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Toutes les informations contenues dans ce manuel sont susceptibles
de modifications sans préavis.

DIDASTEL ne peut étre tenus pour responsables des éventuelles
omissions techniques ou rédactionnelles, ni des dommages qui
pourraient en découler.

De méme, les noms des produits cités dans ce manuel et dans le
cédérom a des fins d'identification peuvent étre des marques
commerciales, déposées ou non par leurs sociétés respectives.

Ce logiciel est une Interface de Pilotage, Paramétrage et Acquisition
sur ordinateur PC du PIXIO (Robot Caméraman Suiveur).

L’interface est connectée a I'aide d’une liaison USB :
- au Robot PIXIO « Move ‘N See » ;
- au Robot LABO « Didastel Provence » ;
et permet de récupérer les données de géolocalisation de la montre
PIXIO (cible) via le robot PIXIO, de piloter (activation fonction de suivi)
et paramétrer le robot LABO afin d’acquérir des données sur le
systéme pour vos activités pédagogiques.

Avant d’utiliser cette interface vous devez lire et respecter les
consignes d’utilisation décrites dans le Dossier Technique du
PIXIO.
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2.1 Veérifications préliminaires

A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes :
e un cable USB-A/USB-B de liaison Pupitre PIXIO = PC (connexion Robot PIXIO « Move
‘N See », carte de commande EPOS-2 et « Webcam » Robot LABO) ;
e un Cd-rom « Installation Professeur » pour les installations ;
e un Manuel d’utilisation de I'lnterface PC.

2.2 Limitations d’utilisations

Configuration minimum

Processeur a 1 GHz ou plus rapide ;

Microsoft Windows XP/Vista/7/8/10 ;

1 Go de RAM recommandé ;

Résolution d’écran 1024x768 avec carte vidéo 32 bits.

2.3 Installation

2.3.1 Exécution du Cd-rom d’installation

Insérez le Cd-rom « Installation Professeur » du « PIXIO » dans votre PC, le programme est lancé
automatiquement, attendre I'affichage du Menu suivant :

# |Installation logiciels DIDASTEL Provence = X
&/ PIKIO Rotot caméraman
Menu d'installation Cd-rom "PIXIO Version 1.0" Professeur Aprés quelques secondes, si cet
écran ne s'affiche pas, exécutez le
LANCER L'ENVIRONNEMENT MULTIMEDIA PEDAGOGIQUE programme « PixioMenuCD(.exe) »
Enregistrer votre licence qui se trouve sur le cédérom.
Installer I'"Environnement Multimédia Pédagogique
Insla\latlﬂ de_ I_‘I_nteréac; F;;C dg Pl\gtage. Fglraigérage SUTVO|eZ aVeC VOtl’e SOU”S Cet éCI’aI’I,
Installer I'interface PC PIXIO e e nicesoare 20 oy lisez les instructions et sélectionnez
Installer EPOS USE Driver Cete Interface vous pemmet de « Installer I'Interface PC PIXIO ».
- piloter et paramétrer le Robat Caméraman Labo ;
-lire les données de géolocalisation du PIXIO
- visualiser et acquérir les grandeurs physiques ;
Dossier Technique PIXIO via la carte de commande EPOS et la liaison USB.
ENREGISTRER VOTRE LICENCE
Manuel d'utilisation de I'EMP pour vous autorser & utliser cette Interface.
Contenu répertoire "PROFESSEUR™
En plus de I'environnement multimédia pédagogique, de nombreuses ressources utiles au Professeur
sont disponibles dans le répertoire "Professeur” de ce Cd-rom, n'hésitez pas a les consulter.
DIDASTEL PrOVEIICE 1o oy5000.45 - Fax- 04,950,015 - v idastolr
DIDASTEL
pixio N
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2.3.2 Installation de I'Interface du PIXIO

Un installateur « Setup.exe » est proposé dans le répertoire « Installer_Interface_Pixio » sur le Cd-

rom « Installation Professeur ».

L’installation de I'Interface de Pilotage, Paramétrage et Acquisition du PIXIO peut étre exécutée a
I'aide du lien « Installer I'Interface PC Pixio » disponible sur le Menu Cd-rom.

- Lancez l'installation (taille nécessaire 30
Mo) et suivez les instructions ;

- Validez (objet « Suivant ») et patientez
pendant l'installation ;

A la fin de l'installation, un groupe

« Interface Robot Caméraman Pixio » est
disponible dans le groupe « Programmes »
de votre barre des taches Windows.

¥ Interface Robot Cameraman PIXIO = O X

Interface Robot Cameraman PIXIO

Itis strongly recommended that you exit all programs befare running this | |
installer. Applications that run in the background, such as virus-scanning |
utilities, might cause the installer to take longer than average to complete.

Plzase wait whils the installer initializes.

Pour vous autoriser a utiliser I'lnterface du PIXIO (Robot Caméraman)
enregistrez votre licence.

2.3.3 Enregistrement de votre licence

La licence est une licence établissement multiposte mais mono produit, elle est unique pour

chaque systéme PIXIO.

% Enregistrement Licence logiciels DIDASTEL Provence

\” LICENCE : Pixio CORRECTE!

Saisir le N° de Licence de votre Etablissement :

s 1]

Woir étiquette CD-Rom ou Fiche livraison.
MNe pas saisir les 0 devart les numéros de série, exemple 0976 saisir 576.

Etablissement :
Démonstration DIDASTEL Provence

13400 Aubagne
ANNULER ENREGISTRER

Sile Nom de I'Etablissement estincorrecte,
veuillez re-saisir le N de Licence ou contacter :
DIDASTEL Provence
Technic Parc de la Bastidonne - Route CD2 Camp Major - 13400 AUBAGMNE
Tel.: 04.91.80.00.48 - info@didastelfr - http.//www didastel fr

DIDASTEL

Pour vous autoriser a utiliser [l'Interface de
Pilotage, Paramétrage et Acquisition du PIXIO :

- Saisissez le n° de licence de votre logiciel (voir
étiquette CD-rom ou fiche livraison) et cliquez sur
« VALIDER » ;

- Vérifiez le nom de votre Etablissement et cliquez

sur « ENREGISTER » pour enregistrer votre
licence établissement.

Vous pouvez maintenant quitter linstallation et
lancer I'Interface PC du PIXIO.

pixio N
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2.4 Installation des Pilotes liaison USB Robot LABO

2.4.1 Raccordement Robot LABO

Le Robot LABO est équipé d’'une carte
de commande Moteur « EPOS-2 » de

chez « Maxon », elle est reliée a votre

PC via la liaison USB du systéme :

- Connectez la fiche USB-B du cable
USB sur le connecteur USB-B situé a
I'arriére du pupitre PIXIO ;

- Connectez la fiche A du cable USB
sur un port USB disponible de votre
PC.

NOTA :
La premiere fois que le systeme PIXIO est connecté a votre ordinateur,
vous devez installer les pilotes de la carte de Commande « EPOS-2 »
de chez « Maxon » présente dans l'architecture du Robot LABO.

La procédure d’installation des Pilotes USB ci-dessous a été réalisée pour Windows 7, pour un
autre systeme d’exploitation veuillez vous référer au manuel « EPOS USB Driver Installation.pdf »
disponible dans le répertoire « EPOS2 USB Driver » du cd-rom « Installation Professeur ».

2.4.2 Installation Pilotes USB carte de commande EPOS

Un installateur « EPOS_USB_Driver.exe » est proposé dans le répertoire « EPOS2 USB Driver » sur
le Cd-rom « Installation Professeur ».
L’installation des Pilotes USB EPOS peut-étre exécutée a l'aide du lien « Installer EPOS USB
Driver » disponible sur le Menu Cd-rom :

- Lancez l'installation et suivez les instructions.

2.4.3 Connexion USB

- Aprés avoir connecté le cable USB la carte de commande EPOS-2, connectez le cable USB sur
un port USB disponible de votre PC,
Installation du pilote de périphérique % X apparait le message ci-contre ;

Cliquez ici pour obtenir le statut.

STl
FR L = il 09:09

- Si le Pilote USB pour la carte de commande
EPOS2 a été préalablement et correctement

. . N \ - maxon motor EPOS % X
installé sur votre PC, apparait apres quelques S L pilote de périphérique a été installé.
secondes le message ci-contre.

FR < % |E'L." (==l

- Veuillez ignorer les instructions suivantes.

pxio N
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- Si le Pilote USB pour la carte de commande EPOS2 n’a pas été installé sur votre PC,
apparait aprés quelques secondes le message suivant :

Le pilote de périphérique n‘a pas pu étre installé * *
¥ Cliquez ici pour obtenir des détails.

Ve 0% ™l 0909

- Veuillez suivre les instructions suivantes.

2.4.4 Ouvrir « Panneau de configuration »

- Cliguez sur « Panneau de configuration » dans votre menu « Démarrer » de Windows ;
- Sélectionnez « Matériel et audio / Périphériques et imprimantes », s’affiche la fenétre ci-contre :

5 folle s
[#4 » Panneau de configuration » Matériel et audio » Périphériques et imprimantes » v [ 43 |[ Rechercher... ;. - n . .
QV; e - Recherchez le périphérique avec l'inscription «
:Jnulevunpe'uphtllqu‘e Ajculev;nmmpnminle Résoudre es problémes 2 @ Péri ph éri que inconnu » :
+ Imprimantes et télécopieurs (6)
.
> =
kot vaerue  oues 1 Propités de: Pérphériqueinconnu - Faites un clic droit pour ouvrir le menu
P Généa | Matérel | contextuel et sélectionnez « Propriétés »,
n d \\) Périphérique inconnu s’affiche la fenétre « Propriétés du
g - Yo ya) . .
Q 2 ‘ ﬁ Fonctions du périphérique : pe”pher'que iInconnu » ’
e wsoe] | | Nom Type
scsicd e D, - : e 7 . Yo .
S " | | B = - Sélectionnez I'onglet « Matériel » et cliquez
- sur le bouton « Propriétés », s’affiche la
J fenétre « Propriétés du périphérique
I .
e inconnu » :
e v Cakp Détals des fonchons du pérpherique Propriétés de: Périphérique inconnu @
J s, b Fabricant : Inconnu
Emplacement :  Port_#0002.Hub_#0005 Général | Pilote | Détails
Btat - I[.Ce:dzilc;t;s de ce périphérique ne sont pas installés. = E, Périphérique inconnu
Type de périphérique : Autres périphériques
= Fabricant : Inconnu
o Emplacement : Port_££0002 Hub_#0005
Etat du périphérique

Les pilotes de ce périphérique ne sont pas installés. (Code 28) -

- Cliquez sur « Mettre a jour le pilote ... » dans l'onglet

Aucun pilote pour le jeu d'informations du périphérique ou un de

s A C .. éléments n'a été sélectionné.

« Général » de la nouvelle fenétre « Propriétés du Dl

périphérique inconnu », I'écran suivant apparait : B i s s
=

u [l Mettre a jour le pilote - Périphérique inconnu

Comment voulez-vous rechercher le pilote ?

Fermer Annuler

2 Rechercher automatiquement un pilote mis a jour
Windows va rechercher sur votre ordinateur et sur Internet le pilote le plus récent pour votre
périphérique, sauf si vous avez désactivé cette fonctionnalité dans les paramétres d'installation du

périphérique.
- Cliquez sur la zone « Rechercher un pilote
? Ee;herchezetinstallezma;wuellementIepi[ote. Su,rmoln Ol’dlna'[eur » pour mettre a Jour Ie
périphérique.
DIDASTEL
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2.4.5 Mise a jour du Pilote

@ || Mettre a jour le pilote - Périphérique inconnu
Rechercher le pilote sur votre ordinateur

Rechercher les pilotes a cet emplacement :
:\Produits F2G2\CD_EMP\DidasteN\CoMax V1.0\EPOS2 USB Drive: v Parcourir...

|V Inclure les sous-dossiers

= Choisir parmi une liste de pilotes de périphériques sur mon ordinateur
Cette liste affichera les pilotes installés et compatibles avec le périphérique, ainsi que tous les
pilotes dans la méme catégorie que le périphérique.

2.4.6 Parameétres de sécurité Windows

-

sl Sécurité de Windows @
@ Windows ne peut pas vérifier I'éditeur de ce pilote

' & Ne pas installer ce pilote
Vérifiez la présence d'un pilote mis a jour pour votre périphérique sur le site
Web du fabricant.

N'installez que les pilotes provenant du site Web ou d'un disque du fabricant.
Les logiciels non signés obtenus par d'autres moyens peuvent endommager
votre ordinateur ou accéder a vos données privées.

(v) Voir les détails

2.4.7 Installation du Pilote

&) U Mettre a jour le pilote - maxon motor EPOS2
Windows a mis a jour votre pilote.
Windows a terminé l'installation du pilote de ce périphérique :

maxon motor EPOS2

DIDASTEL

- Cliquez sur « Parcourir » et
sélectionnez le répertoire « EPOS2 USB
Driver » sur le Cd-rom « Installation
professeur ».

- Cliguez sur « Suivant ».

- Sélectionnez « Installer ce pilote quand
méme ».

- Cliquez sur « Fermer » pour terminer
I'installation.

pixio N
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2.5 Installation des Pilotes liaison USB Robot PIXIO

2.5.1 Raccordement Robot PIXIO

Le Robot PIXIO est équipé d’une liaison USB via un convertisseur « TTL-232 / USB » de type
« FTDI » intégré dans le systeme pédagogique PIXIO, il est reliée a votre PC via la liaison USB du
systeme :

NOTA:
La premiere fois que le systeme PIXIO est connecté a votre
ordinateur, vous devez installer les Pilotes « FT232R USB UART »
nécessaires pour établir la connexion avec le Robot PIXIO.

2.5.2 Connexion USB

. . e - Aprés avoir connecté le cable USB du
Installation du pilote de périphérique * * N .
Cliquez ici pour obtenir le statut. Robot PIXIO, apparait le message ci-

FR i 3, @ (==l 09:09 ’—~ contre X

- Si un pilote « FT232R USB UART » pour la
liaison avec le Robot PIXIO a été préalablement _ FT232RUSB UART & X
installé sur votre PC, apparait aprés quelques D (e piote de periphérique a été nstalle

secondes le message ci-contre. AN

- Veuillez ignorer les instructions suivantes.

- Si le Pilote « FT232R USB UART » n’a pas été installé sur votre PC, apparait apres quelques
secondes le message suivant :

L. Le pilote de périphérique n'a pas pu étre installé % *
=¥ Cliquez ici pour obtenir des détails.

I

FROC e 09:09

- Veuillez suivre les instructions suivantes.

pxio N
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2.5.3 Installation du pilote « FT232R USB UART »

Les pilotes pour la liaison USB du Robot PIXIO sont disponibles dans le répertoire « FTDI
ft232rUSB Driver » sur le Cd-rom « Installation Professeur ».

- Accédez a votre « Gestionnaire de périphérique » de Windows :

=) Gestionnaire de périphériques = = n
Fichier Action Affichage 2 - Sélectionnez le
e 7B B8 périphérique inconnu
« »
P EETE - FT232R USB UART » ;
4 -5 Autres périphériques
- |[la FT232R USB UART| _
. B Cartes graphiqd Mettre 3 jour le pilote... - Faites un clic droit pour
- & Cartes réseau Désactiver ouvrir le menu contextuel et
- 0m g'a‘“efi Désinstaller cliquez sur « Mettre & jour le
‘; Sy i 9 e | pilote ... », le panneau
echercher les modifications sur le matérie H A~
P S —— suivant apparait :
» g Contréleurs IDE, Propriétés [ |

4 Entrées et sorties audio
. @ Files d'attente 3 'impression :
» s Lecteurs de disque

[l Mettre a jour le pilote - USB Serial Converter

> l- Moeniteurs Comment voulez-vous rechercher le pilote ?
1% Ordinateur
5t Périphérique d'acquisition d'images 2 Rechercher automatiquement un pilote mis & jour

Windows va rechercher sur votre ordinateur et sur Internet le pilote le plus récent pour votre
périphérique, sauf si vous avez désactivé cette fonctionnalité dans les paramétres d'installation du

périphérique.
- Cliquez sur la zone = Rechercher un pilote sur mon ordinateur
. Recherchez et installez manuellement le pilote.
« Rechercher un pilote sur mon
ordinateur » ; T

(¢) [l Mettre & jour le pilote - USB Serial Converter

Rechercher le pilote sur votre ordinateur - Cliquez sur « Parcourir » et
Rechercher les pilotes a cet emplacement : Sé|eCti0nneZ Ie I’épel’toil’e « FTDI
[E:.CD_DidasteNBGR-300 V1-0\FTDI ft232rUSB Driver] v| | Parcourr.. ft232rUSB Driver » sur le Cd-rom

« Installation professeur ».

