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Objectif

Lobjectif de cet exemple est de montrer comment utiliser I'instruction « Check_force_condition ».
Grace a cette instruction nous pouvons chercher a atteindre un point de travail dont la position n'est
pas connue. Ceci peut étre tres pratique dans des applications d’empilage ou de dépilage par
exemple.

Procédure
Le point a atteindre se nomme point_effort.

Il est nécessaire de le déclarer en Async (asynchrone) dans ses propriétés afin de lancer I'exécution de
la ligne suivante en méme temps que le déplacement du robot vers ce point.

— Task-force_sensing ‘ @ ‘ Ready
- 2020.0327 13:43:45
Tools Task List Command Property Variable Play
@ 002 z
Multi-Select MainSub ( Task Vel. 250.0, Acc. 1.000, - ) Move L (Lmea t’}
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Fﬁ { If (check_force_condition(DR_AXIS::- )
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007

= Pt StopMotion (SSTOP) Blending mode
Row Up
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= —H Break
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— Task-force_sensing

Tools

Multi-Select

0

Copy

Delete

Row Down

o

Home

Task List

M Repeat (True)
{ If { check force condition(DR_AXIS:--)

004

012

o

Workcell Manager

EndRepeat

XY Wait (2.0)

ﬂ Movel
m EndMainSub

Task Builder Task Writer

— Task-force_sensing

Tools

Multi-Select

Row Down

o

Suppress

o

Task List

oo2

005

m MainSub ( Task Vel. 250.0, Acc. 1.000, -+ )

—n MoveJ (Home )
ﬂ Movel ( point_effort)
Repeat (True)

006

N |f (check_force_condition(DR_AXIS:-- ) I

oo7
008
009

010

o

Home Workcell Manager

EndRepeat

Task Builder Task Writer

‘ | Ready
2020.03.27 13:43:23

Command Property Variable Play

Motion Command 55

i Movel o

-
o ?

< il Movel o
”
E Move SX o
a Move SJ o
oY MoveC o
v
B Move B o
Move Spiral o
L =
O} ; 3 '
ope O
v}
Status Jog Setting Power
‘ ‘ Ready
2020.04.08 10:39:03
Command Property Variable Play

If

Specify the condition for'If' statement.

[ | check_force_condition(DR_AXIS_Z, min=1, max=100, ref-DR_BA | }

If you want to add a 'Else If' statement, press the button below.

Add Else If

If you want to add 'Else’ statement, press the button below.

Add Else

& o B O

Status Jog Setting Power
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Linsertion d’'une boucle Repeat va alors permettre de contréler de fagon permanente la condition du IF

« QWERTY
ondition(axis, min=DR_COND_NONE, max=DR_COND_NONE, reszone)‘ x

« >
‘ = | = [ ]
\ ! - < > and T 8 9 ( )
begin_blend{radius=0) oK
<= >= or 4 5 6 - +

ceil(x)

check_force_condition(axis, min=DR_CO

1= = not 1 2 3 o / SHIFT

check_motion()

check_orientation_condition(axis, min=n = ON OFF 0 - SPACE

Linstruction est déja préprogrammeée et se trouve dans l'onglet Func

“« QWERTY

ondition(DR_AXIS_Z, min=DR_COND_NONE, max=DR_COND_NONE, ref:  x
-« >
[ 1

< > and 7 § 8 9 ( )
DR_AXIS_Y 0K

.= >= or 4 5 G @ +
i 1= == not 1 2 3 % / SHIFT
DR_TOOL
True = ON  OFF 0 : . SPACE
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Il est ensuite possible de remplir les champs avec les bonnes valeurs a l'aide des parametres dans
l'onglet Var

Précautions
La vitesse de déplacement doit étre relativement basse pour obtenir de bon résultat.
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