuvent étre ajoutés au Gestionnaire de cellules de travail. Les

parameétres et les éléments de cellule de travail ajoutés au Gestionnaire de cellule de travail sont utilisés lors de

la création d'une tache qui fait référence au travail effectué par le robot.

Lep

1.

3.5

rocessus de création d'une tache et d'utilisation automatique du robot est le suivant :

Parameétre d'élément de cellule de travail standard: Le robot dispose d'éléments de cellule de travail
standard tels que les limites du robot et les parametres de sécurité. Ces éléments de cellule de travail sont
définis pour garantir le fonctionnement siir du robot.

. Ajouter un élément de cellule de travail: Il enregistre les informations relatives a la forme et au poids de

['outil, ainsi que la zone de sécurité et les limites d'espace sous forme d'éléments de cellule de travail
individuels.

. Ajouter un effecteur de fin: Comme la plupart des robots ont des outils installés, il ajoute l'interface d'E/S

et le TCP de l'outil en tant qu'élément de cellule de travail effecteur d'extrémité unique.

. Créer une tache: Le paramétre élément de cellule de travail standard du Gestionnaire de cellule de travail

est appliqué lors de la création de la tache et les éléments de cellule de travail enregistrés sont utilisés si
nécessaire.

. Tachede lecture: Il joue la tache.

Etape 4. Créer un programme de taches

Dans cette étape, vous pouvez apprendre a créer un programme de taches de robot et au tester.
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& Attention

« Avant d'utiliser le robot, assurez-vous de lire et de suivre Instructions générales(p. 12) les
instructions et Précautions d'emploi(p. 13).

« Pour plus d'informations sur 'utilisation du robot en toute sécurité, reportez-vous a PARTIE 1.
Manuel de sécurité(p. 10)la section .

« Pour plus d'informations sur le programme de taches, reportez-vous a PARTIE 4. Manuel
d'utilisation(p. 262)la section .

3.5.1 Démarrer la programmation
OBLIGATOIRE FACILE 3 MIN

1. Functions & Features

4) Programming Environment
- Workcell Manager : Easily set up functions of connected devices such as machines, end effectors and peripherals
- Task Builder : Icon-based skills for easy and simple teaching of complicated robot motions without knowledge of robot language
« Task Writer : GUI based programming tool for DRL (Doosan Robotics Language) scripts

(Workcell Manager) {Task Builder) (Task Writer)

e . =
= | . s f

= a @ [ ] - - o .
&=

oEEcoaE

Morel 0 ot

o
]
B . o Moe SX 0 woes i)
Workeell Item Icon Type Block Type
Registration skills L] RE cOnnisna L
o Mo Spiral O o Periodk o

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=Y7pB1q3r5nk

& Attention

« Avant la programmation, le réglage de sécurité, la pose d'installation et le réglage d'outil
doivent étre effectués avec le gestionnaire de cellule de travail. Pour plus d'informations,

reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR) Eta pe 3. Fonctionnement et réglage du robot(p. 106)la
section .

Doosan Robotics offre deux types d'environnements de programmation de taches.
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« Générateur de taches : Il s'agit d'un environnement de codage par blocs d'icones utilisant des icones de
commande et de compétence. Les compétences sont prises en charge en fonction des éléments de cellule
de travail enregistrés dans Workcell Manager.

« Créateur de taches: Il s'agit d'un environnement de codage par bloc utilisant une programmation par
script pour une saisie facile sur la poignée de commande d'apprentissage

La différence entre les deux environnements de programmation est la suivante : En général, les utilisateurs
novices ou les utilisateurs qui souhaitent utiliser des compétences utilisent le Créateur de tiches. Les
utilisateurs intermédiaires qui ne souhaitent pas utiliser les compétences utilisent le Task Writer pour une
programmation rapide.

Classification Générateur de taches Rédacteur de taches

1 Sujets Utilisateurs novices ou utilisateurs qui Utilisateurs intermédiaires
ont besoin de compétences

2 Codageenmode O 0
bloc
3 Utilisation des 0] X
icones de
commande
4 Soutiendes 0 X
compétences
5 Ecran = Core_Training A B e T CoreTraining o) | Bl e s
[ [——— & =] °
- [ " s z _ :
E : o o o
E ° [ o
ﬂ o o
" o =8 N0 wE
I o o
° o
Q@ T n B .- , U R T 3 B
@ Remarque

Quelle est la compétence des robots de robotique Doosan ?
« Ils'agit d'une commande qui configure l'interface pour une utilisation facile en regroupant les
différentes commandes requises dans un processus avec un seul paramétre.
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« Il ne peut étre utilisé que dans le Créateur de taches et chaque compétence est affichée sous
forme de bloc unique. Par exemple, les blocs d'icones du Créateur de taches pour la

compétence de sélection et le skil de lieu sont les suivants:

(D

-

3.5.2 Comprendre la conformité/le controle de force
FACULTATIF DUR 20 MIN

Le controle de force et le contrdle de conformité sont des fonctions qui contrdlent la force du robot. Ces
fonctions contrdlent également l'exécution du mouvement de mouvement et le contrdle de force si une
commande de mouvement est ajoutée. Le contrble de conformité et le contréle de force présentent les
différences suivantes :

1. Contrdle de conformité

« Lerobot est conforme a la force externe a l'extrémité du robot TCP pendant le contrdle de
conformité, et lorsque la force externe est supprimée, une force qui raméne le robot a sa position
d'origine est créée, ce qui entraine le déplacement du robot vers la position correspondante.

« Il peut étre utilisé lorsque le déplacement linéaire est requis sur une surface inégale sans
endommager le robot et la surface. Il peut étre utilisé pour éviter les collisions inattendues autour
de la piece.

2. Forcer le controle

« Pendant le contréle de force, la force est générée a 'extrémité TCP du robot. L'accélération est
générée dans la direction dans laquelle la force est générée, de sorte que le robot se déplace vers la
direction du mouvement ainsi que vers la direction de la force en méme temps.

« Lorsque le contact est établi avec un objet, une force est appliquée a 'objet jusqu'a ce que la force
définie et la force de repression de |'objet forment un équilibre.

« Il peut étre utilisé lorsque la force égale doit étre appliquée sur un mouvement linéaire sur une
surface inégale. Il peut étre utilisé dans des taches qui nécessitent une force constante pendant le
déplacement, telles que le polissage.
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® Remarque

Les commandes de conformité et de force sont exécutées en fonction des coordonnées actuelles. La
coordonnée par défaut d'une tiche est les coordonnées de base et les coordonnées peuvent étre
modifiées a l'aide de la commande définir.
1. Figurel est la direction de fonctionnement lorsque le contrdle de force/conformité dans la
direction +Z est appliqué sur les coordonnées de base.
2. Figure2 est la direction de fonctionnement lorsque le contréle de force/conformité dans la
direction +Z est appliqué aux coordonnées de l'outil.