Inclure les sous-dossiers

2 Choisir parmi une liste de pilotes de périphériques sur mon ordinateur
Cette liste affichera les pilotes installés et compatibles avec le périphérique, ainsi que tous les - Cllq uez sur « Suivant » et

pilotes dans la méme catégorie que le périphérique. X s .
patientez pendant l'installation

Suivant Annuler du p”Ote )

@,» [l Mettre a jour le pilote - USB Serial Converter
- A la fin de l'installation
s’affiche le panneau ci-contre, Windows a mis  jour votre pilote.
C|iqueZ sur « Fermer » pour Windows a terminé l'installation du pilote de ce périphérique :
terminer l'installation. - USB Serial Converter

Fermer

DIDASTEL
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3.1 Accueil et lancement du logiciel

- Al'aide de votre barre des taches Windows vous pouvez accéder au Groupe « Interface Robot
Caméraman PIXIO » situé dans le Groupe « Programmes » et cliquer sur I'objet « Interface Robot
PIXIO » pour lancer votre interface.

- A l'affichage de I'écran d’accueil ci-dessous, assurez-vous que :
¢ le pupitre du systéme PIXIO est bien sous tension ;
¢ le systéme PIXIO est relié par liaison USB a votre PC.

Interface Robot Caméraman PIXIO

PIXIO 5o

ST

P PPl LI PR

Version 1.0
Windows/XP/7/8/10 ontinuer ...

e T R A PSS MM S5 LA PR G AL R0 S T AT S A OIS I T A AR T

- Si cet écran est barré par le message suivant :

Défaut de licence : enregistrez votre licence a l'aide du cédérom d'installation.

Vous avez oublié ou mal enregistré votre licence. Il est alors impossible d'utiliser I'Interface de
Pilotage, Paramétrage et Acquisition du systeme PIXIO.

- Insérez alors le cédérom « Installation Professeur » dans votre PC et enregistrez votre licence
(voir § 2.3.3 « Enregistrement de votre licence »).

- Une fois ces vérifications effectuées, cliquez sur « Continuer » pour entrer dans I'Interface PC du
systeme PIXIO.

DIDASTEL
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La fenétre principale de I'Interface du PIXIO est un écran de type IHM (Interface Homme Machine)
et offre a 'utilisateur le choix entre plusieurs objets pour accéder a toutes les fonctions du logiciel :
Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

&2 PIKIO robot eaméraman : Pilotage, Paramétrage et Acquisitions ‘ MOVE 'N SEE

*_ Connexion [® WAZHZign W [« IETTii Robot Caméraman | 2 A . 5 @ q
0o®D 1 0 - - ] LABO or 5& ;l i

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) /)

Circuit Robot Caméra Labo
Puissance (Angle de Visée)
OFF

Balise ZJ

, \
¢ | PIXIO Move'n See
Yi

Montre
Ve 2\ :

‘e
oy
Balise

/'.

(Géolocalisation : Balise 0)

e

Connexion « Motzur *_ Simulation Géolocalisation Montre
-~ P
0FD 1 0.4 ] 09 D Robot PIXIO Move 'n See

Non connectée au Robot PIXIO ou au Robot LABO, linterface offre des fonctionnalités réduites
(voir 8§ 4.7 « Fonctions de I'lnterface PIXIO non connectée »).

La fenétre principale de I'Interface du PIXIO offre a l'utilisateur 2 x Barres de menu :

@ Connexion ® Activation - Suivi Robot Caméraman S =) ; : q
0 G- 0 G 0o®FD 1 LABO oca AQs @*

-« Robot Caméraman LABO » pour se connecter, piloter et paramétrer le Robot LABO ;

#® Connexion @® Moteur  Simulziion Géolocalisation Montre
0 @ 0 &= I Robot PIXIO Move 'n See
-« Géolocalisation Montre Robot PIXIO Move ‘n See » pour se connecter au Robot PIXIO et
récupérer les données de Géolocalisation de la Montre PIXIO.

Pour découvrir toutes les fonctionnalités du logiciel, veuillez :
- établir la connexion et activer I'asservissement du Robot LABO ;
- établir la connexion avec le Robot PIXIO en mode suivi et récupérer les données de
géolocalisation de la montre ;
- activer la fonction de suivi (montre PIXIO) du Robot LABO et visualiser 'image de la
« Webcam » du Robot LABO afin de valider la mise en ceuvre de votre systéme avec le
logiciel.

DIDASTEL
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3.2 Etablir Connexion, initialiser et Activer Robot LABO

NOTA:
Avant d’établir la connexion avec le Robot LABO vous devez
préalablement installer les Pilotes USB de la carte de commandes
Moteur « EPOS2 » de chez « MAXON » (voir § 2.4).

3.2.1 Etablir Connexion avec le Robot LABO

* Connexion - Dans la barre de menu « Robot Caméraman LABO » de la fenétre principale de
™ l'interface cliquez sur l'interrupteur « Connexion» ;

ERREUR CONNEXION :
Si I'établissement de la communication a échoué, un message d’erreur « ERREUR CONNEXION »

s’affiche sur votre écran, deux défauts sont alors possibles :

EPOS : ERREUR CONNEXION !

Impossible d'ouvrir le port de communication des cartes de commande EPOS !

VALIDER

e « Impossible d’ouvrir le port de communication ... », la liaison USB de la carte de
commande EPOS2 n’est pas disponible ou sa configuration est incorrecte, vérifiez votre
liasison USB et l'installation des pilotes USB (voir § 2.5) ;

e « Port de communication ouvert, mais dialogue impossible avec la carte de commande
EPOS ? », le port USB choisi est correct, la communication ne s’établit pas, vérifiez si le
pupitre du systéme PIXIO est sous tension.

CONNEXION ETABLIE :
Si la communication est correctement établie, s'affiche a I'écran le panneau « CONNEXION

ETABLIE » ci-contre.
CONNEXION (Cartes de commande EPOS) ETABLIE

. L'interface doit initialiser (RaZ Codeur) la position
t\epgé%lg?fzggtf ![e PC et de I'axe du Robot Caméraman LABO :
<rati | S - Positionner manuellement le Robot Caméraman LABO
operationnel. dans la position souhaitée (Webcam vers la scene a filmer).

DIDASTEL
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3.2.2 Initialiser Axe

- Positionnez manuellement CONNEXION (Cartes de commande EPOS) ETABLIE
le Robot LABO dans la

position souhaité, Webcam L'interface doit initialiser (RaZ Codeur) la position
vers la scene a filmer ; de I'axe du Robot Caméraman LABO :
- Positionner manuellement le Robot Caméraman LABO
dans la position souhaitée (Webcam vers la scene a filmer).

("!I!lllvly’,‘

’/llll[l”/,”

- Cliquez sur « OK » pour initialiser (RaZ codeur) la position de I'axe du Robot, s’affiche a I'écran le
panneau ci-contre.

CONNEXION (Cartes de commande EPOS) ETABLIE

Avant de piloter le Robot Caméraman LABO, vous devez:
- Activer la carte de commande EPOS, seélecteur "Activation" ;
- Activer la Fonction de SUIVI, sélecteur "Suivi".

Avant de piloter le Robot Caméraman LABO, vous devez :
- Activer (asservissement) la carte de commande EPOS ;
- Activer la fonction SUIVI.

DIDASTEL
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3.2.3 Activer la carte de commande
L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au Robot LABO.

# Connexion *  Activation - Cliquez sur l'interrupteur « Activation » pour activer la
0 G- 0D 1 carte de commande ;

De retour a la fenétre principale de I'Interface :
¢ |e dialogue entre le PC et le Robot LABO est opérationnel, la led verte « Connexion » est
allumée ;
e L’axe du Robot LABO est asservi en position initiale 0°, la led rouge « Activation » est
allumée ;
e Les icOnes utilisant la connexion du Robot LABO sont accessibles :

&2 PIKIO robot améraman : Pilotage, Paramétrage et Acquisitions ‘ MOVE 'N SEE
«"fonﬂ): ® OAcn&non1 ' ivi ) d° Pz ‘q}. @ o H

Robot Caméra Labo
(Angle de Visée)

op X

Courant

Générateur —
de Profil Im mA

om I o
e Mesure o I L
| acnve [ PROFIL DE POSITION = IREY , RaZ Codeur

Ov

00}
I

Position Visée

Carte de commande :
Av : Position Visée (Profil)

: Consigne de Position
: Position Moteur
: Consigne de Vitesse Robot Caméraman Labo :
: Vitesse Moteur Op : Position Axe (Angle de visée)
: Consigne de Courant Qp : Vitesse Axe
: Courant Moteur Xr, Yr: Position Robot Caméra Labo

* . Connexion & loizur ! - Simulation Géolocalisation Montre
0D 1 (| GO Robot PIXIO Move 'n See

Vous pouvez maintenant :
- déplacer I'axe du Robot LABO (banc d’asservissement) ;
- établir la connexion avec le Robot PIXIO et réecupérer les
données de géolocalisation de la montre PIXIO ;
- activer la fonction de SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO.

Suite a cette opération, les fichiers comportant les paramétres de communication,
d’asservissement, d’affichage et tracés sont créés dans votre répertoire d’installation de I'Interface
PIXIO.

DIDASTEL
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3.3 Etablir Connexion Robot PIXIO (Géolocalisation)

NOTA:
Avant de vous raccorder au Robot PIXIO, vous devez préalablement
installer les Pilotes du convertisseur « TTL-232 / USB » de type
« FTDI » utilisés pour la liaison USB (voir § 2.5).

3.3.1 Raccordement du Robot PIXIO

- Installer le Robot PIXIO sur le
chassis du systeme pédagogique
(voir Dossier Technique) ;

- (1) Raccorder la liaison FDTI/USB
du Robot PIXIO ;

- (2) Raccorder la liaison USB du
systéme PIXIO a votre PC.

NOTA :

Avant d’établir la connexion avec le Robot PIXIO, vous devez
préalablement mettre en ceuvre la Géolocalisation du Robot
PIXIO et le suivi de la montre PIXIO :

- Créer I'espace de Géolocalisation ;
- Activer la Géolocalisation et le suivi de la montre PIXIO.
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3.3.2 Créer I'espace de Géolocalisation
3.3.2.1 Introduction

i

,1_./%&"
'ﬁone activités

‘ Réserve

La vue ci-dessus représente un exemple de laboratoire scindé en deux parties :

e une zone ou se déroulent les activités (ilots) ;
e une piece séparée par une cloison (réserve ou autre).

NOTA :
La technologie de géolocalisation « UWB » du PIXIO rend possible

la géolocalisation de la montre méme si les balises sont placées
derriere une cloison, cela permet d’exploiter le maximum de
surface du laboratoire, méme en cas d’obstacles.
ATTENTION, pour que la géolocalisation fonctionne correctement,
il faut éviter de placer la montre PIXIO a moins de 2 métres d’'une
des balises ou du robot (voir manuel MOVE’N SEE du PIXIO).

Nous allons voir dans la procédure qui suit comment placer le robot et les balises pour créer une
zone de géolocalisation optimisée.
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3.3.2.2 Mise en place des éléments de la géolocalisation

L’implantation proposée ci-dessous est un exemple, consulter le manuel d’utilisation MOVE’N SEE
du PIXIO pour plus d’informations.

POSITIONNEMENT ROBOT PIXIO ET BALISE N°1 (repére orthonormé)

La position de la montre est donnée dans une repére orthonormé « Robot / Balise ».
L'origine de ce repére est le robot (position X=0 et Y=0).

L'axe « X » sera donné par le robot
PIXIO et la balise portant le N°1.

- Placez par exemple le robot dans
un coin de la piece ;

- Placez la balise N°1 en face du
robot et le plus loin possible, ce qui
en regle générale correspond a la
diagonale de la piéce.

chargeur
secteur

POSITIONNEMENT BALISE N°2

- Placez la balise portant le N°2
obligatoirement a gauche (depuis . . o Balise n° 1
le point de vue du robot) de la Lacad ot . “)
balise n°1. - iT —
NOTA : L'axe « Y » n'est pas
matérialisé par une balise. Sur
cette illustration, la balise n°2 est
légérement décalée par rapport a
cet axe.
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POSITIONNEMENT BALISE N°3

- Placez la balise portant le N°3
dans la salle, par exemple derriere
une cloison pour démontrer que les Balisen” |
ondes radios ne sont pas /:)
perturbées par un obstacle. h s i

NOTA : La balise n°3 peut étre
placée n’importe ou, sachant que
pour optimiser la multilatération il
vaut mieux ne pas l'aligner avec le
robot et la balise 1.

¢ w""”m”

—

Montre PIXIO
‘: = e N 7 ‘

Balise rf3

)
b

Tous les équipements nécessaires a la géolocalisation de la montre (ci-dessus au centre du
laboratoire) sont en place :

le Robot PIXIO et la balise N°1 qui forment I'Axe "X" du repere orthonormé ;

la balise N°2 a gauche (depuis le point de vue du robot) de la balise N°1 ;

la balise N°3 derriére une cloison, par exemple;

la montre PIXIO posée sur une table dans la piéce.

Dans I'étape qui suit, nous allons activer la géolocalisation pour que le Robot PIXIO suive la
montre PIXIO.
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3.3.3 Activer la Géolocalisation et le Suivi de la montre PIXIO

3.3.3.1 Vérification
- ATTENTION, vérifiez que la montre PIXIO soit éteinte
avant d’activer les balises et le Robot PIXIO.

3.3.3.2 Mise en route des balises

e oL

Mo mi

"

b

.

3

Baliseng3f 7 -
= 4

Chaque balise est munie d’'un bouton M/A (bouton rond) :
- Allumez, les unes apres les autres, chaque balise (peu importe I'ordre) en maintenant
appuyé ce bouton.

NOTA :
Une balise est en route lorsque son voyant vert est allume, pour
I'éteindre, il suffit a nouveau de maintenir appuyé son bouton jusqu’a ce
que son voyant s’éteigne.

ATTENTION :

Ne pas appuyer trop longtemps sur le bouton M/A de la balise lors de
son allumage, sinon elle risque de passer en mode « Mise a jour »
(voyant vert qui clignote) ce qui empéche la géolocalisation de
fonctionner.

Consulter le manuel d’utilisation MOVE’N SEE pour plus d’'informations
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3.3.3.3 Mise en route du robot PIXIO

- Vérifiez que le systeme pédagogique est raccordé au secteur ;

- Basculez l'interrupteur général du systeme sur la position « 1 »,
le voyant rouge s'allume ;

- Maintenez appuyé le bouton « M/A » du robot PIXIO pendant
au moins 2 secondes pour qu’il s'allume.

Lorsque le robot est allumé, un
voyant vert situé sur l'avant du
robot clignote (ci-contre).

