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Objectif 
L’objectif de cet exemple est de montrer comment utiliser l’instruction « Check_force_condition ».
Grâce à cette instruction nous pouvons chercher à atteindre un point de travail dont la position n’est
pas connue. Ceci peut être très pratique dans des applications  d’empilage ou de dépilage par
exemple.

Procédure 
Le point à atteindre se nomme point_effort.

Il est nécessaire de le déclarer en Async (asynchrone) dans ses propriétés afin de lancer l’exécution de
la ligne suivante en même temps que le déplacement du robot vers ce point.
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L’insertion d’une boucle Repeat va alors permettre de contrôler de façon permanente la condition du IF

L’instruction est déjà préprogrammée et se trouve dans l’onglet Func
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Il est ensuite possible de remplir les champs avec les bonnes valeurs à l’aide des paramètres dans
l’onglet Var

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