,TOOL +Z \ L ey
X

+Z

Controle de conformité
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https://www.youtube.com/watch?v=uK-EnAWBv2c

Le controle de conformité est la fonction qui se conforme a la force externe en fonction de la raideur définie
lorsque la force est appliquée sur le TCP d'extrémité du robot. Il équilibre les forces au point cible et est une
méthode de contrdle qui génére une force de repression si le déplacement se produit a |'écart du point
d'équilibrage. Pendant le contrdle de conformité, l'extrémité du robot rebondit comme un ressort.

1. Siune collision est effectuée alors que le contréle de mouvement est utilisé seul, il est possible que |'objet
heurté soit endommagé.

« Les robots Doosan Robotics s'arrétent en toute sécurité lorsqu'une collision se produit, mais selon
les paramétres utilisateur, tels quelimites de sécurité > sensibilité aux collisions, les situations
suivantes peuvent se produire.

2. Sile contréle de conformité est défini sur on pendant le contréle de mouvement, le robot se déplace tout

en se conformant a l'objet entré en collision.
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- Return to target

Si F est une force externe, K est une raideur et X est une distance, les formules suivantes sont vraies.

« F=K*X
« K=F/X
« X=F/K

Selon les formules ci-dessus, si la rigidité du contrdle de conformité est définie sur 1000N/m et si le robot se
déplace de 1 mm, la force externe générée est 1N.

« F=1000 N/m*0,001 m=1 N (0,001 m=1 mm)

® Remarque

Dans la commande propriété de conformité, les valeurs suivantes peuvent étre définies :
1. Mode
« On:Active le contrdle de conformité
« Modifier: Si le mode de conformité est activé, il devient raideur
« OFF: Désactive le contréle de conformité
2. Plage de raideur
« M/H Series : Translation(0~20000N/m), Rotation(0~1000Nm/rad)
« ASeries: Translation(0~10000N/m), Rotation(0~300Nm/rad)
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+ Desvaleurs de raideur plus faibles réagissent plus doucement a la force externe et
nécessitent plus de temps pour revenir au point cible
3. Réglage de ['heure

« Il s'agit du temps nécessaire a la valeur de raideur actuelle pour atteindre la valeur de
raideur définie (0-1s).

Compliance

o—¢ Mode

® On
Change
off

9—~ Stiffness

X 3000.00N Y 3000.00N

N

3000.00N

X
I
C
b
A

200.0Nn Rz 200.0N

O—o Setting Time (sec)

. 0.0

0.0 sec 1.0 sec

& Attention

« Le poids de l'outil et le TCP (point central de |'outil) doivent étre définis avec précision. Un
poids de l'outil inexact peut entrainer la détection du poids de |'outil comme force externe par
le robot et ['activation de la commande de conformité génere une erreur de position.

« Latension du paquet vestimentaire peut générer un couple externe sur le robot. Par
conséquent, soyez prudent lors de l'installation de la robe.

« La conformité ne peut pas étre activée ou désactivée lorsque le mouvement asynchrone ou le
mouvement de fusion est en cours d'exécution.

« Lorsque lacommande de conformité est activée, seul le mouvement linéaire est autorisé. Les
mouvements de joint, tels que MoveJ et MoveSJ, ne sont pas autorisés.

« Lors de 'activation de la commande de conformité, |'épaisseur de l'outil ou le TCP ne peuvent
pas étre modifiés.

« Lorsde 'activation de la commande de conformité, il est possible que le point cible ne soit pas
atteint avec précision en raison de la conformité du couple généré pendant |'exécution du
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mouvement. Il est donc recommandé d'activer le contrdle de conformité a proximité du point
cible. Ou, il est possible de réduire l'erreur de position en définissant une grande valeur de

raideur.

Forcer le controle

https://www.youtube.com/watch?v=TceXIEtKVXU

Le controle de force est une fonction qui applique une force dans la direction du contréle de force jusqu'a ce
que la force définie et la force de reposition forment un équilibre

« Il déplace le robot dans la direction de la force définie et, si un contact avec un objet est établi, il maintient
la force entrée (N)

« Il est capable de contréler le mouvement dans une direction différente de la direction de la force lors de
['application d'une force constante

« Leréglage minimum est +/- 10N et il peut étre réglé avec une résolution de 0,2N

« Le contrdle de force n'est pas disponible dans la zone de singularité

« En général, le contrdle de conformité est utilisé conjointement avec le contrdle de force afin que le
contréle de force soit conforme a la force externe
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)

® Remarque

A partir de la propriété Force Command, les valeurs suivantes peuvent étre définies.
1. Mode
+ On:Active le contrdle de force
« OFF: Désactive le contréle de force
2. Plage de forces souhaitée
« X,Y,Z:10 - (maximum de chaque robot) N
« A,B,C:5-(maximum de chaque robot) Nm
+ Pour plus d'informations sur la force maximale, voir (2.11.0.1_temp-fr_FR) Intervalle de
seuil supérieur/inférieur et valeur par défaut des(p. 75).
3. Direction cible
« Il se déplace vers la valeur cible sélectionnée de chaque direction.
« Plusieurs sélections peuvent étre effectuées.
+ Le contréle de force ne peut étre exécuté qu'avec un réglage de direction apres le
réglage de la force.
« Sil'une des directions sélectionnées atteint la force cible, elle continue a se déplacer
jusqu'a ce que la valeur cible soit atteinte pour |'autre direction.
4. Mode relatif
« Sice mode est activé, il étalonne la force externe appliquée sur le robot a 0 pour
améliorer la précision du contréle de force.
i. Lorsque le mode relatif est désactivé, la force réelle appliquée a la cible est égale
a lasomme de la force définie et de la force externe.
ii. Lorsque le mode relatif est activé, la force réelle appliquée a la cible est égale a la
force définie.
« Pendant le controle de force, une déviation peut se produire en fonction de la pose ou
de la force externe.
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« Pendant le contrdle de force, il est possible de ne pas atteindre le point cible exact. Par
conséquent, il est recommandé d'activer le contr6le de force a proximité du point cible.
5. Réglage de ['heure
« Ils'agit du temps nécessaire a la valeur de la force actuelle pour atteindre la valeur de la
force définie (0-1s).

Force

Specify the operation condition for the force control.