Voyant vert
clignotant

3.3.3.4 Cadrage de la Balise n°1

- Mettez en route le caméscope de
maniére a ce que l'image
apparaisse sur son écran ;

- A l'aide des touches « Turn

LEFT » et « Turn RIGHT » du robot
PIXIO, orienter celui-ci pour que
la balise N°1 apparaisse centrée
sur I'écran du cameéscope.

NOTA : Il est possible d'agir sur la
molette d'inclinaison pour modifier
I'angle de visée du caméscope.
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3.3.3.5 Mise en route de la montre, initialisation

i

- Lorsque que le caméscope est bien orienté vers la balise N°1 (centrée sur I'écran), mettez en
route la montre en maintenant son bouton appuyé jusqu'a ce que son voyant vert s'allume.

PATIENTEZ
Le systeme va s’initialiser pendant 10 a 30 secondes environ ...

T

A la fin de l'initialisation, le voyant vert de la montre clignote ;
- Le robot s'oriente alors automatiquement vers la montre PIXIO, le suivi du Robot PIXIO est actif.
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3.3.4 Etablir Connexion avec le Robot PIXIO

- Ve - Dans la barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » de la fenétre
0eD 1 principale de l'interface cliquez sur l'interrupteur « Connexion», s’affiche a
I'écran le panneau suivant :

IMPORTANT Connexion Robot PIXIO Move 'n See (Géolocalisation)
Avant d etab“r Ia connexion Avant de vous connecter au Robot PIXIO Move 'n See,
avec le Robot PIXIO, vous vous devez metire en oeuvre sa Géolocalisation (voir Manuels) :
. , . -Placez le Robot PIXIO etles 3 Balises autour de la zone & filmer ;
devez avoir prealablement mis - Allumez le Robot PIXIO
4 H H - Déplacez le Robot PIXIO (touches "LEFT" ou "RIGHT")
en ceuvre Ia GeOIOcallsatlon et pour visualiser |a Balise N1 au centre de I'image du camescope ;
ivi - Allumez la Montre PIXIO et attendez (10 & 30s) I'activation du suivi.
€ suivi de la montre

(8 paragraphes précédents).

- Cliquez sur « OK » pour continuer, s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

- Cliquez sur l'icbne n « Loupe » pour
rechercher les Ports COM libres sur votre
PC, un Port COM a été créé lors du

USB raccordement de votre Robot PIXIO sur un
PotCOM: & COM7 [v 230400 | - Bds Port USB de votre PC ;

- Sélectionnez le Port COM (« USB Serial

Port ») de votre PC affecté a la liaison du
Robot PIXIO, « COM7 » par exemple ;

Connexion PIXIO Move 'n See (Géolocalisation)

- Cliquez sur « CONNEXION » pour établir la connexion avec le Robot PIXIO ;

ERREUR CONNEXION :

Si I'établissement de la communication a échoué, un message d’erreur « DEFAUT DE
COMMUNICATION SERIE AVEC LE ROBOT PIXIO » s’affiche sur votre écran, deux défauts sont
alors possibles :

DEFAUT DE COMMUNICATION SERIE AVEC LE ROBOT PIXIO "Move 'N See"

PORT "COMT7" correcte ... mais le robot PIXO ne répond pas ?

VALIDER

- Vérifiez la ligison USB/FTDI entre votre PC et le robot PIXIO ;
- Le robot PIXIO et les 3 BALISES doivent étre ACTIFS ;
- La MONTRE doit étre ACTIVE et échanger des données avec le robot PIXIO.

Fy

e « Adressage port COMx incorrect », le port de COM sélectionné n’est pas disponible,
vérifiez votre liaison USB et I'installation des pilotes USB/FDTI ;

e « Port COMx correct ... mais le robot PIXIO ne répond pas ? », le port USB choisi est
correct, la communication ne s’établit pas, vérifiez la liaison USB/FDTI entre votre PC et
le Robot PIXIO, le robot PIXIO et les 3 Balises doivent étre actifs, la montre doit étre
active et échanger des données avec le Robot PIXIO.
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CONNEXION ETABLIE :
Si la communication est correctement établie,

Vous pouvez couper le
moteur du Robot PIXIO pour

Vous étes connecté au Robot PIXIO "Move 'N See" arréter son SUiVi et

avec la Géolocalisation et le SUIVI de la MONTRE ACTIFS. z H z
Voulez-vous ARRETER le MOTEUR du robot PIXIO "Move 'N See" ? économiser la duree de la

e o batterie tout en récupérant les
- données de Géolocalisation
de la Montre PIXIO

CONNEXION établie avec le Robot PIXIO "Move 'N See"

s’affiche a I'écran le panneau suivant :
- Sélectionnez « QUI » ou « NON » pour continuer ;

® Connexion De retour a la fenétre principale le dialogue entre le PC et Robot PIXIO est
0 == opérationnel, la led verte « Connexion » est allumée :

Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

€2 PINIO Robot Caméraman : Pilotage, Paramétrage et Acquisitions ‘ MOVE 'N SEE

@ Connexion ® Activation ' Suivi

0 G 0 G 0®D

Robot Caméra Labo
Pl (Angle de Visée)

Courant
op I
Générateur
de Profi im [ mA " op X radis
©m m qc - Xr: 0mm

Yr:0mm

Maciura

| PROFIL DE POSITI ) Balise 2
X2 : 5955mm
Y2:10222mm
.

-

Ov

i PIXIO
-E Xf IR MM MovenSee
B o vi JREEE] mm | Filtre ) Montre

Position ‘ 3
- Position montre (' P10

X0, YO
(origine repére) Xm Byl mm

Ym gRFps] mm /H\

<—
Position Visée Position filtrée | Montre

(Géolocalisation : Balise 0)

Carte de commande :
Ov : Position Visée (Profil) —
fc : Consigne de Position Géolocalisation :

om : Position Moteur Xm, Ym : Position montre g
: Consigne de Vitesse Robot Cz méraman Labo : Xf, Yf: Position Montre Filtrée 2
: Vitesse Moteur 0p : Pos lion Axe (Angle de visée) X0, YO : Position Pixio (origine X3: 1213 mm
: Consigne de Courant Qp : Vite ise Axe repére géolocalisation) Balise 3 Y3 :-3857 mm
: Courant Moteur Xr, Yr: Pos lion Robot Caméra Labo X1..3, Y1..3 : Position Balises 1a 3

® Comnexion @ Moteur * 7 Filzion | Géolocalisation Montre
0 @ 0 &= 0 4 i Robot PIXIO Move 'n See

Vous pouvez maintenant visualiser dans la zone d’affichage de la Géolocalisation :
e Les positions des 3 Balises dans le repere orthonormé PIXIO « X0, YO », objets « X1, Y1, X2,
Y2, X3et Y3 »;
e La position non filtrée de la montre PIXIO, objets « Xm et Ym » ;
e La position filtrée de la montre PIXIO, objets « Xf et Yf ».
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3.3.5 Visualiser les données de Géolocalisation de la montre PIXIO

l'interface cliquez sur l'icbne « Visualisation Géolocalisation », s’affiche a I'écran la fenétre

. - Dans la barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » de la fenétre principale de
« PIXIO Visualisation Géolocalisation Montre » suivante :

PIXIO Visualisation Géolocalisation

Utilise la Technologie

& PINIO visualisation Géolocalisation Montre imavs ‘N SEE

+ (5154, 1668)

Balise 1
+ 871.0)

Choix Affichages Montre : Position Filrée M Historique
M © RobotCaméra Labo | Distance : M Balises W Montre /10

Cette fenétre vous permet de visualiser en temps réel, a I'échelle sur une illustration 2D de la zone
balisée, et dans le repéere orthonormé « PIXIO (0, 0) » du Robot PIXIO :

e Les positions des 3 balises, croix « Balise 1 », « Balise 2 » et « Balise 3 » ;

e La position de la montre PIXIO, croix rouge « (5154, 1668) », position (X, Y) de la montre.

Les données de Géolocalisation (position montre PIXIO) sont
rafraichies (période échantillonnage communication PIXIO)
toutes les 0.1 seconde.
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3.4 Activer la Fonction SUIVI Robot LABO de la montre PIXIO

3.4.1 Visualiser I'image « Webcam » du Robot LABO

A partir de Windows 10 vous avez une application « Caméra » disponible dans le menu démarrer
de Windows.

Sinon, vous pouvez installer I'utilitaire « Microsoft_LifeCam » fourni dans le cd-rom ou a
télécharger sur Internet.

- Lancez, par exemple, I'application « Caméra » de Windows pour visualiser les images de la
« Webcam » du robot LABO.

3.4.2 Activer la fonction SUIVI du Robot LABO
B - Dans la barre de menu « Robot Caméraman LABO » de la fenétre principale de
0®D 1 l'interface cliquez sur l'interrupteur « Suivi » », s’affiche a I'écran le panneau

suivant : ACTIVATION FONCTION SUIVI (cible)

- Lancez une APPLICATION Windows pour VISUALISER
I''mage de la WEBCAM du Robot Caméra Labo.

- Vous devez PLACER visuellement la BALISE N1

au CENTRE de I''MAGE renvoyée par la WEBCAM, +

soit en bougeant le support du Robot Caméra,
soit a I'aide des touches '+ et'-' ci-contre.

LANCER SUIVI

Caméra

@

Avant de lancer la Fonction SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO,
vous devez PLACER visuellement la Balise N°1 au CENTRE de
I'IMAGE renvoyée par la « Webcam », soit :

- en bougeant le support du systeme PIXIO sur la table ;

- al'aide des touche « + » et « - » sur le panneau ci-dessus.

- Cliquez sur « LANCER SUIVI » pour activer la Fonction de SUIVI du Robot LABO de la montre

PIXIO.
pxio N
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3.4.3 Tester la Fonction SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO

Suivi La fonction SUIVI est activée, la led jaune « Suivi » est allumée, la position de la
0 G- montre PIXIO issu de la Géolocalisation PIXIO est bouclée avec I'asservissement
de position du Robot LABO :

Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utilise la Technologie

DVE ‘N SEE

@ Connexion #® Activation ® Suivi Robot Caméraman
0 G- 0 @@= ]

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) .=

(Angle de Visée)

ep lEH

oc GG qc Courant

Générateur
de Profil .}

om JEEE ac -

Etat / Mode

mesure M
| scve | pegawsmPOsmon | om ) o -ﬂl
-

Bano~ 2 | X2 : 5955 mm

NZ: 10222 mm
.

=

1| PIXIO Move'n See
Ov

. PIXIO X1 867
Xt MM MovenSee Y} 880:mrnnm
19416 e[ Yf QREEE mm Filtre y Montre
Position !
Position Visée Position filtrée | Montre s Position montre ((" PIXI0 (( .
(ori'gine repere) Xm EEER] mm
Carte de commande .

Ym gREE mm /‘\
(Géolocalisation : Balise 0) H
: Position Visée (Profil)

: Consigne de Position Géolocalisation :
: Position Moteur Xm Ve . " O montre

_—
: Consigne de Vitesse Robot Caméraman Labo : Xf, Yf: Position Montre Filtrée =
: Vitesse Moteur Op : Position Axe (Angle de visée) X0, YO : Position Pixio (origine X3: 1213 mm

: Consigne de Courant Qp : Vitesse Axe repére géolocalisation) Balise 3 Y3 :-3897 mm
: Courant Moteur Xr, Yr : Position Robot Caméra Labo X1..3, Y1..3 : Position Balises 1a 3

@ Connexion ® Moteur « N gizion Géolocalisation Montre
0 G, 0 &= 0 - Robot PIXIO Move 'n See

Vous pouvez maintenant tester le suivi du Robot LABO de la
montre PIXIO en visualisant son cadrage dans I'image de la
« Webcam ».

DIDASTEL
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Géolocalisation » I'angle de visée du Robot LABO par rapport a la

Vous pouvez veérifier sur la fenétre « PIXIO Visualisation

position de la montre PIXIO dans le repére orthonormé PIXO.

PIXIO Visualisation Géolocalisation = X
& PINIO visualisation Géolocalisation Montre i MOVE ‘N SEE

Choix Affichages Montre : Position Filrée M Historique
© RobotCameéra Labo | Distance : Bl Balises M| Montre /10

En mode SUIVI est affiché sur la fenétre « PIXIO Visualisation Géolocalisation Montre » :

e ['axe de visée du Robot LABO en mode SUIVI de la montre PIXIO, fleche bleu ;
¢ lafocale de la « Webcam », traits longs bleu ;
¢ latolérance de cadrage souhaitée (cahier des charges) de la montre PIXIO, traits pointillés

b

leu.

® Suivi - Cliquez sur l'interrupteur « Suivi » pour désactiver la fonction SUIVI du Robot
0 = LABO.

pixio N
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\ LES FONCTIONS DE L’INTERFACE
= « PIXIO »
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4.1 Les fonctions de la fenétre principale

4.1.1 Description de la fenétre principale

Aprés avoir établi la communication avec le Robot LABO et le Robot PIXIO, et activé

I'asservissement et la fonction de SUIVI, la fenétre principale de type IHM (Interface Homme

Machine) offre a l'utilisateur le choix entre plusieurs objets répartis dans différentes zones :
Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utilise la Technologie

DVE ‘N SEE

@ Connexion ® Activation
0 G- 0 @

(Angle de Visée)

ep :
Générateur —
de Profil . Im mA " Qp m rad/s

om EEZEE qc % : Omm
Etat / Mode . Yr:0mm

Mesure
| acve | PROFIL DE POSITION om I rpm
Balise 2 X2: 5355 mm
@ Y2 :10222 mm
e
=

@ 1| PIXIO Move'n See
ev L e —

. PIXI Y
PC Xt mm Moven(S)ee

19416 e[ Extra- Y REEE mm Filtre
polation Position

Courant

= Position montre ((' d ~a0
X0.Y0

(origine repére) Xm EEJE mm o
Ym EREEY] mm / \
(Géolocalisation : Balise 0)
Carte de commande :
: Position Visée (Profil)

: Consigne de Position Géolocalisation :

: Position Moteur Xm, Ym : Position montre —

: Consigne de Vitesse Robot Caméraman Labo : Xf, Yf: Position Montre Filtrée 2

: Vitesse Moteur 6p : Position Axe (Angle de visée) X0, YO : Position Pixio (origine X3: 1213mm
: Consigne de Courant Qp : Vitesse Axe repére géolocalisation) Balise 3 Y3:-3897 mm
: Courant Moteur Xr, Yr : Position Robot Caméra Labo X1..3, Y1..3 : Position Balises 1a 3

‘_
Position Visée F(O) oo Position filtrée | Montre

® Connexion @® Moteur *, Simulziion Geéolocalisation Montre
B3
0 @, 0 e i Robot PIXIO Move 'n See

e une zone (1) type synoptique qui permet de visualiser I'état de I'axe du Robot LABO :
o la mesure de la position angulaire de I'axe en degrés, objet « 6p » ;
o la vitesse de rotation de I'axe en rad/s, objet « Qp » ;
o la consigne courante envoyée par le PC a la carte de commande, objet « Consigne
6c », en mm et qc (points codeur) dans le cas d’'un asservissement de position ;

e une zone (2) type synoptique des données de Géolocalisation dans le repére orthonormé
du robot PIXIO « X0, YO »:
o la position en millimétres des 3 balises (balisage zone), objets « X1, Y1 », « X2, Y2 » et
« X3,Y3»;
o la « Position montre » non filtrée en millimetres de la montre PIXIO, objets « Xm, Ym » ;
o la « Position filtrée » en millimétres de la montre PIXIO, objets « Xf, Yf » ;

e une zone (3) type schéma blocs avec la consigne courante envoyeée par le PC a la carte de

commande du Robot LABO, objet « Position Visée 8v », en mm et qc (points codeur) dans
le cas d’'un asservissement de position en mode SUIVI montre PIXIO ;

DIDASTEL
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Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) =

Courant

Générateur
de Profil | Im mA
om IR ac SHaa
Etat / Mode .

