Blocs de programmation
avancée

Docking grace a la localisation d'un Amer

e Le block de docking permet au robot de se positionner avec une précision de I'ordre du
centimetre par rapport a un convoyeur. Voici en quoi consiste un bloc de Pick Up

(i) Pick up at point number [} with conveyor number [IED
Only approach conveyor in forward motion

Depart from conveyor through entry path [

Is Sherpa loaded on conveyor 1 ?

(i) Go near external conveyor number [[i} and force position

[t} Center robot conveyor number £35S

to external conveyor number [}

{*} Input robot conveyor number [EIES from [EED

(1) Exit conveyor (LTE D

e Placer le point de mission a 50cm devant les barres verticales de I'Amer
e Le robot effectue une trajectoire d'approche
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e Puis se docke au convoyeur avec une précision de I'ordre du centimetre

Etape 2
s=———

Y
| Précision en X 10 mm
Précision en Y 20 mm

e Il repart soit en avant soit en arriere en fonction de I'option cochée
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