Mode

® On Off

Desired Force

~N

Target Direction

X Y z A :] c
Relative Mode €

Setting Time (sec)

‘ o 0.0

0.0 sec 1.0 sec

3.5.3 Utiliser sous-appel/sous-appel
FACULTATIF NORMAL 5MIN

— Task_20201119_153034

Tools Task List Property

Globalvariables Set

CustomCode

MainSub ® Output Signal
callsub -

EndMainSub

Sub Speed Override

Set

Set

EndSub Tool Weight

Weight
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https://www.youtube.com/watch?v=9zCRKthPs4c

Sub est ['abréviation de Subroutine. Un sous-programme fait référence a un processus qui réduit le nombre
d'étapes d'un programme en appelant les piéces nécessaires lorsque deux pieces en double ou plus sont
présentes.

« Lesrobots Doosan Robotics fournissent une commande CallSub pour appeler les sous-commandes et le
sous-paragraphe correspondant.
« Lasous-commande fonctionne comme défini dans Python.

@ Remarque

+ Le sous-paragraphe doit étre ajouté dans MainSub, le début d'un paragraphe principal, et
EndMainSub, la fin d'un paragraphe principal.

« Outre la répétition, la commande sous est également utilisée pour simplifier un paragraphe
principal. L'utilisation d'une sous-commande permet d'identifier de maniére intuitive la tache
d'un paragraphe principal actuellement exécutée.

« L'utilisation d'une commande sous-paragraphe permet de tester |'unité du sous-paragraphe.

(YouTube)
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o

Task
(Builder/Writer)

~
e

Main

Call Sub(A) [ *=—17— ex. Grip [ | f

v

9Sub(A)

-~ N
]

Call Sub(B) -1 ex. Release %]
P.

ex. Set(Output[1], ON)

‘ 0 il e ssouesez, BFn

Sub(B) ex. Set(Output[1], OFF)

| - [ P ax. Set(Output[Z], ON)

L'exemple ol une sous-commande est utilisée pour exécuter les mouvements de préhension et de relichement

d'une pince robot comprend les éléments suivants.

1.

Les lignes du paragraphe principal exécutent le programme de taches dans |'ordre séquentiel en
commencant par la premiére ligne.

Déplacer vers sous-catégorie(A) appelé par sous-catégorie d'appel.
« Exemple
+ Programme : Appelez la sous-routine Grip.
« Robot : Aucun mouvement.

. Sub(A) est exécuté. Toutes les lignes de sous-paragraphe sont exécutées dans l'ordre séquentiel, retourne

au paragraphe principal et exécute la ligne suivante.
« Exemple
« Programme : Exécutez les lignes du sous-programme Grip dans |'ordre séquentiel. Utilisez la
commande SET pour définir la sortie [1] sur ON et la sortie [2] sur OFF.
+ Robot: La pince du robot exécute le mouvement de la poignée.

Déplacer vers sous-catégorie(B) appelé par sous-catégorie d'appel.
« Exemple
« Programme : Appelez la sous-routine de libération.
« Robot : Aucun mouvement.
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5. Sub(B) est exécuté. Toutes les lignes de sous-paragraphe sont exécutées dans l'ordre séquentiel, retourne
au paragraphe principal et exécute la ligne suivante.

« Exemple
+ Programme : Exécutez les lignes du sous-programme Grip dans |'ordre séquentiel. Utilisez la

commande SET pour définir sortie [1] sur OFF et sortie [2] sur ON.
« Robot : La pince du robot exécute le mouvement de libération.

Ajouter une sous-commande

1. Ajoutez la sous-commande a partir du Créateur de taches ou du Créateur de taches.
2. Entrezle nom du sous-programme.
3. Passez a la section confirmer.

Sub @

Specify the name of the subroutine.
Subroutine names should be lowercase, with words separated

by underscores as necessary to improve readability.

Subroutine name

Input Subroutine name

subl

Ajouter une commande CallSub

1. Ajoutez la commande CallSub a partir du Créateur de taches ou du Task Writer.
2. Sélectionnez le nom du sous-programme enregistré avec la sous-commande.

3. Passez a la section confirmer.
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CallSub

Specify the name of the subroutine to call.

Subroutine name

Select Subroutine name

subl v

To go to selected Subroutine, press the button below.

Go to Subroutine line

@ Remarque

+ Sile nombre de lignes augmente dans le programme de taches, il peut devenir difficile de
trouver des sous-routines. Dans ce cas, appuyez sur lacommande aller a la sous-routine
sélectionnée dans la propriété de CallSub pour déplacer le focus sur la ligne de sous-
commande correspondante.

3.5.4 Essayez de forcer les échantillons de commande
FACULTATIF NORMAL 20 MIN
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Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=yza47Fvj0xo

Cet exemple est créé dans l'enregistreur de taches. Cet exemple peut étre essayé presque de la méme maniére
dans le Créateur de taches.

a
Attention
« Avant d'essayer |'échantillon, assurez-vous de lire et de suivre (2.11.0.1_temp-fr_FR)
Précautions d'emploi(p. 13). Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR)
PARTIE 1. Manuel de sécurité(p. 10)la section .
® + Cet exemple nécessite le fichier Task Writer créé dans (2.11.0.1_temp-fr_FR) Essayez des

exemples de commandes de conformité(p. 164).

1. (2.11.0.1_temp-fr_FR) Essayez des exemples de commandes de conformité(p. 164) Ouvrez le fichier Task
Writer créé et sélectionnez la commande de conformité sur la quatriéme ligne de la liste des taches.
2. Sélectionnez l'onglet propriété.
3. Définissez le mode comme suit : Le mode activé active le contréle de conformité. La commande forcer est
disponible uniguement lorsque le contréle de conformité est activé.
« Mode: Activé
4. Définissez la valeur de raideur par défaut comme suit :
a. X,Y,Z:3000 N/m (par défaut)
b. Rx, Ry, Rz:200 Nm/rad (par défaut)
5. Appuyer sur le bouton confirmer.
6. Sélectionnez ['onglet commande.
7. Ajouter une commande de force. Cette commande est prévue pour étre utilisée pour activer le contréle de
force.
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10.
11.
12.

13.

14.
15.

16.
17.

18.
19.
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= Ready = Ready
= Task_20201119_154452 [o) i = Task 20201119 154452 O artssimen
Tools Task List Tools Task List Variable Play
01 7 - wl obalVarisbles [i] it Sub (1]
1 e epiline G et
s customcode &N L CustomCode Thead. © ot o
' wainsus Teon | 0 ainsub
- L= y o Kill Thread b Vask
qa Compliance . ichimge . Compliance. o o
nd Wit o . wait Call Sub Task 0w o
w0 -
- Compliance SHifiness % Compliance o
i - j J Forca Control Comm
Setting Time (sec) frow Up. Other Command
, 5 105 Row D Comment © CustomCode (i}
oo Datin 0 row o
= oo = o oo o o 0 eny
o T % = Q & B 6 £ % = & & B
w o " o

Sélectionnez la sixieme ligne de la liste des taches.
Ajouter une commande de force. Cette commande est prévue pour étre utilisée pour désactiver le contrdle
de force.
Sélectionnez la commande force sur la cinquiéme ligne de la liste des taches.
Sélectionnez l'onglet propriété.
Définissez le mode comme suit : Le mode activé active le contrdle de force.
+ Mode: Activé

Définissez la force souhaitée comme suit :

a. X:0N (pardéfaut)

b. Y:0N (par défaut)

c. Z:-10N

d. Rx, Ry, Rz:200 Nm/rad (par défaut)
Cochez uniquement l'axe Z dans la direction cible.
Appuyer sur le bouton confirmer.