Mesure
ACTIVE PROFIL DE POSITION Om m IR -

¢ un schéma blocs simplifié « Carte de commande EPOS2 » qui permet de visualiser I'état de
la commande Moteur de 'axe du Robot LABO en fonction du mode d’asservissement :

o létat et le mode d’asservissement, objets « Etat / Mode », cartes de commande axe
« ACTIVE » et asservi en « PROFIL DE POSITION » sur I'exemple ci-dessus ;

o la consigne courante de la boucle position, objet « Consigne 8¢ », en dc (points
codeur) dans le cas d’'un asservissement de position ;

o la position mesurée (codeur moteur) en gc, objet « Mesure 6m » ;

o la commande en sortie de la boucle de position (consigne de la boucle de courant) en
mMA, objet « Commande Ic » ;

o le courant moteur mesuré en mA, objet « Im » ;

® Connexion #® Activation . Suivi Robot Caméraman 2 > 4 . R
0 ey 0 G 0D 1 LABO O‘°‘ ‘q‘®"n

e uUn menu « Robot Caméraman LABO » qui permet d’accéder aux fonctions ci-dessous ;
e une zone « Connexion » qui permet de
o établir ou arréter la connexion avec le Robot LABO ;
o connaitre I'état de la connexion, led verte ;
e une zone « Activation » qui permet de
o activer ou désactiver I'asservissement de I’ axe du Robot LABO ;
o connaitre I'état de I'activation de I'asservissement, led orange ;
e une zone « Suivi » qui permet de
o activer ou désactiver les Fonctions de SUIVI de la montre PIXIO ;
o connaitre I'état de I'activation de cette fonction, led jaune ;

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
o positionner I'axe du Robot LABO, icone « Positionner Robot LABO »;
o accéder aux parameétres du Robot LABO, icone « Paramétrer Robot LABO » ;
o Vvisualiser les grandeurs physiques sous forme de courbe (« monitoring »), icbne
« Visualisation dynamique » ;
o envoyer directement des commandes (consignes d’asservissement) a la carte de
commande, icone « Commande Axe » ;
o accéder aux parametres (réglage asservissement axe) de la carte de commande,
icOne « Paramétrer Axe » ;
o lancer une sollicitation et acquérir les réponses, icbne « Acquisitions Axe ».
accéder au manuel d’utilisation du logiciel, icone « Aide » ;
o quitter le logiciel, icbne « Quitter ».

o

L’'Interface du PIXIO utilise de nombreuses fonctions de
pilotage de la carte de commande « EPOS-2 » de chez
« Maxon », bouton et fenétres de couleur bleu foncé.
Voir 8 5 « Les Fonctions de |la carte de commande EPOS ».

DIDASTEL
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0

e une barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » qui permet d’accéder aux

[ (] ] Robot PIXIO Move 'n See

fonctions ci-dessous ;
e une zone « Connexion » qui permet de

o établir ou arréter la connexion avec le Robot PIXIO ;
o connaitre I'état de la connexion, led verte ;

e une zone « Moteur » qui permet de

o activer ou désactiver le moteur du Robot PIXIO en suivi ;
o connaitre I'état de cette activation, led orange ;

e une zone « Simulation » qui permet de simuler le Géolocalisation de la montre PIXIO sans
utiliser le Robot PIXIO, utilisation du Robot LABO sans mettre en ceuvre le Robot PIXIO ;

e un bouton qui permet de visualiser la géolocalisation de la montre PIXIO dans le repére
orthonormé du Robot PIXIO ou LABO, icbne « Visualisation Géolocalisation » ;

° Q des boutons avec l'icbne « paramétres » qui permettent d’accéder directement aux
paramétres du bloc ou de la fonction choisi.

Utilisez les icdnes « Parametres » pour accéder aux
parametres du bloc ou de la fonction choisie.

e = des boutons avec l'icobne « PDF » qui permettent d’accéder directement a la
documentation des constituants utilisés dans le systéme PIXIO.

4.1.2 Et

Utilisez les icdnes « PDF » pour accéder aux
documentations des constituants.

ablir la Connexion avec le Robot LABO

# Connexion

0 G- Voir § 3.2.1 « Etablir Connexion avec le Robot LABO ».

4.1.3 Activer / Désactiver I'asservissement du Robot LABO

- Cliquez sur l'interrupteur « Activation » pour activer ou désactiver

® Activation I'asservissement et la puissance du moteur de I'axe du Robot LABO :
0 &= e Activation : 'axe est asservi en Position et positionné a 0°;

e Désactivation : 'asservissement et la puissance du moteur
sont désactivés.

4.1.4 Activer la fonction de SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO

® Suwvi , , _ , , -
0 G- - Cliquez sur l'interrupteur « Fonctions » pour activer les fonctions choisies.

Voir 8§ 3.4 « Activation la Fonction SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO.

pixio N
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4.1.5 Positionner I’axe du Robot LABO

- Sélectionnez dans la barre de Menu « Robot Caméraman LABO » de la fenétre principale 'icone

« Positionner Robot LABO », s’affiche a I'’écran le panneau « POSITIONNEZ AXE (Robot LABO) » ci-
contre.

POSITIONNER AXE (Robot LABO) ) 8 Ce panneau permet de :
s e Positionner I'axe aux positions predéfinies ;
Pos. prédéfinies e Envoyer des consignes de profil de position ;

90" 0°

- Cliguez sur les boutons avec les valeurs prédéfinies « -90° », « 0° » ou « 90° » pour positionner
'axe du Robot LABO a la position prédéfinie ;

- Cliguez sur « + Pas » n et « - Pas » = pour déplacer I'axe souhaité par pas de 5° (envoi de
consignes de Position successives).

- Pour positionner 'axe du Robot LABO a une position souhaitée (envoi consigne de Profil de
Position) :
e Saisissez la consigne de position souhaitée en degrés a I'aide du champ numérique ;

e Cliquez sur « Envoyer consigne » pour positionner I'axe souhaité a la position désirée.

Les positions prédéfinies et le pas de déplacement sont paramétrables par l'utilisateur (voir § 4.3.1
« Parametres Spécifications et Positionnement Axe »).

m - Cliquez sur l'icone croix pour quitter le panneau « POSITIONNEZ AXE (Robot LABO) ».

4.1.6 Etablir la Connexion avec le Robot PIXIO

# Connexion

0 G- Voir § 3.3.4 « Etablir Connexion avec le Robot PIXIO ».

4.1.7 Activer / Désactiver le moteur du Robot PIXIO

® Moteur - Connectez vous au Robot PIXIO, cliquez sur l'interrupteur « Moteur » pour activer
0 G ou désactiver le moteur du Robot PIXIO en SUIVI.

4.1.8 Simuler la Géolocalisation de la Montre PIXIO

*  Simulation
1 Voir § 4.6 « Simulation Géolocalisation Montre ».
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. 4.2 Visualisation Géolocalisation Montre

4.2.1 Description de la Fenétre Géolocalisation Montre

- Sélectionnez dans la barre de menu « Géolocalisation Montre » de la fenétre principale de
I'interface I'icbne « Visualisation Géolocalisation », s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

PIXIO Visualisation Géolocalisation = X

€ PINIO visualisation Géolocalisation Montre ;‘ MOVE N SEE

Balise 1
*: (8871, 0)

Choix Affichages Montre : ™ Position Filrée M Historique
| © Robot Caméra Labo | Distance : M Balises H| Montre /0

Cette fenétre vous permet de
e Visualiser en temps réel, a I'échelle sur une illustration 2D de la zone balisée, dans le
repére orthonormé « PIXIO (0, 0) » du Robot PIXIO :
o les positions des 3 balises, croix « Balise 1 », « Balise 2 » et « Balise 3 » ;
o la position de la montre PIXIO, croix rouge « (5154, 1668) », position (X, Y) de la
montre.

e Visualiser avec le Robot LABO en mode SUIVI :
o l'axe de visée du Robot LABO de la montre PIXIO, fleche bleu ;
o lafocale de la « Webcam », traits longs bleu ;

o latolérance de cadrage souhaité (cahier des charge) de la montre PIXIO, traits
pointillés.

Utilisez cette fenétre « Visualisation Géolocalisation Montre » pour
VISUALISER les positions angulaires du Robot LABO et VALIDER les
performances de la Fonction SUIVI du Robot LABO de la montre PIXIO.

DIDASTEL O
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La fenétre « Visualisation Géolocalisation Montre » offre également une barre de menu graphique
qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
e enregistrer les mesures (données Robot PIXIO) de géolocalisation
courantes, icbne « Enregistrer mesures courantes »;
e sauver les mesures (données Robot PIXIO) de géolocalisation courantes,
icbne « Sauver mesures courantes ».

4.2.2 Choix Affichages Géolocalisation Montre

- Une zone « Choix Affichage » vous permet de régler les options d’affichage de la fenétre
« Visualisation Géolocalisation Montre » :

o Afficher la position (X, Y) de la montre PIXIO avec ou sans Filtre, boite & cocher « Position
Filtrée » dans cadre « Montre » ;

o Afficher I'historique, tracé des points) de la montre PIXIO, boite a cocher « Historique »
dans cadre « Montre » :

»_ﬂSSSD, 2044)

Balise 1
¥ @871.0)

Les données de Géolocalisation sont rafraichies (période
échantillonnage communication PIXIO) toute les 0.1 seconde.
Vous pouvez utiliser cette fenétre pour étudier les parcours de

la Montre PIXIO, le temps écoulé entre chaque point Montre
tracé est de 0.1 seconde.

- Décochez et cochez « Historique » pour nettoyer les tracés des points.

DIDASTEL O
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o Afficher la distance entre les Balises, boite & cocher « Balises » dans cadre « Distance » ;
o Afficher la distance en rouge entre la Montre PIXIO et le centre du repére orthonormé :

/ (5148.1673)

Balise 1
+ (@871.0)

| Choix Affichages Montre : Position Filrée M Historique
| ©® Robot Caméra Labo | Distance : H Balises W Montre /0

e Afficher a l'aide de la boite a cocher « 8 Robot Caméra Labo » :
o l'axe de visée du Robot LABO de la montre PIXIO, fleche bleu ;
o lafocale de la « Webcam », traits longs bleu ;
o latolérance de cadrage souhaitée (cahier des charge) de la montre PIXIO, traits
pointillés.

- Voir lillustration § 4.2.1 « Description de la Fenétre Géolocalisation Montre ».

E 4.2.3 Enregistrer les mesures de Géolocalisation courantes

- Sélectionnez dans la barre de menu graphique de la fenétre « Visualisation Géolocalisation »
l'icbne « Enregistrer mesures Courantes » :

e licbne « Enregistrer mesures Courantes » est maintenant coché en jaune ;
e [icone « Sauver mesures Courantes » est actif ;

e les mesures courantes de géolocalisation PIXIO sont enregistrées.

pixio N
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! 4.2 4 Sauver les mesures de Géolocalisation courantes

Pix10 I —

Sélectionnez dans la barre de menu graphique de la fenétre « Visualisation Géolocalisation »
I'icone « Sauver mesures Courantes » ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

SAUVER LES MESURES DE GEOLOCALISATION COURANTES X

< >
Nom du fichier : INoticel LJ Enregistrer |
Type: I ("t __J Annuler

E;gg:;’:w IC:‘-‘Program Files (x86)\Interface Robot PIXIO\Geolocalisation _zl
Enregistrer dans : I Geolocalisation LI & [‘:’F '
Nom - Modifié le Type
ExemplesDidastel 13/12/2017 15:30 Dossier de

votre fichier de sauvegarde,

logiciel.

- Sélectionnez ou tapez le nom de

I'extension « txt » est imposée par le

Manuel d’utilisation Move ‘n See), en

ENREGISTREMENT GEOLOCALISATION ROBOT PIXIO :
Si votre Robot PIXIO est équipé d’'une carte microSD (voir

mode SUIVI les données

de Geéolocalisation de la Montre sont également enregistrées
dans un fichier texte (voir format ci-dessous).

Ces données de Géolocalisation pourront étre utilisées en
Mode Simulation Fichier de données (voir 8§ 4.6.4 Fonction
SUIVI fichier de données Géolocalisation Montre)

4.2.5 Format des données de Géolocalisation

Les données de géolocalisation issues du Robot PIXIO
sont fournies et enregistrées dans le fichier texte sous

forme de caractéres au format DSV (« Delimiter Separated
Values ») avec un séparateur « ; » et un délimiteur de fin de

ligne «\r\n ».

8 Pixio_Data_Geo.TXT - Bloc-notes

Fichier Edition Format Affichage 2

b3644;3917;2239;3861;2232;0;8; 7217;0; 5064; 6339; - 1594; -1995 ~
63744;4001;2307;3873;2295;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
63842;40893;2460;3901;2369;0;0;7217;0;5064;6339; -1594; -1995
63945;4877;2605;3927;2452;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
64045;3948;2704;3930; 2537;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
64146;3818;2796;3911; 2623;0;0;7217;0; 5864 ; 6339; -1594; -1995
64245;3864;2811;3902;2696;0;0;7217;0;5064; 6339; -1594; -1995
64346;3887;2826;3897; 2759;0;0; 7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
64446;3810;2933;3880; 2826;0;0;7217;0;5864;6339; -1594; -1995
64546;3833;3040;3869; 2899;0;0;7217;0;5064; 6339; -1594; -1995
64647;3910;3101;3872;2970;0;0;7217;0;5064; 6339; -1594; -1995
64747;3910;3139;3875; 3034;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
64848;3955;3307;3887; 3115;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
64947;3978;3444;3901;3205;0;0;7217;0;5064; 6339; -1594; -1995
65048;4055 ;3643;3928; 3315;0;0; 7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
65149;4039;3810;3950; 3438;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
65249;40847;3910;3971; 3561;0;0;7217;0;5864; 6339; -1594; -1995
65349;4085;4062;3996; 3691;0;0;7217;0;5064; 6339; -1594; -1995

Chaque |igne Correspond é un échantillon de données de 65447;4816;4245 ;4007 ; 3834;0;0;7217;0;5064;6339; -1594; -1995 v
géolocalisation avec le format suivant :
Data 0 Data 1 Data 2 Data 3 Data 4 Data 5 Data 6
Horadateur Position X Position Y Position X Position Y Position X Position Y
(ms) Montre (mm) Montre (mm) Filtrée (mm) Filtrée (mm) Robot (mm) Robot (mm)
Data 7 Data 8 Data 9 Data 10 Data 11 Data 11 Data 13
Position X Position Y Position X Position Y Position X Position Y Fin de Ligne
Balise 1 (mm) | Balise 1 (mm) | Balise 2 (mm) | Balise 2 (mm) | Balise 3 (mm) | Balise 3 (mm) («\r\n »)

Exemple:

DIDASTEL

« 45034,957;1006;969;921,0;0;12051,0;8666;9696;-2551,5682\r\n ».
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~ 4.3 Parametres Robot LABO

.

oF

- Sélectionnez dans la barre de Menu « Robot Caméraman LABO » de la fenétre principale I'icbne
« Paramétrer Robot LABO », s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

P
PARAMETRES Robot Caméra LABO. K, @ ‘ » q

Axe (Spécifications / Positionnement) Fonction SUIVI Filtre Position Montre

(01T AN To | EWS CRVIELTBM  Extrapolation du ler Ordre  |'W

8 =tan*(Xf.Yf) 6,(ta +At) = ((1 +£) X a..) - (E X e...l)

Te Te

6 : Angle calculé, (Xf,Yf) : Position montre filtrée, 8v : Angle de visée
Te : Période échantillonnage Géolocalisation = 0.1s, At : Instant relatif de calcul de 8,

Parameétre Profil de Position en Suivi Webcam Robot Caméra Labo
Moteur (codeur) Axe

Vitesse : 3800 rpm ., 199 rad/s
Acc.: 15000 rpm/s 7.9 rad/s?