= Task_20201119_154452 (9] L = Task_20201119_154452 ¢ || Beady
= e = ;LM
Tools Task List Command perty Tools. Task List
%L Globatvariables i L o 5 % Globalvariables
# cumemtode Thead O Funthsd o RSO Cprtomcode
i MainSub . o MainSuby
o i Thread Stity Task - o
it Compliance ik L o ! Complisnce
. ¥ o) B o Q"‘-’
O—: :
" Compliance o
i EndMainSub Farce Cantrol Comm; o - Compliance x v '
Compliaace f i )i pe— - —F e
Other Command > -
Comment O custom Code 1] Ly i A [ S
L o Relative Mode @ »
= oo — o 20 oy = oo = o 2% 1y
A, b oo =] fUS o 3 - o o oo = Q')\ Che & Y

Sélectionnez la commande Force sur la septieme ligne de la liste des taches.

Définissez le mode comme suit : Le mode désactivé désactive le contréle de force.
« Mode: Arrét

Appuyer sur le bouton confirmer.

Sélectionnez l'onglet lecture.
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Activez le bouton bascule mode réel.
a. Une fois le bouton bascule activé, il s'allume en vert.
Vérifiez si la force TCP de chaque axe est de 0. Cette valeur de force est la taille de la force externe
actuellement appliquée sur le TCP d'extrémité du robot.
Appuyez sur le bouton lecture.

= Task_20201119_154452 A . = Task_20201119_154452 (| Ready.

Task List Tools Task List Debug @- Play |
Globalvariab B Globalvarisble o =3

,,,,,,,,,,,,,

@ romr
00:00:00,00

" ® crom e
o/1 00:00:00.00

....................

-10N de force est appliquée sur le TCP de l'extrémité du robot, ce qui entraine un déplacement lent du
robot dans la direction de l'axe Z.

L'extrémité du robot repousse le mouvement du robot dans la direction de l'axe +Z, a I'opposé de la
direction du mouvement du robot. Lorsque la force qui déplace le robot et la force qui repousse le
mouvement du robot atteignent un équilibre, le robot conserve sa position comme s'il s'était arrété.

Si une force supérieure a +10N est appliquée sur le robot, celui-ci se conformera a la force appliquée sur le
robot et se déplacera dans la direction de la force.

3.5.5 Essayez les exemples de commandes MoveJ/Movel
OBLIGATOIRE NORMAL 20 MIN
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https://www.youtube.com/watch?v=hxJPla8B2rA

Dans cet exemple, ajoutez les commandes MoveJ et MovelL dans le Créateur de taches, exécutez-les et
comparez la différence entre les deux mouvements.

a
Attention

« Avant d'essayer |'échantillon, assurez-vous de lire et de suivre (2.11.0.1_temp-fr_FR)
Précautions d'emploi(p. 13). Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR)
PARTIE 1. Manuel de sécurité(p. 10)la section .

1. Sélectionnez le générateur de taches dans la barre au bas de l'écran.
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« Laméthode de programmation de ['enregistreur de taches est presque identique a celle du
générateur de taches.
2. Appuyez sur le bouton Suivant.
« Pour créer un programme avec des éléments de cellule de travail enregistrés, tels que des pinces,
un élément de cellule de travail doit étre ajouté.
« Dans cet exemple, appuyer sur le bouton Suivant sans sélectionner d'éléments et de compétences
de cellule de travail.
3. Entrez un nom de tache.
4. Appuyer sur le bouton confirmer.

o[l = o B

L0104 1A

Task Type Create New Task Task Type Create New Task

How Select Workcell ltem .
&= Selected Workeell item List AT A

& x5 8 . ©

5. Avec MainSub sur la deuxieme ligne sélectionnée, appuyez sur MoveJ pour ajouter la commande MoveJ a
la liste des taches.
« Lacommande est ajoutée a la ligne suivante de la commande sélectionnée.
6. Appuyez sur Movel pour ajouter lacommande Movel a la liste des taches.
7. Sélectionnez MoveJ sur la troisieme ligne de la liste des taches.

8. Sélectionnez l'onglet propriété en haut a droite. Les valeurs de propriété de la commande peuvent étre
définies dans l'onglet propriété.

= Task_20220104_113448 A B o = Task_20220104_113448 o) S?:'f?.“:ua»;m
Tools | TaskList Command t by Toots TaskList sramand | Property | Varab
Motion Command H . E Globalvariables Move J (Joint)
WY - ol - T i
[ ] B
L] i
e O re
o
° )
o
Speed
= Global
o

o

iy

@ T = B @ @ O R 3T B0 B @

9. D'une main, appuyez sur le bouton de guidage manuel, qui a une forme de main, situé sur le cockpit en
haut de l'extrémité du robot Les étapes 9 a 11 sauve la pose de MoveJ.
« Sides robots ne peuvent pas utiliser de cockpit, vérifier la "Note" ci-dessous.
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10. Utilisez 'autre main pour pousser le robot dans un endroit sdr.
11. Relachez le bouton de guidage manuel et appuyez sur le bouton Save pose.

Save Pose
(Movel)

MOVE

12. D'une main, appuyez sur le bouton de guidage manuel, qui a une forme de main, situé sur le cockpit en
haut de l'extrémité du robot Les étapes 12 a 14 enregistrent la pose de MovelL.
« Il n'est pas nécessaire de sélectionner Movel dans la liste des taches. Si vous appuyez sur le bouton
Save pose, la liste des taches se déplace automatiquement vers la ligne de tache.
13. Utilisez I'autre main pour pousser le robot dans un endroit sdr.
14. Relachez le bouton de guidage manuel et appuyez sur le bouton Save pose.

Save Pose

)

15. Appuyez sur l'onglet lecture pour effectuer la tache.

16. Latache n'étant pas enregistrée, une fenétre contextuelle s'affiche pour vous demander de 'enregistrer.
Appuyez sur Enregistrer.

17. Réglez le bouton bascule du mode réel sur Désactivé (gris).

a. Sile mode réel est désactivé, le robot ne se déplace pas et seul le robot virtuel du simulateur
d'écran se déplace.

b. Avant d'effectuer la tiche, il est recommandé de tester la tiche dans ce mode de simulation.
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18. Appuyez sur le bouton lecture en bas a droite.

) o stanaty

— Task_20220104_113448 22010440247

Tools Task List Debug Varlable Play
oor ‘
nc\ocma.»\ﬁ " Real Mode ®
. [PE——— ]
@ confirmation o meu
o e -
| { @
.. s
Axis 2. »-
5 FROWYT
| ® | 8 B | ]@'
Speed 1

19. Un message d'erreur indiquant que le robot n'est pas prét s'affiche. Appuyez sur le bouton X pour fermer la

fenétre contextuelle.

@ ;

@ Error Message X

You can only run the program in the ready state.

[r—————————

« Lerobot ne peut se déplacer qu'a l'état Servo on.
« Les paramétres Servo On et Servo Off du robot peuvent étre activés et désactivés via Statut >
Servo.
20. Pour que le robot soit a |'état prét, il doit étre réglé sur servo on. Sélectionnez |'état dans la barre en bas.
21. Appuyezsur le bouton Servo on.
22. Appuyez sur la croix X en haut a gauche pour fermer la fenétre Status.
23. Appuyez de nouveau sur le bouton de lecture en bas a droite. Le robot se déplacera correctement dans le

= po— = s D Bt
T X [status cmeo - — Task_20220104_113448 sl B o
it
BATCEAT3 %, 301SE4OF Backdrive Recavery senvo}  on Teol | TaskList bebup | Command  Property  Varlable Play
Y
|
= al -
1/0 Ovarview n Glotaariables Real ode (_JI) @
; =
Cominetar Mighetivpust IT- Hualmwmnm:mm‘m.i.ﬂ ) |
000000000 =
]
Controller Analog Input £ (o)
- o v
e o | &)
EndainSib .
B o Auix
Cantroller Digial Output nasy
Ak
e ) =
on|[on] [on on|[on on on|[on]|[on]|[on] [on on on | [on i
DOEOEEOOOOOEDREE DEDaME =
Controller anslos Outout
= =
S— ve

Parer

24. Régler le bouton bascule du mode réel sur |'état d'activation (vert) pour faire fonctionner le robot.
25. Appuyez sur le bouton lecture en bas a droite. Le robot se déplace avec succes.
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Task_20220104_113448 =l

Toos | TaskList oebug Play

""""""""""" T e e
00:00:00.00

@ cycie i
0/1 00:00:00.00

®

Remarque

Le bouton Save pose du cockpit exécute la fonction suivante dans le méme ordre sur l'écran de la
poignée de commande d'apprentissage.
1. Appuyez sur le bouton propriété > obtenir la pose pour charger les informations de la pose

actuelle.
2. Appuyez sur le bouton confirmer pour enregistrer les modifications apportées a la propriété

de commande.
3. Sélectionnez la commande suivante.

Property Task List Task List

wi 1
wworvom) YU [ cvoree P
e e IR s
. o ] ———————— | -
0 Reset 1
T —]
: ﬁ EndMainSub n EndMainsub

Grace a cela, il est possible de programmer rapidement des taches en ajoutant plusieurs commandes de
déplacement a la liste des tdches en méme temps, en déplacant le robot tout en appuyant sur le bouton
de guidage manuel du cockpit et en appuyant sur le bouton poser.

3.5.6 Utiliser l'exécution par étapes

Le pendentif d'apprentissage offre la fonction Step Run, qui permet aux utilisateurs d'exécuter un programme
de tiches a partir d'une étape de commande spécifiée dans Task Builder/Writer.
Cette fonction peut étre utilisée avec la fonction de débogage pour une création de programme efficace.

Cette description explique la fonction Step Run et son utilisation basée sur Task Builder, mais la méme

procédure peut étre utilisée dans Task Writer.
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« Afin d'exécuter la tiche a |'aide de la fonction d'exécution pas a pas, le robot doit étre en état

Servo On. Appuyez sur le bouton Etat > Servo activé pour régler le robot sur Servo activé.

« Lafonctionnalité Step Run n'est pas disponible pour les commandes suivantes :

Variables globales

Code personnalisé au-dessus de Mainsub

Casser

Sortie

Continuer

Segments de Move SX, Move SJ, Move B

Commandes enfants dans Vision/Convoyeur/Watch Smart Pendant
Thread et les commandes enfants dans le Thread

Code personnalisé a l'aide d'un fichier de script

Le scénario d'utilisation est le suivant :

1. Accédez al’'onglet Lecture dans Task Builder/Writer.

2. Cochez la case Etape Exécuter. (1)

@MRV Platform GV02110200

006

— Task_StepRun @ Auto Standby

2024.04.25 11:02:33 AM

—O

Tools Task List Debug Step Run Command roperty Variable Play

I ‘.:l { Movel Real Mode ( C)

sl

AN RY Movel ‘

009

011

012

013

Compliance (ON
Force

CustomCode ( set_damping_factor([1.0,1 Axis X lﬂ a
Axis ¥ L L

AxisZ

TROE o<

Force
FESSEu

' [ FRONT

. WO 5 BT
g Compliance (OFf ’ ‘ Speed

i ® o
«:l» MoveJ U

@ 1y

tatu Power

3. Sélectionnez le mode d'exécution du programme. (Mode réel/mode virtuel)
4. Sélectionnez la commande a partir de laquelle démarrer dans la liste des taches (2), puis appuyez sur le

bouton Lecture. (3)
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[ oarT-Platform Gvo2110200

— Task_StepRun

Tools Task List

006

I EY Move)

- X

@ Auto Standby
2024.04.2511:02:33 AM

Debug Step Run Command Property Variable Play

RealMode() ® 00:00:00.0

|007

A RY Movel) 9

008

010

011

012

013

014

Compliance (ON)

Force (ON)

Force (OFF)

Compliance (OFF)

< J d Movel)

E CustomCode (set_damping_factor([1.0,1.0-+-) Axis X Lﬂ
= == Y

Status Power

5. Dans la fenétre contextuelle Step Run Mode, sélectionnez le bouton (4) pour démarrer a partir de la

commande spécifiée. Vous pouvez également exécuter le programme depuis le début en appuyant sur le

bouton (5).

2 DART-Platform GV02110200

Step Run Mode

Step Run

Select the line which you want to start from.