Champ de vision Webcam : 685 °

Tolérance Champ de vision: | 300 °

Visualisation sur écran Géolocalis:

Cette fenétre vous offre :
e plusieurs panneaux d’accés aux différents paramétres du Robot LABO ;

e une barre de Menu graphique :
o icbne « Parameétres par défaut » pour retourner aux parametres de livraison
DIDASTEL ;
o icbne « Sauver » pour sauver la configuration courante affichée ;
o icbne « Charger » pour charger une configuration sauvée sur votre PC ;
o icdne « Quitter » pour quitter.

4.3.1 Paramétres Spécifications et Positionnement Axe

- Sélectionnez I'onglet « Axe (Spécifications / Positionnement) » :
Axe (Spécifications / Positionnement)
Spécificaions ————— Position prédéfinies
Basse Haute

Impulsions Codeur par tour : 500 N
5 -90.0 ° ;900

par tour Moteur

Réduction Motoréducteur : Profil de Position
10 (point codeur 0 Moteur (codeur) Axe
Butées ——— | | Vitesse: | 3500 rpm , 1.83 rad/s

Basse: -1800 ° -200000 qc Acc.: , 25000 rpmfs ., 131 rad/s?

Haute - 1800 * 200000 qc Parametres Positionnement Axe

Ce panneau permet a l'utilisateur pour le Robot LABO de :
e visualiser les spécifications et les valeurs des butées mécaniques de l'axe ;
e régler les paramétres de Positionnement de I'axe utilisés dans le panneau « POSITIONNEZ
AXE (Robot LABO) » (voir § 4.1.5).

DIDASTEL
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Les cadres « Spécifications » et « Butées » permettent de visualiser les valeurs suivantes :

e «Impulsions Codeur par tour » : le moteur de I'axe Spécifications
Robot LABO est équipé d’'un codeur incrémental de Impulsions Codeur partour : 500 N
500 impulsions par tour, soit une résolution de 2 000 2000 e (paints codewr) par tour Moteur
qc (pOintS codeur) par tour Moteur ; Réduction Motoréducteur : 2000 :1

e « Réduction Motoréducteur » : le rapport de réduction 0 0
du réducteur accouplé au moteur, « 200.0: 1 » ; Butées

e « Butées B:’:\sse et Haute » : limites de position ] Basse: -1800 ©  -200000 qc
programmeées dans la carte de commande en degrés et
«qc » (points codeur). Haute: 1800 ° 200000 gc

- Résolution Axe Robot LABO : 1 000 gc (points codeur) pour 0.9°

Le cadre « Position Prédéfinies » permet de saisir :
e les positions prédéfinies « Basse » et « Haute » en PosiiGh pSOetiiies
de_gr_es ; . ) Basse Haute
e saisir le pas de déplacement en pilotage manuel en ~ g900/* > 900"

degrés, objet « Pas » ;
Profil de Position

. ) ] : Moteur (cod Ax
Le cadre « Profil de Position », pour régler le Profil de Ol o] =

Position utilisé, permet de saisir : Masaey | NOREIERS |00 HHaE
o la vitesse moteur en rpm ou la vitesse axe en rad/s, Acc.: , 25000 rpmjs , 131 rad/s?
objets « Vitesse » ; Yarametres Positionnement Axe

e ['accélération et décélération moteur en rpm/s ou
I'accélération et décélération axe en rad/s?, objets « Acc. ».

4.3.2 Parameétres Fonction SUIVI

- Sélectionnez 'onglet « Fonction SUIVI » :
Fonction SUIVI

(61T WA Te | ERG CRVIELTRE  Extrapolation du ler Ordre  |'W

6 =tan *(Xf.YF)  6,(tn +At) = ((1 +$f) x 9") = (-;‘—: x o.,.‘)

6 : Angle calculé, (Xf.Yf) : Position montre filtrée, 8v : Angle de visée

Te : Période échantillonnage Géolocalisation = 0.1s, At : Instant relatif de calcul de 6,

Parametre Profil de Position en Suivi Webcam Robot Caméra Labo
Moteur (codeur) Axe
Vitesse : 3800 rpm 1.99 rad/s

Acc.: | 15000 rpm/s 79 rad/s?

Champ de vision Webcam : 685 °

Tolérance Champ de vision: | 300 °

Visualisation sur écran Géolocalisation

Ce panneau vous permet de régler la Fonction SUIVI de la montre PIXIO par le robot LABO.

DIDASTEL
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L’objet « Calcul Angle de Visée : » permet de sélectionner la méthode pour déterminer I'angle de
visée du Robot LABO en mode SUIVI en fonction de la position (X, Y) de la montre PIXIO :

(G-I T CRG CRAVEETR Extrapolation du ler Ordre  |'W

| Extrapolation du 1er Ordre VI

At At
Sans Extrapolation 8 =tan " (Xf.Yf) 6,(tn +4t) = ((1 +ﬁ) X 9..) - (ﬂ X 6..-1)
v Extrapolation du ler Ordre 8 : Angle calculé, (Xf.Yf) : Position montre filtrée, 8v:Angle de visée
Extrapolaﬁon du 2éme Ordre Te : Période échantillonnage Géolocalisation = 0.1s, At : Instant relatif de calcul de 8,

e sans Extrapolation, dans ce cas : 8v = tan™(Xf, Yf) avec :

o 6v:Angle de visée ;

o (Xf, Yf) : position filtrée montre PIXIO (données de géolocalisation) ;
e Extrapolation du 1° ou 2°™ ordre.

+ - Cliquez dans le cadre « Calcul Angle de Visée » sur le bouton avec l'icone « PDF » pour en
“= savoir plus sur I'Extrapolation utilisée.

La période d’échantillonnage (0.1 seconde) de la géolocalisation PIXIO
est grande par rapport a la période d’échantillonnage de
I'asservissement de position du Robot LABO.
L’Extrapolation permet de prévoir la valeur de I'angle de visée entre les
instants de géolocalisation tn et th+1 Sans connaitre Bn.+1.

Le cadre « Parameétres Profil de Position en Suivi », permet de saisir les paramétres du Profil de
Position utilisé en mode SUIVI de la montre PIXIO :

e lavitesse moteur en rpm ou la vitesse axe en rad/s, Paramétre Profil de Position en Suivi
objets « Vitesse » ; Moteur (codeur) Axe

o ['accélération et décélération moteur en rpm/s ou Vitesse : 3800 pm 199 rad/s
'accélération et décélération axe en rad/s?, objets Acc.:, 15000 pm/s ., 7.9 rad/s?

« Acc. ».

Le cadre « Webcam Robot LABO. », permet de saisir les paramétres de visualisation du champ de
la « webcam » dans la fenétre « Visualisation Géolocalisation montre » :
¢ le champ de vision de la « webcam » utilisé sur le
Robot LABO en degrés, objet « Champ de vision
Webcam » ; Champ de vision Webcam: 685 °
e Latolérance du champ de vision, cadrage souhaité Tolérance Champ de vision: | 30.0 °
(cahier des charge) de la montre PIXIO, en degrés, Visualisation sur écran Géolocalisation
objet « Tolérance Champ de vision ».

Webcam Robot Caméra Labo

La Fenétre de visualisation de la Géolocalisation de la montre
PIXIO avec les parametres associés est décrite au 8§ 4.2.

DIDASTEL
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4.3.3 Parameétres Filtre Position Montre

- Sélectionnez I'onglet « Filtre Position Montre » : R T T A

Filtre PIXIO (Move 'N See)

’V!J ISIERSO Filtre Passe-Bas du ler Ordre |

T T
a1=-2xexp(78) b1=Kx(1—exp(—Z‘i))
Xf = (b1 X Xmps) — (@l X Xfa1) ¥f = (b1 X Vimes) — (@l X ¥fas)

(Xf.Yf) : Position montre filtrée (Xm,¥m) : Position montre
Te : Période échantillonnage Géolocalisation
K : Gain du filtre 7 (Tau) : Constante de temps du filtre . Filtre Position Montre

I RO Filire Passe-Bas du ler Ordre

T T
a1=—2><exp(Te) b1=Kx(1-exp(TT'l)>
Xf = (b1 X Xmas) — (@l X Xfar) ¥f = (b1 X Y1) — (al X ¥fa)

(Xf.Yf) : Position montre filtrée (Xm,Ym) : Position montre
Te : Période échantillonnage Géolocalisation
K : Gain du filtre T (Tau) : Constante de temps du filtre

Ce panneau permet a l'utilisateur de sélectionner le Filtre de la position montre PIXIO :
e Cocher « Filtre PIXIO (Move ‘N See) » pour activer le filtre proposé par « Move ‘N See », filtre
intégré dans le programme du Robot PIXIO ;
e Cocher « Filtre PC » pour activer le Filtre passe-bas du 1¢" ordre proposé par I'lnterface PC
PIXIO et visualiser ou saisir les paramétres suivants :
o la période d’échantillonnage des données (position montre) de Géolocalisation du
Robot PIXIO, objet « Te : » ;
o le Gain du Filtre, objet « K : » ;
o la constante de temps du Filtre, objet « Tau : » ;

+ - Cliquez dans le cadre « Filtre PC » sur le bouton avec I'icbne « PDF » pour en savoir plus
“% sur 'Extrapolation utilisée.

Vous pouvez désactiver le Filtre de la position Montre PIXIO
en décochant le Filtre PIXIO et le Filtre PC, dans ce cas :
Position filtrée (Xf, Yf) = (Xm, Ym) position montre PIXIO.

P ol

el 4.3.4 Paramétres par défaut

- Sélectionnez l'icone « Paramétres par défaut » pour retourner aux réglages par défaut
correspondants a la configuration de livraison DIDASTEL.

DIDASTEL
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n 4.3.5 Sauver Parametres

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icone « Sauver » pour sauvegarder les
parameétres courants sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

- Sélectionnez ou tapez e nom de

u 4.3.6 Charger une configuration

B::g;’y |C:\,ngram Files (x86)\Interfface Robot PIXIO\Paramétres _'_] VOtre fIChIer de Sauvegarde’
BT P 7 @k I'extension « pxocnf » est imposee
X par le logiciel.
Nom Modifié le Type

[ Didastel. f 24/04/2017 13:52 Fichier PXOCNF . . .

- Didestelprocn o - Enregistrez votre configuration,
vous pouvez de cette maniére créer
vos propres fichiers de configuration
du systéme PIXIO.

< >
Nom du fichier : ]Noﬂcel LI Enregistrer |
Type: (" pxocnf _I Annuler

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Charger » pour charger une configuration

sauvée sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

- Sélectionnez le fichier de

Directory

ey lC:\.Program Files {x86)\Interface Robot PIXIO\Paramétres :J Conﬁguration désn’é,
Regarder dans : I Paramétres _1] B~ « Notice.pxocnf » Ci'Contre,
- A Nodikle Type I'extension « pxocnf » est imposee
[7] Didastel.pxocnf 24/04/201713:52  Fichier PXOCNF par le logiciel.
M| | Notice.pxocnf 15/12/2017 12:34 Fichier PXOCNF
- De retour a la fenétre des
parameétres, les parameétres chargés
. , | sont pris en compte par l'interface du
PIXIO.
Nom du fichier : INotice.pxocnf L] Load
Types de fichiers : I (* pxoenf _I Annuler

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icbne « Quitter » pour quitter cet oultil.

DIDASTEL
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4.4 Visualisation dynamiqgue

4.4.1 Description de la Visualisation dynamique

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icdne « Visualisation dynamique »,
s’affiche a I'écran 2 graphes de type « Moniteur » qui permettent de visualiser dynamiquement les
mesures courantes :

Interface Robot Caméraman PIXIO : NS ; 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utilise la Technologie

DVE ‘N SEE

# Connexion ® Activation ® Suvi Robot Caméraman
I 0 G- 0 = LABO

VISUALISATION DYNAMIQUE o @ 1 B3

Robot LABO :
Moteur / Axe

Bv 23747 qc
21458
i

Bc 23891/ge
21.58%

Om 23917

20.00 secondes (1.000 s par cameau)

Géolocalisation
Pos. Montre

20.00 secondes (1.000 s par cameau)

® Connexion @ Moteur Geéolocalisation Montre
0 G 0 - Robot PIXIO Move 'n See

e un graphe « Robot LABO » gradué en double ordonnées, gauche et droite qui vous
permettent de visualiser les grandeurs physiques souhaitées pour I'axe du Robot LABO :
o la Position visée, consigne de position courante envoyée par le PC a la carte de
commande du Robot LABO dans le cas d’'un asservissement de position en mode
SUIVI de la montre PIXIO, objet « 8v » en degrés et gc (points codeur) ;
o la Consigne courante de la boucle position, objet « 8¢ », en degrés et gc (points
codeur) dans le cas d’'un asservissement de position ;
o la Position mesurée (codeur moteur) en degrés et qc, objet « m » ;
o la Consigne courante de la boucle de vitesse, objet « Qc », en rpm et rad/s dans le
cas d’un asservissement de vitesse ;
o la Vitesse mesurée (codeur moteur) en rpm et rad/s, objet « Om » ;
o la Commande en sortie de la boucle de position ou vitesse (consigne de la boucle
de courant) en mA, objet « Ic » ;
o le Courant moteur mesuré en mA, objet « Im » ;
e un graphe « Géolocalisation » gradué en mm, en double ordonnées gauche et droite, qui
vous permettent de visualiser :
o la Position non filtrée de la montre PIXIO, objets « Xm, Ym » ;
o la Position filtrée de la montre PIXIO, objets « Xf, Yf » ;
o « Xm » et « Xf » ordonnées gauche, « Ym » et « Yf » ordonnées droite.

DIDASTEL
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VISUALISATION DYNAMIQUE (o @ ﬁ E 'q

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
o arréter et relancer le défilement de la visualisation dynamique, sélecteur « 0/1 » ;
o acquérir les mesures courantes, visualiser ou charger les derniéres acquisitions
réalisées, icone « Acquisition mesures courantes » ;
o accéder aux paramétres d’affichage, icone « Paramétres Affichage » ;
o quitter la visualisation dynamique, icone « Quitter ».

La vitesse de défilement de la Visualisation dynamique est
fonction du nombre de mesures affichées et de la communication
USB entre le PC et les cartes de commande EPOS.