) Play from beginning lay from Movel (Line 007)

6. Vérifiez le programme exécuté apres avoir choisi de démarrer a partir de la ligne spécifiée. (6)
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[E oART-Platform Gvo2110200
Task_StepRun
Tools Task List
004
MoveJ
005 -
MoveJ
006
Move)
00
0 MoveJ
008
@ Compliance (O!
009
m Force
CustomCode ( set_damping_factor([1.0,1.0-+ )
011
Force
012
m Wait

@ Auto Standby
2024.04.25 1:10:07 PM
Play

Real Mode ®

- e o
| 'FRC;E&;\'

~ N
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3.5.7 Compétence - essayez de prélever et de placer des échantillons

FACULTATIF NORMAL 20 MIN

https://www.youtube.com/watch?v=WODV5YboHZY

Cet exemple est créé dans le Créateur de taches. L'enregistreur de tdches ne prend pas en charge la fonction

compétence.
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Attention

« Avant d'essayer |'échantillon, assurez-vous de lire et de suivre (2.11.0.1_temp-fr_FR)
Précautions d'emploi(p. 13). Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR)
PARTIE 1. Manuel de sécurité(p. 10)la section .

1. Sélectionnez le générateur de taches dans le menu inférieur.

2. Sélectionnez l'icone Sélectionner un élément de cellule de travail > pince.

3. Sélectionnez la pince enregistrée comme élément de cellule de travail. Cet échantillon ne peut pas étre

essayé s'il n'y a pas de pince enregistrée comme élément de cellule de travail.
Appuyez sur le bouton > pour enregistrer 'élément de cellule de travail comme élément de cellule de
travail sélectionné.

5. Appuyez sur le bouton Suivant.

6. Entrezle nom de la tache.

7. Appuyez sur confirmer.

10.
11.
12.
13.

Sélectionnez la commande MainSub sur la deuxiéme ligne de la liste des taches. Une nouvelle commande

est ajoutée a la ligne suivante de la ligne sélectionnée.

Ajoutez la commande choisir compétence.

Ajoutez la commande placer compétence.

Sélectionnez la commande choisir sur la troisieme ligne de la liste des taches.

Sélectionnez l'onglet propriété.

Appuyez sur action de |'élément de cellule de travail pour développer le menu. Si l'élément de cellule de
travail de pince est sélectionné, ['action de pince peut étre testée pendant l'action Elément de cellule de
travail.
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14. Pour tester la pince, appuyez sur le bouton de saisie et effectuez un mouvement de saisie.
15. Pour tester la pince, appuyez sur le bouton de déverrouillage et effectuez un mouvement de
déverrouillage.

16. Dans le cas de pieces légeres, placez la piece dans la pince et appuyez sur le bouton de saisie pour que le
robot tienne la piéce. Effectuer un apprentissage pendant que la pince tient une piece peut aider a établir
une position précise.

« Cependant, il n'est pas obligatoire d'avoir le robot tenir une piece pendant l'apprentissage, mais un
exemple.

« Dans le cas de pieces lourdes, des situations dangereuses peuvent se produire car la pince peut
perdre la piéce.

« Dans le cas de piéces lourdes, le poids de l'outil des réglages de 'outil doit inclure le poids de ['outil
et le poids de la piece.

17. Utilisez l'apprentissage direct pour déplacer le robot jusqu'au point ou la sélection sera effectuée.

« Appuyer sur le bouton de guidage manuel dans le cockpit et le maintenir enfoncé pour déplacer le
robot.

18. Appuyez sur le bouton Get pose de la position de sélection.

19. Appuyer sur le bouton confirmer.
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20. Utilisez l'apprentissage direct pour déplacer le robot jusqu'au point ou la place sera effectuée.
21. Appuyezsur le bouton Get pose de la position de placement.

22. Pour libérer la piece de la pince, appuyer sur le bouton de déverrouillage.

23. Appuyer sur le bouton confirmer.

24. Pour définir les parametres détaillés des commandes de compétence choisir et placer, sélectionnez la
commande choisir sur la troisiéme ligne de la liste des taches.
25. Appuyez sur l'option Avancé pour développer le menu et définir comme suit : Utilisez les valeurs par
défaut pour les éléments non décrits ci-dessous.
a. Direction d'entrée: Axe Z.
« Il définit la direction d'entrée de la position de sélection.
b. Distance d'approche: 100 mm
« Elle définit la distance juste avant que le robot ne s'approche de la position de sélection. Il
assure une distance d'approche suffisante.
c. Distance deretrait: 100 mm
« Il définit la distance aprés que le robot se rétracte dans la direction définie a partir de la
position de sélection. Il assure une distance de rétraction suffisante.
d. Vitesse d'approche: 100 mm/s.
« Elle définit la vitesse d'approche inférieure a la valeur par défaut lorsque le robot
s'approche d'un objet.
e. Contrdle de conformité : Activé (vert)
f. Contact de détection : Activé (vert)
« Il active les fonctions de contrdle de conformité et de détection de contact.
+ Force de contact: 10N
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« Tolérance de contact: 10 mm
» Force: 15N
«+ Décalage de |'éraflure : 2mm
g. Relacher le dispositif de préhension avant de prélever : Activé (vert)
« Il met la pince a |'état distribuer avant d'approcher I'emplacement de sélection.
h. Poids de l'outil : Aucun
« Sila piéce n'est pas légeére, le poids de la piece et le poids de ['outil doivent étre additionnés,
ajoutés comme élément de cellule de poids de l'outil et sélectionnés.
26. Appuyer sur le bouton confirmer.
27. Sélectionnez la commande placer sur la quatrieme ligne de la liste des taches.
28. Appuyez sur l'option Avancé pour développer le menu et définir comme suit : Utilisez les valeurs par
défaut pour les éléments non décrits ci-dessous.
Direction d'entrée : Axe Z.
Distance d'approche : 100 mm
Distance de retrait: 100 mm
Vitesse d'approche : 100 mm/s.
Contrdle de conformité : Activé (vert)

-~ P 2 0 T o

Contact de détection : Activé (vert)
« Il active les fonctions de controle de conformité et de détection de contact.
« Force de contact: 10N
« Tolérance de contact: 10 mm
» Force: 15N
g. Poids de l'outil : Aucun
29. Appuyer sur le bouton confirmer.

30. Utilisez l'apprentissage direct pour déplacer le robot jusqu'au point de départ de Pick&place.
31. Déplacer une piéce a l'emplacement de sélection.
32. Sélectionnez l'onglet lecture.
33. Activez le bouton bascule mode réel.
34. Réglez la barre coulissante de vitesse sur 10-30%.
« Cette barre coulissante de vitesse regle la vitesse définie de toutes les commandes sur le %
sélectionné.
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« Lorsqu'une tiache est exécutée pour la premiere fois aprés sa création, son exécution a faible
vitesse peut éviter des risques inattendus.

35. Appuyez sur le bouton lecture.

36. Silatache est terminée sans probléme, réglez la vitesse sur la valeur par défaut, 100 %, puis testez a
nouveau.

3.5.8 Comprendre le mouvement du robot
OBLIGATOIRE FACILE 5MIN

1. Functions & Features

Doosan Robotics

Core Training

1) Motion Functions : Provides 9 motions including on-line blending

Motion Description Mation
«move J *movel

- moves the robot by setting the joint moves the robot along a straight line

angle at the target position, each joint to the target workspace coordinates

starts and stops moving simultaneously

Description

«move SJ

- Each joint moves based on preset angles
« move SX

- Robot end moves based on preset points

-move JX

- moves the robot to the target
workspace coordinates and joint form
+move C

+«move B
- moves the robot along an arc consisting Moves complex path that consists
of two points (waypoint, target point)
from current position b

straight lines and arcs at a constant
speed to reach a target point
+move Spiral « move Periodic
- Starts from center of a spiral and move - Move back and forth with constant
up to maximum radius amplitude and period

Uy Jpegs

https://www.youtube.com/watch?v=s8zJjGhSpMo

Les robots Doosan Robotics offrent neuf mouvements. Le mouvement du robot est controlé par des
mouvements standard, MoveJ et Movel, et 7 mouvements dérivés de ces deux mouvements.

Types de déplacement du robot
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Mouvement Fonction

MoveJ Chaque liaison du robot se déplace de l'angle actuel a l'angle cible et
s'arréte simultanément

« Entrerl'angle de joint cible : Joint1, Joint2, Joint3, Joint4, Joint5,

Joint6
Joint 3
Joint 6
® Pose 1l
Joint 2 4
Joint 5
) Joint 1
. * -
Movel Le robot se déplace vers le point cible tout en maintenant le TCP du

robot droit

« Entrer la position cible et les valeurs de rotation : X, Y, Z, A, B,
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MoveSJ Le robot se déplace dans tous les angles définis par le robot

« Mouvement MoveJ continu
« Comme il s'agit d'un mouvement de liaison de robot, la trajectoire
ne peut pas étre estimée

JCP -
@---0- @ @-------- ®
Pose 1 Pose 2 Pose 3 Pose 4
MoveSX Le TCP du robot se déplace sur tous les points

« Mouvement Movel continu
+ Une trajectoire droite est maintenue

e— TCP - ;
0---0- @ ®-------- ®
Pose 1 Pose 2 Pose 3 Pose 4
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MoveJX La pose du robot est désignée lorsque le TCP du robot se déplace vers le
point cible

« Mouvement MovelJ vers le point cible (X, Y, Z, A, B,C)
+ Comme il s'agit d'un mouvement de liaison de robot, la trajectoire
ne peut pas étre estimée

Joint 3 .
_JointG
@ Pose 1
Joint 2 4
Joint 5
) Joint 1
e
MoveC Le TCP du robot se déplace vers le point cible tout en maintenant un arc
_4.POSE 1
#TCP
o. et
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MoveSpiral

MovePeriodic

PARTIE 2. Démarrage du robot

Le robot se déplace vers le point cible final via une section composée de
lignes droites continues et d'arcs

Pose 1 Pose 2 Pose 3
@-----e-en- o >
e ¢ ]

Le robot se déplace du centre de la spirale au rayon maximum

' - 5] L .

Le robot se déplace sur une trajectoire avec une amplitude et un cycle
constants

Pose 2 0‘ Posed @ ® Pose 6

L1 . ’
’

SN SN eTep

Posel® Pose3® Pose5 #
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MovedJ & MovelL

Avant d'utiliser le mouvement du robot, il est essentiel de comprendre les mouvements standard MoveJ et
Movel.

« Jdans MovelJ fait référence aux joints. Dans ce mouvement, chaque liaison se déplace vers l'angle cible et
s'arréte simultanément.

« L dans Movel fait référence a linéaire. Dans ce mouvement, le TCP sur |'extrémité du robot se déplace vers
la pose cible (position et angle) avec un mouvement linéaire.

Type MoveJ Movel

1 Méthode + Toutes les liaisons du robot se déplacent « TCP al'extrémité du robot se déplace
de de l'angle actuel a l'angle cible et vers les coordonnées sélectionnées avec
deplace s'arrétent simultanément un mouvement linéaire
ment

2 Avantag + Vitesse de mouvement rapide + Comme le chemin TCP maintient une
e « Non influencé par une singularité de ligne droite, le chemin de déplacement

robot du robot peut étre estimé

« Comme le point cible est indiqué par la
position et la rotation (X, y, Z, A, B,C), le
point final approximatif du robot peut
étre estimé
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Comme tous les axes pivotent
simultanément jusqu'a l'angle cible, la
trajectoire du mouvement ne peut pas
étre estimée

Comme ['angle cible est indiqué par
['angle de chaque axe, il est difficile
d'estimer le point d'extrémité et la
position du robot

Comme il n'est pas influencé par une
singularité de robot, il est utilisé pour
éviter les singularités

Il est idéal pour les déplacements sur de
longues distances

3.5.9 Utiliser le débogage
FACULTATIF NORMAL 5MIN

PARTIE 2. Démarrage du robot

La vitesse de déplacement est
relativement plus lente que MoveJ
Influencé par une singularité de robot

Il est idéal pour éviter les objets et les
mouvements fins

La poignée de commande d'apprentissage offre des fonctions de débogage pour les programmes de taches

créés a l'aide du Créateur de taches et de l'enregistreur de taches.

« Le débogage fait référence au processus de suppression des bogues dans le code créé.

« Lafonction de débogage est un outil obligatoire pour trouver et corriger les bogues dans une application.

Cette section décrit |'écran de débogage, la fonction et la méthode du Créateur de taches, mais la méme

procédure peut étre utilisée dans le Créateur de taches.

®

Remarque

« Pour exécuter la tache et effectuer le débogage, le robot doit étre a |'état Servo on. Appuyez sur

le bouton Etat > Servo on pour régler le robot sur Servo on.

Hw N

Vérifiez si la liste des taches contient la tiche a déboguer.
Sélectionnez |'onglet lecture a droite de 'écran.
Cochez la case débogage.
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Task_20220117_135247 = Task_20220117_135247 By
Tesls Task List Debug. Task List Play

: E\_-\uw:‘_- RealMode (] ® E\a!\.m\\ Reat Mode (] ®

o =

(5 a o

FRCI;NT B oo FR‘;'NT
w [ [ f L]
Spaed Speed
.- O :
¢ ® ' 2

Le menu Outils a gauche propose les fonctions de débogage suivantes.

« Point de rupture: Il fait référence au point ou le programme est délibérément arrété. Le
programme sera temporairement arrété avant ['exécution de la commande dans la ligne de
commande sélectionnée.

« Point de saut: Il fait référence au point ou le programme est délibérément ignoré. La commande de
la ligne sélectionnée n'est pas exécutée et la commande de la ligne suivante est exécutée.