5& - Désélectionnez dans la barre de Menu l'icéne « Visualisation dynamique » pour retourner
a un affichage des grandeurs physique sous forme de synoptique.

pixio N
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4.4.2 Paramétres Affichage Visualisation dynamique

- Sélectionnez dans le panneau « VISUALISATION DYNAMIQUE » I'icbne « Parametres affichage »
pour I'axe souhaité ; s’affiche a I'écran la fenétre « PARAMETRES VISUALISATION » suivante :

PARAMETRES AFFICHAGE g ol

Défilement — Fond - Grille —

1000 Couleur:

Tracés Robot Labo : ———— Couleur — Ordonnées — Style Tracés

©v(Position visée): —-— Drote |w§l Tracéfin |

Oc (Consigne Position) -— Drote |W Bl Tracéfin | Continu |
©m (Position Moteur) 1 — Tracéfin |l Continu
Qc (Consigne Vitesse) -— Gauche | W Tracéfin | Continu |
Qm (Vitesse Moteur) -— Gauche Wl Tracéfin | Continu
Ic (Consigne Courant) & Gauche |8 Tracéfin | Continu |
Im (Courant Moteur) — 8| Gauche |[w 8 Tracéfin | Continu

Max. — Echelles ordonnées Auto — Min. Max.
40000 & 4000/ Gauche Droite !‘ < 100000} 5 100000

-

Xm (Position Montre) : Tracé fin Continu |
Ym (Position Montre) Tracé fin Continu |
Tracé fin Continu |

Yf (Position Montre filtrée) : — V2 IS Tracé fin Continu |

Auto — Min. Max. — Echelles ordonnées Auto — Min.
0/ 5 11000/ Gauche Droite [l = -4500 ©

-

Cette fenétre permet a l'utilisateur de paramétrer les mesures et I'aspect des affichages, graphes
et tracés disponibles dans la fenétre visualisation et acquisition, elle offre :
e une zone « Graphe » qui permet de :

O

O

O

saisir le nombre de mesures (échantillons) affichées sur le graphe de visualisation
dynamique, objet « Nb. Mesures affichées : » ;

choisir comme sur un oscilloscope le mode de défilement (continu, balayage ou bloc par
bloc) du graphe de visualisation dynamique, objet « Défilement » ;

choisir la couleur de fond et de la grille du graphe, objets « Couleur Fond : » et « Grille : » ;

e deux zones « Tracés Robot Labo : » et « Tracés Géolocalisation » qui permettent pour chaque
tracé souhaité de :

O

O
O
O
O

activer ou désactiver le tracé a I'aide d’une boite a cocher ;

sélectionner 'ordonnée (gauche ou droite) du tracé, objets « Ordonnées » ;
sélectionner le style du tracé (fin, épais, etc.), objets « Style tracé » ;
sélectionner le style du trait (continu, interrompu ou mixte), objets « Style trait » ;
sélectionner la couleur du tracé, objets « Couleur » :

NN
EEESEEE

TOOOOOOO0OO00000000000000

e deux zones « Echelle ordonnées » qui permettent pour les « Tracés Robot Labo : » et « Tracés
Géolocalisation » de choisir I'échelle des ordonnées a gauche et a droite :
o activer ou désactiver I'échelle automatique, boite a cocher « Auto. » ;
o saisir les échelles des graphes a l'aide des objets « Min. » et « Max.» ;
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8 »l-l

¢ une barre de menu graphique qui permet de :

o i

cbne « Paramétres par défaut » pour charger les paramétres d’affichages par défaut

proposés par DIDASTEL pour chaque mode de commande ;

o i
i
o i

o

4.4.3 Pa

cbne « Sauver » pour sauver la configuration d’affichage courante affichée ;
cbne « Charger » pour charger une configuration d’affichage sauvée sur votre PC ;
cOne « Quitter » pour quitter.

rametres Affichage par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « PARAMETRES VISUALISATION » ['icone «
Parameétres par défaut » ; s’affiche a I'écran le panneau de choix suivant :

- Sélectionnez le mode de commande en cours de

| Visu. Fonction Suivi | visualisation, la fenétre « Paramétres affichage » est
Vs Maouvesneni Probl de Posiiion actualisée avec les parametres d’affichage par défaut
Visu. Asservissement de Position proposés pour ce mode :
Visu. Asservissement de Vitesse 5
. 5 oW
Visu. Asservissement en Courant

=,

Graphe : ————— Défilement — Fond - Grille —
Nb. Mesures Afichées: . 1000 Couleur:

Tracés Robot Labo : ———— Couleur — Ordonnées — Style Tracés

Ov(Position visée) : -— Drote |Wfl Tracé fin Continu
Oc (Consigne Position) —ﬂ—-— Drote | @ Tracé fin Continu |
©m (Position Moteur) ﬂ- — Tracé fin Continu
Qc (Consigne Vitesse) ﬂ—-— Gauche | W@  Tracé fin Continu |
Qm (Vitesse Moteur) -— Gauche | Wl  Tracé fin Continu
Ic (Consigne Courant) ﬂ— & Gauche | W B  Tracé fin Continu |
Im (Courant Moteur) Bl Gauche | Wl Tracé fin Continu

Auto — Min. Max. — Echelles ordonnees Auto — Min. Max.
B = 4000 5 4000/ Gauche Droite [l = 100000/ < 100000

- -

Tracés Géolocalisation :

Xm (Position Montre) : Tracé fin Continu

Ym (Position Montre) : Tracé fin Continu |
Tracé fin Continu

Yf(Position Montre filirée) :—‘ Tracé fin Continu |

Auto — Min. Max. — Echelles ordonnées Auto — Min.

B - 0o 11000/ Gauche Drote [l = -4500 2

4.4 Sauver Parametres

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icbne « Sauver » pour sauvegarder les
paramétres d’affichage courants sur votre PC ; s’affiche a I'écran une fenétre de gestion de fichier

identique

-

au 8 4.3.5 avec 'extension « pxoaff » imposée.

4.5 Charger une configuration

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Charger » pour charger une configuration
d’affichage sauvée sur votre PC ; s’affiche a I'écran une fenétre de gestion de fichier identique au
8§ 4.3.6 avec I'extension « pxoaff » imposée.
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4.5 Acquisition des mesures PC

4.5.1 Acquisition des mesures courantes

- Pendant une Visualisation dynamigue, sélectionnez dans la barre de Menu du panneau «
VISUALISATION DYNAMIQUE » l'icbne « Acquisition mesures courante », les données en cours de
visualisation sont alors enregistrées et s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

Interface PC Robot Caméra PIXIO

ACQUISITON Interface PIXIO (mesures réalisées par le PC via liaison USB)
Robot Caméraman LABO avec Fonction SUIVI active : Axe commandé en PROFIL de POSITION.

Temps : 999 /index  15.315| sec.

RobotLabo : 4000~
Moteur / Axe 3500~
Bv 495069 lge 3000-
442088 2500~

B 45009/ge 2000
4410 100y

¥ 1000_

&m qc 500~
= =l

_m_

@

Géolocalisation
Pos. Montre

40 6.0 80 10.0 12.0 14.0 16.0 18.0 20.0 220

Commentaires Curseur : cliquer sur Graphe + fléches clavier, Zoom rectangle : <Ctr> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrd> + Bp Droit Souris

Cette fenétre vous offre :

¢ la visualisation des mesures sur les 2 graphes identiques a la visualisation dynamique avec
le temps en abscisse et des ordonnées différentes a gauche et droite pour un affichage des
tracés sur une double échelle ;

e un bouton « Commentaires », en bas a gauche, pour afficher les commentaires et
informations sur les conditions de réalisation enregistrées au moment de la sauvegarde de
I'acquisition ;

e un curseur qui vous permet d’afficher la valeur des mesures en fonction de I'échantillon
(index mesure) et du temps ;

La période d’échantillonnage de I’Acquisition est fonction de la
communication USB entre le PC et les cartes de commande EPOS et
le nombre de mesures visualisées pendant la visualisation dynamique,

cette période sera comprise entre 15 et 50 ms.

pixio N

PROVENCE Manuel d’utilisation Interface PC - page 63 -




B  rixio I ——

Temps : 999 index 15315 sec.

e une zone « Temps » au-dessus du graphe avec le numéro d’échantillon et le temps
sélectionnés par le curseur, objets « index » et « sec. » ;

RobotLabo :

e une zone d’affichage du graphe « Robot LABO » des valeurs des mesures
sélectionnées a I'échantillon (index mesure) et au temps sélectionné par
le curseur, par exemple :

o « @v », la position visée en gc (points codeur) et de 'axe en degrés,

consigne de position courante envoyée par le PC a la carte de :
Bc 49009°qgc

commande du Robot LABO dans le cas d’'un asservissement de

position en mode SUIVI de la montre PIXIO ; f‘“ i
o « 6c », la consigne de position du moteur en qc et de I'axe en &m 2 e

degreés ; X

o « @8m », la position du moteur en « qc » et de 'axe en degrés ;

¢ une zone d’'affichage du graphe « Géolocalisation » des valeurs des Géolocalisation
mesures : Pos. Montre
o « Xm » et « Ym », la position non filtrée de la montre PIXIO en mm ; e ; =
o « Xf» et « Yf», la position filtrée de la montre PIXIO en mm ;

e un bouton avec l'icdbne « Zoom +/- » pour chaque graphe qui
permet d’activer le zoom du graphe souhaité ;

e une barre de menu graphique générale qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
o accéder aux parametres d’affichages et tracés, icbne « Parametres Affichage » ;

sauver les mesures et tracés courants, icone « Sauver » ;

charger des mesures enregistrées, icbne « Charger » ;

imprimer les tracés courants, icbne « Imprimer » ;

@)
@)
@)
o quitter la fenétre « Acquisition », icbne « Quitter ».

45.2 Lecture Mesures

- Cliguez sur le graphe a I'aide de votre souris pour sélectionner un tracé ;

- Tapez sur les touches « Droite » ou « Gauche » de votre clavier pour déplacez le curseur et
mesurer et afficher les grandeurs physiques correspondantes au temps sélectionné.

Pour améliorer la visualisation, vous pouvez agrandir la
fenétre « Acquisition Interface PIXIO » a 'aide de votre
souris ou passer en plein écran.

Vous pouvez également modifier 'aspect des graphes
et tracés (couleur, style, grille, etc.).
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4.5.3 Paramétrer Affichages et Tracés

- Sélectionnez I'icdbne « Paramétres affichage » dans la fenétre « ACQUISITION Interface PIXIO » ;
s’affiche a I'’écran la fenétre « PARAMETRE VISUALISATION ».

Voir § 4.4.2 « Parametres affichage Visualisation dynamique ».

n 45.4 Zoom

- Cochez le bouton « Zoom +/- » :
e pour zoomer, sélectionnez a I'aide de votre souris, bouton gauche souris et touche « Ctrl » de
votre clavier appuyés, la zone souhaitée :

e pour dé-zoomer, cliquez sur le bouton droit de votre souris avec la touche « Ctrl » de votre
clavier appuyée ;

- Décochez le bouton « Zoom +/- » pour arréter la fonction zoom.

DIDASTEL
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= 4.5.5 Sauver les mesures et tracés courants

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION Interface PIXIO » I'icbne
« Sauver », s’affiche sur la fenétre le panneau suivant :

SAUVER LES MESURES COURANTES X

- Sélectionnez ou tapez le nom — =
. . . . 5 i
Souha|te du fIChIeI’ de Sauvegarde, History: C:\Program Files {x86)\Interfface Robot PIXIO\Mesures
« Notice » sur 'exemple, Enregistrerdans : [ | | Mesures Y e®mekE
I'extension « pxoacq » est imposée Nom - Modifié le Type
par le logiciel. ExemplesDidastel 21/12/201711:45  Dossier de fichiers
- Enregistrez vos mesures sous le
nom de fichier choisi.
< >
Nom du fichier : INoticel L] Enregistrer |
X < < : I (*pxoacq) _"J ﬂ]
Saisir commentaire ci-dessous : %

Suivi Personne avec montre dans zone 12x12m environ.
Marche normale + Marche rapide)

- Une boite de dialogue vous permet si
vous le souhaitez de saisir des
commentaires et informations sur les
conditions de réalisation de I'acquisition.

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la fenétre « Acquisition ».

4.5.6 Traiter les mesures

A chaque enregistrement, un fichier au format CSV est créé.
Vous pouvez utiliser ce fichier CSV compatible avec les logiciels
« tableurs » du commerce (Excel, ...), afin de personnaliser le
traitement des données.

Ce fichier au format CSV (extension « csv ») contient :
¢ le nom et la date de création du fichier ;
¢ |a description de I'acquisition ;
e le commentaire saisi lors de I'enregistrement du fichier ;
e toutes les mesures en lignes pour chaque échantillon.
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n 4.5.7 Charger des mesures et tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION Interface PIXIO » I'icbne
« Charger » pour charger des mesures et tracés sauvés sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre

suivante :

_ Sélectionnez Ie flCh|er de mesures g:ﬁ;‘y |C:\Pnogram Files {x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures LI
désiré, « Notice.pxoacq » par Envegistrer dans : [ || Mesures x| e@erE-
exemple. Nom - Modifié le Type
ExemplesDidastel 21/12/2017 11:45 Dossier de fichiers
Saisir commentaire ci-dessous :
< >
Suivi Personne avec montre dans zone 12x12m environ. Nom dufichier:  [Notice] =l Enregistrer |
Marche normale + Marche rapide] e [ E| erie

- Une boite de dialogue vous rappelle le
commentaire saisi lors de I'enregistrement de
ce fichier par l'utilisateur :

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la fenétre « Acquisition » avec les mesures et
tracés du fichier choisi :

NOTA :
L’Acquisition PC proposée par I'Interface PIXIO
est limitée en période d’échantillonnage (10 a 30 ms)
en fonction de la communication USB et du nombre de mesures actives.
Par contre, elle permet d’acquérir jusqu’a
10 000 échantillons de 11 mesures (donneées).

Pour un meilleur échantillonnage (10 kHz max.),
veuillez utiliser I’Acquisition réalisée par la carte de commande EPOS,
voir 8 5.3 « Acquisition Axe ».

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icne « Quitter » pour retourner a la
fenétre principale.
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. 4.6 Simulation Géolocalisation Montre

Il est possible de simuler la Géolocalisation (position Montre PIXIO)
a partir de données :
- préenregistrées dans un fichier de Géolocalisation PIXIO ;
- aléatoires ou préétablies (va-et-vient, entrée fréquentielle, etc.)
définies par I'Interface PIXIO.

Cela permet d’utiliser le Robot LABO en mode SUIVI
sans utiliser ni mettre en ceuvre
le Robot PIXIO et sa Géolocalisation dans le laboratoire.

4.6.1 Activer Simulation Géolocalisation Montre

T - Dans la barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » de la fenétre
0FD 1 principale de l'interface cliquez sur l'interrupteur « Simulation », la led cyan
« Simulation » est allumée :

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) s

Robot Caméra Labo
Cg‘ Pl (Angle de Visée)

4 Courant
Générateur

de Profil Im g mA " Op m rad/s

emnqc Xr: Omm

Etat / Mode Yr:0mm

| ___scve | PrROFIL DE Posmli | e BallseZI
X2 : 3666 mm
~

=% Y2 : 4500 mm

. ~
P PIXIO Move'n See

Ov

PIXIO i
[ 00] Xf B MM MovenSee Y};”g?,?:r

) o vi B mm | Filtre Montre
<€@——— Posttion ) | ——__ o
Position Visée Position filtrée | Montre . ke ; Position montre PIXI0 ((’ »
(on'.gine repére) Xm gl mm Balise

1

(Géolocalisation : Balise 0)
Carte de commande :
: Position Visée (Profil)
: Consigne de Position Géolocalisation :
: Position Moteur Xm, Ym : Position montre

-
: Consigne de Vitesse Robot Caiéraman Labo : Xf, Yf : Position Montre Filtrée 2
: Vitesse Moteur 6p : Posil on Axe (Angle de visée) X0, YO : Position Pixio (origine X3: 5500 mm
: Consigne de Courant Qp : Vites ie Axe repére géolocalisation) Balise 3 Y3 : -4500 mm
: Courant Moteur Xr, Yr : Posil on Robot Caméra Labo X1..3, Y1..3 : Position Balises 1a 3

*  Connexion s, Nloizur ® Simulation Positions Montre Aléatoies [ | Géolocalisation Montre
e - <
(L 0 = 0 &= Robot PIXIO Move 'n See

Vous pouvez maintenant visualiser dans la zone d’affichage de la Géolocalisation, avec le
message « GEOLOCALISATION EN SIMULATION », des données de Géolocalisation simulées :
e Les positions des 3 Balises dans le repere orthonormé PIXIO « X0, YO », objets « X1, Y1, X2,
Y2, X3 etY3»,;
e La position non filtrée de la montre PIXIO, objets « Xm et Ym » ;
e La position filtrée de la montre PIXIO, objets « Xf et Yf ».
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4.6.2 Visualiser les données de Géolocalisation en Simulation

- Dans la barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » cliquez sur I'icbne
« Visualisation Géolocalisation », s’affiche a I'écran la fenétre « PIXIO Visualisation
Géolocalisation Montre » avec au centre de la vue message « GEOLOCALISATION EN

SIMULATION » :

PIX1Q Visualisation Géglocalization

& PINIO visualisation Géolocalisation Monire Y e See

FAAY

4Re2

_+ [4326, 2318)

Balize 1
+ (11000, 0)

Choix Afichages Montre : Position Filtrée Historique
M © RobotCaméra Labo | Distance : M Balises M Montre f 10

Cette fenétre vous permet de visualiser a I'échelle dans le repére orthonormé « PIXIO (0, 0) » les
données de Géolocalisation simulées :

e Les positions des 3 balises, croix « Balise 1 », « Balise 2 » et « Balise 3 » ;

e La position de la montre PIXIO, croix rouge « (5154, 1668) », position (X, Y) de la montre.

En mode SIMULATION les données de
Géolocalisation (position montre PIXIO) sont
également rafraichies toute les 0.1 secondes, période
identique a la période d’échantillonnage de la
géolocalisation du Robot PIXIO.
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4.6.3 Modes Simulation Géolocalisation Montre

- En mode simulation, vous pouvez sélectionnez dans la barre de menu « Géolocalisation Montre
Robot PIXIO » le mode de simulation a I'aide de I'objet multi-choix & cété de l'interrupteur
« Simulation » :

Connexion © Wloizur ® Simulation Posttions Montre Aléatoires (¥ | Géolocalisation Montre

0D 1 0 = 1 0 &= Fichier de données Pixio Robot PIXIO Move 'n See
¥ Posttions Montre Aléatoires
Va-et-vient Montre
Entrée Fréquentielle
Saisir Position montre

ATTENTION !

En mode SIMULATION Géolocalisation (position Montre PIXIO) a partir
de données aléatoires (position montre aléatoire) ou préétablies (va-et-
vient, entrée fréquentielle ou saisie position) définies par I'Interface
PIXIO, il n’y a pas de position montre Filtrée ou non Filtrée :

(Xm, Ym) = (Xf, Yf)

4.6.3.1 Positions Montre aléatoires

Fichier de données Pixio - Sélectionnez « Positions Montre Aléatoires », les données de position
[ Posttions Montre Aléatoires I (X, Y) de la montre (parcours, vitesse de déplacement, pause, etc.) sont

Va-et-vient Montre définies de manieres aléatoires par I'Interface PIXIO.

Entrée Fréquentielle

Saisir Position montre

4.6.3.2 Va-et-vient Montre

Posttions Montre Aléatoires  |[¥

Fichier de données Pixio - Sélectionnez « Va-et-vient Montre », sont affichées les paramétres du
v Positions Montre Aléatoires |l va-et-vient : 3

Va-et-vient Montre Va-et-vient Montre hd

Entrée Fréquentielle Q X:80mlA:60mIT:40s.

Saisir Position montre

e la position « X : » de la montre en meétres, distance de montre suivant I'axe X ;
e ['amplitude « A : » de déplacement de la montre en métres suivant 'axe Y ;
e la période « T : » du va-et-vient en secondes ;

m - Cliquez sur le bouton paramétre, s’affiche a
I'écran le cadre ci-contre pour régler les paramétres
du va-et-vient proposé.

Le mode Simulation « Va-et-vient » permet de régler facilement
les paramétres de la Fonction SUIVI du Robot LABO :
- choix extrapolation ;
- réglage rampes du profil de position ;
- etc.
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4.6.3.3 Entrée Fréquentielle

Entrée Fréquentielle

Fichier de données Pixio - Sélectionnez « Entrée Fréquentielle », sont affichées les parameétres
Positions Montre Aléatoires de 'Entrée Fréquentielle : Enirée Fréquenticlle -
Va-et-vient Montre <

'V Entrée Fréquentielle { Q X:80mlA:200°|T:40s.

Saisir Position montre I

e la position « X : » de la montre en metres, distance de montre suivant I'axe X ;
o ['amplitude « A : » de 'Entrée Fréquentielle en degrés ;
e lapériode « T: » en secondes ;

E - Cliquez sur le bouton paramétre, s’affiche a Pos. X Amplitude Période X
I'écran le cadre ci-contre pour régler les parametres x " A x
de I'Entrée Fréquentielle proposée. Sow SN Aoy SLAOp )iy A 0Ean

- Vous pouvez utiliser la visualisation dynamique (voir § 4.4 « Visualisation dynamique ») et
l'acquisition (voir § 4.5 « Acquisition des Mesures PC ») pour visualiser I'entrée et la
réponse fréquentielle de votre systéme :

VISUALISATION DYNAMIQUE ( =

Robot LABO :
Moteur / Axe

Bv -4965ige
i

Bc -3648/qgc
33/

em 565 lige

15.00 secondes (0.750 s par cameau)

Géolocalisation
Pos. Montre

il
Xm mm

Ym mm

X 8000 | mm

Yi 437 ' mm

15.00 secondes (0.750 s par cameau)

Le mode Simulation « Entrée Fréquentielle » permet de :
- envoyer une consigne de position fréquentielle en entrée de la
carte de commande du Robot LABO en mode SUIVI ;
- régler les parameétres de cette Fonction SUIVI du Robot ;
- réaliser une identification fréquentielle de I'axe du Robot ;
- etc.
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4.6.3.4 Saisir Position Montre

Saisir Position montre

Boiie o dorrasas P - Sélectionnez « Saisir Position montre », sont affichées les objets « X »

Postions Montre Aléatoires et « Y » pour saisir la position (X, Y)
Va-et-vient Montre souhaitée de la montre en millimetres :
Entrée Fréquentielle

['/ Saisir Position montre ”

Le mode Simulation « Saisir Position Montre » permet d’envoyer
un Echelon de consigne de position en entrée de la carte de
commande du Robot LABO en mode SUIVI.

4.6.3.5 Fichier de données PIXIO

Fichier de données Pixio  |[¥

| - Sélectionnez « Fichier de données Pixio », Si vous n'avez pas encore

|¥ Fichier de données Pixio
Posttions Montre Aléatoires sélectionné un fichier de Géolocalisation PIXIO, est affiché le message
Va-et-vient Montre d’erreur suivant :
Exirés Fréquenticle « Impossible d’ouvrir le fichier de données de Géolocalisation ! ».

Saisir Position montre

Fichier de données Pixio ¥ - - Cliquez sur le bouton « chercher » pour charger un fichier
de données PIXIO sauvé sur votre PC ; s’affiche a I'’écran la
fenétre suivante :

CHARGER DES MESURES DE GEOLOCALISTATION X

Heoworf[C:\Program Fies (x@6)\iterface Robot PIXIO\Gealocalisaton ]
- Sélectionnez le fichier texte de Regarder dans : | | | Geolocalisation - «®E
données de géolocalisation désire, Nom - Modifié le Type
« Notice.txt » par exemple ExemplesDidastel 21/12/2017 11:20 Dossier de fichiers
M =] Notice.bt 15/12/2017 17:21 Document texte
Fichier de données Pixio  [¥
c:\Program Files {(x86)\Interfact
< >
Nom du fichier : INotice.txt L] Load
Types de fichiers : | (" txt) __| Annuler

Les fichiers de données de Géolocalisation de la Montre PIXIO
peuvent étre préalablement enregistrés soit a l'aide du :

- Robot PIXIO en Mode SUIVI équipé d’une carte microSD
(voir Manuel d’utilisation Move ‘n See) ;

- La Fenétre « Visualisation Géolocalisation Montre » de
I'Interface PIXIO (voir § 4.2.3).
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4.6.4 Fonction SUIVI fichier de données Géolocalisation Montre

- En mode Simulation « Fichier de données Pixio », aprés avoir
sélectionné un fichier de données Géolocalisation, activer la

Fonction « Suivi » du Robot LABO : m_

Le mode Simulation « Fichier de données PIXIO » permet de :
- Expérimenter la Fonction SUIVI du Robot LABO ;
- Mesurer I'influence de I'extrapolation de la Fonction SUIVI ;
- Parameétrer le Filtre Positions Montre ;
sur divers scénarii préenregistrés (Tennis, Equitation, etc.)
sans utiliser ni mettre en ceuvre le Robot PIXIO et sa
Géolocalisation dans le laboratoire.

. - Dans la barre de menu « Géolocalisation Montre Robot PIXIO » cliquez sur l'icbne

« Visualisation Géolocalisation » pour visualiser sur la fenétre « PIXIO Visualisation
Géolocalisation Montre » I'angle de visée du Robot LABO en mode SUIVI du fichier de données de
Géolocalisation Montre :

PIXIO Visualisation Géolocalisation = X

€ PIKIO visualisation Géolocalisation Montre }g‘ MODVE ‘N SEE

Balise 1
+ (19170, 0)

Choix Affichages Montre : Position Filirée M Historique
™ © Robot Caméra Labo | Distance : M Balises M| Montre /0
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Dans les Fichiers de données Géolocalisation PIXIO, les
données de positions Montre non Filtrées et Filtrées sont
disponibles.

Le mode Simulation « Fichier de données PIXIO » permet de
paramétrer le Filtre Positions Montre.

pour visualiser la position montre avec ou sans Filtre et la réponse du Robot LABO en mode

- Vous pouvez utiliser la visualisation dynamique (voir § 4.4 « Visualisation dynamique »)
SUIVI :

Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utilise Ia Technologie

€ PINIO Rovot Caméraman : Pilotage, Paramélrage et Acquisitions OVE ‘N SEE

® Connexion ® Activation ® ivi Robot Caméraman
0 = 0 G LABO

VISUALISATION DYNAMIQUE 0

Robot LABO : 3000- g o ey
Moteur / Axe 2500_#*

2000_
7 1500~
Bc 44987/ qc 1000~
40.58° 500-
6m ,‘, qc 0-
o 500-
-1000-
1500~
-2000-
2500~
-3000-

-3500-
26

By 45153 fgc

Géolocalisation 20000-
Pos. Montre

e
Xm mm  15000-
Ym mm
X 9323 mm

¥f 3110 mm

- Connexion « itz Géolocalisation Montre
0D 1 u 1 0 &= - TS | Robot PIXIO Move 'n See
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4.7 Les fonctions de 'Interface PIXIO non connectée

Lorsque la communication avec le Robot LABO et le Robot PIXIO n’est pas établie, la fenétre
principale offre a I'utilisateur un choix réduit :
Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utilise la Technologie
MODVE ‘N SEE

* . Connexion * . Activaion ) Robot Caméraman g 3 . . @ H
0O 1 i - LABO o | ik o i

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) =]

Circuit Robot Caméra Labo
Puissance (Angle de Visée)
OFF

Balise 2J

(.
L &
v | PIXIO Move'n See
R

Yi

Montre

|
. 0 0
(Géolocalisation : Balise 0) /H\

Nt

Connexion * 0 Moizur ! ©  Simulation Géolocalisation Montre
0D 1 0 4 i G- Robot PIXIO Move 'n See

¢ la zone synoptique qui permet de visualiser I'état du systéme PIXIO n’est pas active ;

o “EHO-I

¢ la barre de menu graphigue « Robot Caméraman LABO » permet d’accéder aux fonctions
suivantes :
o accéder aux paramétres du Robot LABO, icone « Paramétrer Robot LABO » ;
o accéder a la visualisation et au traitement de mesures préalablement sauvées sur votre
PC (voir § 4.5 « Acquisition de mesures PC »), icone « Visualisation dynamique » ;
o accéder a la visualisation et au traitement de mesures préalablement sauvées sur votre
PC (voir 8§ 5.3 « Acquisition Axe ») suite a une sollicitation et acquisition sur un axe, icbne
« Acquisitions axe » ;
o accéder au manuel d’utilisation du logiciel, icbne « Aide » ;
quitter le logiciel, icbne « Quitter ».

o
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N LES FONCTIONS DE LA CARTE DE
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I 5.1 Commander Axe (envoyer une consigne)

—SESTiG - Apres avoir désactivé la Fonction SUIVI du Robot LABO a I'aide du sélecteur

L BRI« Suivi », les boutons de la barre de menu de I'axe sont actifs : 5 . B%
v R

5.1.1 Activer/ Désactiver I’asservissement
& Ackvition - Cliquez sur linterrupteur « Activation » pour activer ou désactiver
0 G 'asservissement et la puissance moteur de 'axe du Robot LABO.

- Avant de commander (envoyer consigne) I'axe du Robot LABO, vous devez activer sont
asservissement.

' 5.1.2 Commander Axe

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Commander Axe », s’affiche

a I'écran le panneau suivant : A
Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO PIXIO"

s Mode asservissement: PROFIL DEPOSITION |w
Ce panneau permet d envoyer

des consignes 3 la carte de Profil de Position demandé —— Valeurs actuelles
commande EPOS de 'axe Robot Consigne : ., 0 qc Consigne : 0 qc
LABO, il offre : = 0.00 ° Posiion: 0 qc

""""""""" Vitesse : 3500 rpm

i" PROFIL DE POSITION | Accél.: 25000 rpm/s

POSITION Décel.: 25000 rpmfs

VITESSE

COURANT (BO)

ANNULER ENVOYER

e un objet « Mode asservissement » pour sélectionner le type de commande souhaitée ;
o « PROFIL DE POSITION », axe asservi en Profil de Position (Trapéze de vitesse) ;
o « POSITION », axe asservi en position ;
o « VITESSE », axe asservi en vitesse ;
o « COURANT (BO) », axe asservi courant (boucle de position ouverte).
e une zone « Valeurs actuelles » pour visualiser la consigne et la valeur actuelle dans le mode
d’asservissement sélectionné, dans le cas du Profil de Position sur I'exemple ci-contre :
o objet « Consigne » : consigne de position en qc ;
o objets « Position » : mesure de position en qc et mm ;
e une zone « .... demandé(e) » pour saisir la consigne et les paramétres de la commande
souhaitée.
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5.1.3 Envoyer une consigne de Profil de Position (Trapéze de vitesse)

- Sélectionnez a I'aide de I'objet Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO PIXIO"

« Mode asservissement » le Mode

« PROFEIL DE POSITION » Mode asservissement: PROFIL DEPOSITION |w¥

Profil de Position demandé — Valeurs actuelles

Consigne : -, 50000 qc Consigne : 0 gc

= 45000 Position : 0 gc

Type: Trapézoidal |¥ 0.00 °
Vitesse : 3500 rpm
Accél. : 25000 rpm/s
Décél.: 25000 rpm/s
- Saisissez dans « Profil de
Position demandée » la consigne et
les parametres de la commande
souhaitée :
¢ la consigne de position souhaitée en qc (points codeur) ou degrés, objets « Consigne » ;
¢ le type de Profil (trapéze de vitesse) souhaité :
o la forme du profil (trapézoidal ou sinusoidal), objet « Type » ;
o lavitesse visée en rpm, objet « Vitesse » ;
o accélération et décélération en rpm/s, objets « Accél. » et « Décél. » ;

- Sélectionnez « ENVOYER » pour envoyer cette consigne a la carte de commande EPOS de 'axe
sélectionné, sinon « ANNULER » pour retourner a la fenétre principale de I'Interface sans envoyer
cette consigne.

5.1.4 Envoyer une consigne de Position
- Sélectionnez a I'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « POSITION » :
Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO PIXIO"

- Saisissez dans « Position
demandée » la consigne
souhaitée.

Mode asservissement: POSITION
Position demandée Valeurs actuelles

= 11111 qc Consigne : 0 qc

s 10000 Position : 0 gc

Consigne :

- Sélectionnez « ENVOYER » pour
envoyer cette consigne de
Position.