« Lecture: C'est le bouton qui exécute le débogage, et il a la méme fonction que le bouton qui
exécute les programmes. La différence est que |'exécution du débogage activera les points
d'interruption et les points de saut.

Sélectionnez la ligne de commande a déboguer et appuyez sur le bouton point d'arrét pour ajouter un
point d'arrét.

Le point d'interruption s'arréte avant 'exécution de la commande au point correspondant lorsque le
débogage est exécuté en appuyant sur le bouton Outils > lecture. Pendant la pause, le menu Outils a
gauche propose les fonctions de débogage suivantes.

« Reprendre : Poursuit ['exécution de la commande interrompue a partir de la ligne de commande
correspondante.

« Arrét: Metfin au débogage du programme.

- Etape par étape : Exécute la ligne unique de la commande interrompue. La commande est a
nouveau interrompue sur la ligne de commande suivante.

Une fois le débogage terminé, modifiez les éléments de |'onglet de commande ou de propriété nécessitant
des corrections, puis réexécutez le débogage.

= Task_20220117_135247 e = Task_20220117_135247 s it R
Task List Debug, Play Tosls Task List Q Play
Real Mode ( [C] Real Mode c]
[ . —
== te=—0
A . -,
FRONT FRGNT
[ f L) [} i
speet it Speed
@ ®
@, @
-163- User manual(v2.12)



PARTIE 2. Démarrage du robot

3.5.10 Essayez des exemples de commandes de conformité
FACULTATIF NORMAL 20 MIN

https://www.youtube.com/watch?v=u36DRL5c5R4

Cet exemple est créé dans l'enregistreur de taches. Cet exemple peut étre essayé presque de la méme maniére
dans le Créateur de taches.

a
Attention
« Avant d'essayer |'échantillon, assurez-vous de lire et de suivre (2.11.0.1_temp-fr_FR)
Précautions d'emploi(p. 13). Pour plus d'informations, reportez-vous a (2.11.0.1_temp-fr_FR)
PARTIE 1. Manuel de sécurité(p. 10)la section .
®

Remarque
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« S'ily aun couple externe supérieur au seuil lors de ['activation ou de la désactivation du
contréle de conformité, le robot arréte le programme en raison de l'erreur JTS (Joint Torque
Sensor).

Threshold of JTS error (Nm)

Model J1i J2 J3 J4 J5 J6
A0509 15 15 15 15 15 15
A0912 18 18 15 15 15 15

« La modification de la raideur peut étre exécutée quelle que soit la taille du couple externe.
« Pendant le contréle de conformité, les mouvements de joint, tels que la commande MoveJ, ne
peuvent pas étre exécutés.

1. Sélectionnez Task Writer dans le menu inférieur.

2. Entrezle nom de la tache et appuyez sur le bouton OK.

3. Sélectionnez la commande MainSub sur la troisieme ligne de la liste des taches. Une nouvelle commande

est ajoutée a la ligne suivante de la ligne sélectionnée.

. Ajouter une commande de conformité. Cette commande est prévue pour étre utilisée pour activer le
contréle de conformité.

. Ajouter un autre contréle de conformité. Cette commande est prévue pour étre utilisée pour désactiver le
contréle de conformité.

oyl = Task_20201119_154452 & f*_?ﬂ_‘ly____.’

Task Type New Program Teats Task List Command

cm, e
le Name
sk 0 = 1]
H i 0 s L]
iTask Details EndMainSub
H b 0 v 0
Global variables ; M
Sub Main{)
End Sub
! 2 (1]
“;’ - Other Command
: : Commens ° o
L] L1}
‘ > Fn P = oo = ) 0 P
A T . <6 st {nJ I oo = X ok 03

. Sélectionnez la commande conformité sur la quatriéme ligne. Une nouvelle commande est ajoutée a la
ligne suivante de la ligne sélectionnée.

7. Ajouter une commande d'attente.

8. Sélectionnez l'onglet propriété.
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9. Définissez le temps d'attente comme suit :
« Temps d'attente : 100 secondes
10. Appuyer sur le bouton confirmer.

= Task 20201119 154452 = Task_20201119_154452 &) fow
= & = Hom111e 34000
Tools Task List Command  Prop Pla o Task List mr E Property
o Globalvariables 081 T - ST
- % Customcode Thread CustomCode
g Msinsus s i MainSub Specify the wait time by seconds. wait
q»l l ischlion o4 ™
X 005 i Sempliems & Wait Time
. : : [ Wait ]
] Gt EndMsinsub Fram Y ] Compliance o
- et EndMainSub
Force Control Command
0 roc [i]
Other Command
o o F‘l
o 0 Fous o h’
|
= oo — [« o | e
N P B B Q o B o T B = @ o @

11. Sélectionnez la commande conformité sur la sixieme ligne.
12. Définissez le mode dans la propriété comme suit : Le mode désactivé désactive le contréle de conformité.
« Mode: Arrét
13. Appuyer sur le bouton confirmer.
14. Sélectionnez la commande conformité sur la quatriéme ligne.
15. Définissez le mode dans la propriété comme suit : Le mode activé active le contréle de conformité.
« Mode: Activé
16. Définissez la raideur comme suit : Diminuez la raideur des directions X et y pour des réactions plus douces
dans les directions X et Y.
e X:200N/m
¢ Y:200N/m
« Z:3000 N/m (par défaut)
« Rx, Ry, Rz:200 Nm/rad (par défaut)
17. Appuyer sur le bouton confirmer.

= Task_20201119_154452 P2l e = Task_20201119_154452 O [y
= AmiLloss oM = om0 3de10pu
Toots Task List o Property Task List I Property
S OlabalVariabis Compliance ) . Compliance
® cunomcode ®2 Customcode @ ,,,,,,,,,
e s reon |
o i Wait - Wait oft
i | . B i Stiffness
- Setting Time (sec)
i @
A
I U
~ = oo e o E - 1y oo —_— G0 ¢ |
® T @8 £ G @ T BB B S &

18. Sélectionnez l'onglet lecture.
19. Activez le bouton bascule mode réel.

- 166 - User manual(v2.12)



20.

21.
22.

23.

24,
25.

26.
27.
28.

29.
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« Unefois le bouton bascule activé, il s'allume en vert.
Cet exemple activera délibérément ['arrét de sécurité pour expliquer la raison de la réduction de la
sensibilité aux collisions pendant le contréle de conformité. La sensibilité a la collision de cet échantillon
est de 95 %. Dans les cas ou la sensibilité aux collisions est si élevée, le robot réagit trés intelligemment
aux collisions.

+ En casde collision, le robot est arrété par 'arrét de sécurité.
Appuyez sur le bouton lecture.
Tenez l'extrémité du robot et poussez-la lentement dans la direction du corps du robot. <ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>