ANNULER ENVOYER

L’amplitude de I'échelon de Position (mouvement non contrélé en
vitesse et accélération) est limitée a 10° sur I'axe du Robot LABO.
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5.1.5 Envoyer une consigne de Vitesse
- Sélectionnez a 'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « VITESSE » :

Le cadre « Limites ... » rappelle a Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO PIXIO"

I'utilisateur les paramétres de

.. . .. . i s T
limitation de la sollicitation en SCo SSENE ST Eaenss
vitesse de la carte de commande. Vitesse demandée Valeurs actuelles

Consigne : - [IIEER pom Consigne : 0 rpm
- Saisissez dans « Vitesse

J . Limites (paramétres "Sécurité") —| Vitesse : 0 pm
demandée » la consigne

souhaitée. Accél. Max. : 10000000 rpm/s
Vit Max. : 4440 rpm

- Sélectionnez « ENVOYER » pour

envoyer cette consigne de

Vitesse.

ANNULER ENVOYER

5.1.6 Gestion butées

Suite a une Consigne de Vitesse ou Courant,
et pour protéger les axes, l'interface PIXIO stoppe I'axe avec une
consigne de Vitesse de O rpm a I'approche des butées :

GESTION BUTEES !

Mouvement Axe 2: "OPTIQUE" trop proche des butées
suite a une commande en VITESSE ou COURANT.

Axe asservi en Vitesse avec une consigne de 0 rpm.

5.1.7 Envoyer une consigne de Courant (BO)
- Sélectionnez a 'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « COURANT (BO) » :
Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO"
- Saisissez dans « Courant demandé » la Mode asservissement COURANT (BO) |+

ConSig ne souhaitée. Courant demandé Valeurs actuelles
Consigne : - I A Consigne : <

Courant:

- Sélectionnez « ENVOYER » pour envoyer
cette consigne de Courant.

ANNULER ENVOYER
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m 5.2 Parametres Axe

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Paramétrer Axe », s’affiche
a I'écran le panneau suivant :

Parameétre Axe 1 : "Robot LABO"

Moteur / Capteur

Moteur DC Codeur incrémental (3 canaux) [¥ —j

Moteur CC avec balais .
B Inversionsens: ) @ q

Courant nominal : 529 .
Nb Impulsions :

Courant sortie max. : 1058 2000 ac (ots codet
Vitesse max. : 4440

Constante de
Temps Thermique :

Le panneau « Parameétre Axe » offre a I'utilisateur :
o tous les paramétres de réglage de I'axe disponibles dans la carte de commande EPOS, ces
parameétres sont répartis dans différents onglets ;
e une barre de menu graphique qui permet de :
o écrire les parametres dans la carte EPOS, icbne « Ecrire parameétres dans
EPOS » ;
o restaurer les parametres stockés en eprom dans la carte EPOS, icbne
« Restaurer parametres stockés dans EPOS » ;
o stocker en eprom les paramétres courants dans la carte EPOS, icbne
« Stocker Paramétres dans EPOS » ;
o charger des parametres sauvés dans le PC, icone « Charger Paramétres
sauvés dans PC » ;
o sauver les paramétres courants dans le PC, icdne « Sauver Paramétres dans
PC »;
o icdne « Quitter » pour quitter.

5.2.1 Description des paramétres axe
5.2.1.1 Parametres Moteur

La zone « Moteur DC » dans l'onglet « Moteur / Capteur » permet de visualiser ou saisir (utilisation
expert) :
e le type de moteur utilisé, « Moteur DC » pour Moteur DC
'axe du robot LABO ;
¢ le courant nominal du Moteur en mA, objet «
Courant nominal » ; Courant nominal : 529
¢ le courant maximal dans le moteur en mA, objet
« Courant sortie max. » ;
o la vitesse maximale du moteur, objet « Vitesse Vitesse max. : 4440 rpm
max. »

Courant sortie max. : 1058 mA

] Constante de
¢ la constante de temps thermique du moteur en Temps Thermique : SAU

secondes utilisé pour calculer la durée
maximale en courant maximal autorisé pour le
moteur, objet « Constante de Temps Thermique ».
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5.2.1.2 Parameétres Capteur

La zone « Codeur ... » dans I'onglet « Moteur / Capteur » permet de visualiser ou saisir (utilisation
expert) :
¢ le type de capteur utilisé, « Codeur incrémental
(3 canaux) » pour I'axe du robot LABO ;
¢ le sens de rotation du codeur par rapport au Inversionsens: ()  EW—. 1
sens de rotation du moteur (cablage Moteur / :
Codeur), objet « Inversion sEans »;g y Nb Impulsions : 500
e larésolution (impulsions par tour) du codeur D00 gc pts codeury partowr Moteur
utilisé (voir documentation codeur), objet « Nb
impulsions ».

Codeur incréemental (3 canaux) [¥ —

Nombre de points codeur « gc » = 4 x Nombre impulsions.

5.2.1.3 Parameétres Sécurité

[ Sécurité
Limites Position (gestion butées) Mouvements (Position et Vitesse) —
Position Min. : -201111 qc Accél. Max. : 10000000 rpm/s
Position Max. : 201111 gc Profils de Position et Vitesse

Erreur de poursuite (erreur dynamique) Vitesse Max. - 4440 rpm

Erreur Max. : 22222 qc Arrét rapide

Décélération : 10000 rpm/s

L’onglet « Sécurité » permet (utilisation expert) :
e dans la zone « Limites Position » de :
o activer la gestion des butées basse et haute, boites a cocher « Position Min. » et
« Position Max. » ;
o saisir ou corriger la valeur en gc (points codeur) des butées basses et hautes, objets
« Position Min. » et « Position Max. » ;
e saisir I'erreur de poursuite maximale tolérée (erreur dynamique) en qc, objet « Erreur Max. »
dans la zone « Erreur de poursuite ... » ;
e saisir 'accélération maximale tolérée en rpm/s d’'un mouvement (sollicitation en Position ou
Vitesse), objet « Accél. Max. » dans la zone « Mouvements (Position et Vitesse) » ;
e saisir la vitesse maximale tolérée en rpm d’une sollicitation en Profil de Position ou Vitesse,
objet « Vitesse Max. » dans la zone « Profil de Position et Vitesse » ;
o saisir la décélération en rpm/s utilisée lors d’un arrét rapide (défaut ou arrét d’'urgence), objet
« Décélération » dans la zone « Arrét rapide ».
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5.2.1.4 Parameétres Réqulateur Position

L’onglet « PID Position » permet de saisir :
¢ les coefficients PID du régulateur Position dans

la zone « Correcteur PID », objets : PID Position
o « KP, Gain Proportionnel », coefficient de Correcteur PID
I'action Proportionnelle ; : : i
o «KI, Gain Intégral », coefficient de I'action AR EEURG IR 2 &
Intégrale ; KI. Gain Intégral: . 190
o « [(I_D,,Gain Dérivé », coefficient de I'action KD Gain DEmves & 105
Dérivée ;
¢ les coefficients de la fonction Anticipation du Anticipation (feedforward)
régulateur Position dans la zone « Anticipation iz %
(feedforward) », objets : Gain Vitesse :
o « Gain Vitesse », coefficient de I'anticipation Gain Acélération:
de vitesse ;

o « Gain Accélération », coefficient de
I'anticipation d’accélération.

5.2.1.5 Parameétres Réqgulateur Vitesse

L’onglet « Pl Vitesse » permet de saisir :

e les coefficients PI du régulateur Vitesse dans la PlVitesse
zone « Correcteur Pl », objets : Correcteur Pl
o « KP, Gain Proportionnel », coefficient de _ : %
I'action Proportionnelle ; KP, Gain Proportionnel : 280
o «KiI, Gain Intégral », coefficient de I'action KI. Gain Intégral : o 40
Intégrale ; S
e les coefficients de la fonction Anticipation du Anticipation (feedforward)

régulateur Vitesse dans la zone « Anticipation
(feedforward) », objets :
o « Gain Vitesse », coefficient de I'anticipation Gain Acélération :
de vitesse ;
o « Gain Accélération », coefficient de
I'anticipation d’accélération.

Gain Vitesse :

FN
v
a~
v

5.2.1.6 Parameétres Réqulateur Courant

, - Pl Courant
L’onglet « PI Courant » permet de saisir les

coefficients PI du régulateur Courant, objets : Correcteur Pl

e « KP, Gain Proportionnel », coefficient de I'action
Proportionnelle ;

e «KI, Gain Intégral », coefficient de I'action Kl. Gain Intégral :

Intégrale.

KP, Gain Proportionnel :
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5.2.1.7 Paramétres Unité Position

Sur les fenétres de I'Interface PIXIO, les consignes ou mesures de Position sont affichées en
« qc » (points codeur), valeurs numériques utilisées par la carte de commande EPOS.

Le réglage des paramétres de I'onglet « Unité Position » permettent d’afficher les valeurs de
Position en unité physique : en « ° » degrés.

La zone « Résolution codeur » dans I'onglet « Unité Position » permet de visualiser ou définir
(utilisation expert) la résolution de I'axe en points codeur par tour :
¢ le nombre d’'impulsions par tour du codeur, objet Unité Position
« Nb Impulsions » ;
¢ la réduction utilisée en sortie de motorisation pour
avoir le nombre de point codeur par tour d’axe, Nb Impulsions :
objet « Réduction axe ». 2000

Résolution codeur

Pour I'axe du Robot LABO : Réductionaxe: 200.00 :1
e un codeur de 500 impulsions, soit 2 000 gc 100000 qc (pts codeur) par tour Axe
(points codeur) par tour Moteur ;
e une réduction de « 200.00 : 1 », soit 400 000 qc
par tour en sortie du Motoréducteur.

La zone « Unité Position » dans l'onglet « Unité Position » permet de visualiser ou définir
(utilisation expert) 'unité de Position souhaitée :
e l'unité affichée, objet « Unité » ;
e la précision d’affichage (nombre de décimales Unité Position
affichées), objet « Précision » ; Unité -
¢ le nombre d’'unités par tour (coefficient reliant les
unités choisies par rapport aux nombres de tours Précision : 2
sur 'axe), objet « Gain » ;

Unité Position

Gain : 360.00 u/tour
Pour I'axe du Robot LABO :
e unité en ° (degrés) ;
e un gain de 360 (360° / tour).

1°=1111 gc (pts codeur)

Sur I'exemple ci-dessus, un déplacement de 1° sur ’Axe Robot LABO correspond a 1 111 gc
(points codeur), soit une résolution de 0.001°.

. 5.2.2 Ecrire les parametres dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Parameétres Axe » I'icdbne « Ecrire paramétres
dans EPOS » pour écrire les paramétres courants dans la carte de commande EPOS.

NOTA:
Les parametres sont immédiatement pris en compte, vous pouvez
écrire dans la carte de commande EPOS en régulation.

Apres un reset (coupure tension) de la carte de commande EPOS,
les parametres sauves en eprom sont restaurés.
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5.2.3 Restaurer les parametres stockés dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Parameétres Axe » I'icone « Restaurer
Paramétres stockés dans EPOS », s’affiche a I'écran la boite de dialogue suivante :

Restaurer Parameétres Axe 1 : "Robot LABO" :
- Cliquez sur « QUI » pour restaurer les

Voulez-vous restaurer les parameétres "Constructeur" stockes

dans la carte de commande EPOS ? parameétres de la carte de commande EPOS
stockés en eprom, ou choisissez « NON » pour
m abandonner.

Si vous avez validé le chargement, s’affiche a I'écran le message suivant : « Restauration
parametres axe : « Nom axe ». Veuillez patienter ... ».

ATTENTION :
Lors de la restauration des parametres, la carte de commande
EPOS est resetée : arrét de la régulation !

NOTA :
Cette fonction permet a I'utilisateur de recharger les paramétres
permanents apres avoir essaye plusieurs réglages.

n 5.2.4 Stocker les parametres dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » l'icone « Stocker
Parametres dans EPOS », s’affiche a I'écran la boite de dialogue suivante :

Stocker dans EPOS Paramétres Axe 1 : "Robot LABO" :

Voulez-vous stocker dans la carte de commande EPOS les - Cliquez sur « QUI » pour stocker les
paramétres courant, ils seront chargés dans la carte de paramétres courants dans I'eprom de la carte
tolmandg ERDS aurdaimanage 1 de commande EPOS, ou choisissez « NON »
| NoN | oul pour abandonner.
NOTA:

Pour rendre vos réglages permanents, vous devez stocker les
paramétres courants dans I'eprom de la carte de commande EPOS.
A la mise sous tension, les parametres stockés en eprom sont restaures.

Suivant I'application, cette fonction n’est pas accessible afin d’éviter la
sauvegarde de parameétres permanents non fonctionnels.
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5.2.5 Charger des parametres sauveés dans le PC

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Parametres Axe » l'icbne « Charger
Paramétres sauvés dans PC » pour charger les paramétres de I'axe sauvés sur votre PC ; s’affiche

a I'écran la fenétre suivante :

g CHARGER UNE CONFIGURATION | x| o o
_ - Sélectionnez le fichier de
g::g::w ]C:"».Users‘-Rémi‘-.Documents‘-.Sources Produits\DIDASTEL\Pixio\Pixio IHM\Paramétres L] paramétl’es axe déSIl’é,
Regarder dans : | Paramétres E~ « PXO_DidaSteI_Vl-O.eposaxe » par
proe » pe—— —— exemple, I'extension « eposaxe »

M| | Pxo_Didastel V1-0.eposaxe

23/12/201716:38 " Fichier EP est imposée par le logiciel.

<

- De retour, la fenétre « Parametres
> Axe » s’affiche avec les parameétres

Nom du fichier : |Pxo_Didastel_V1-D.eposaxe L] Load I de Contrﬁle ChOiSiS.
Types de fichiers : I (*.eposaxe __I Annuler
NOTA :

Les parameétres de controle d’axe chargés et affichés sont également
écrits dans la carte de commande EPOS (voir § 5.2.2).

5.2.6 Sauver des parametres dans le PC

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Parameétres Axe » I'icbne « Sauver Paramétres
dans PC » pour sauvegarder les paramétres courants de I'axe, s’affiche sur la fenétre suivante :

- Sélectionnez ou tapez le nom
souhaité du fichier de
sauvegarde, « Notice » sur
'exemple, 'extension
« eposaxe » est imposée par le
logiciel.

- Enregistrez votre configuration
sous le nom de fichier choisi.

g SAUVER LES PARAMETRES COURANTS | x|
g::gt:ry IC:"u.Progmm Files x86)\Interfface Pixio\Paramétres L]
Enregistrer dans : | Paramétres L] & Ev

Nom - Modifié e Type

| Pxo_Didastel_V1-0.eposaxe 22/12/2017 16:38 Fichier EP

< >
Nom du fichier : INotice L] Enregistrer I
Type : I * eposaxe _] Annuler

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Quitter » pour retourner a la

fenétre principale de I'Interface.
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5.3 Acquisition Axe

5.3.1 Description fenétre Acquisition carte de commande EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icOne « Acquisitions axe » ; s’affiche
a I'écran la fenétre suivante :

ACQUISITION Carte de commande EPOS = m] X

® Activation ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO v Y | a8 7!
e pad pe %S Q < ‘\ 2
0 1 SOLLICITATION en PROFIL de POSITION réalisée hors fenétre acqusition. ﬁ = = i > ' 7

Unité Position :
qc ® » -
4200 ms 82635 82624 3496 rpm 1000 qc = 0.90

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier. Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

Suite a I'envoi d’'une sollicitation et une acquisition, cette fenétre vous offre :
e un titre vous rappelant :
o laxe sollicité, « ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO » sur I'exemple ;
o la sollicitation demandée, « SOLLICITATION en PROFIL de POSITION » sur I'exemple ;
¢ la visualisation des mesures avec le temps en abscisse et des ordonnées différentes a gauche
et droite pour un affichage des tracés sur une double échelle ;
e un curseur (ligne verticale bleue sur 'exemple) qui vous permet de mesurer et afficher la
valeur des grandeurs en fonction du temps ;
e une zone « Activation » qui permet de
o activer I'asservissement et initialiser I'axe, interrupteur 2 positions ;
o connaitre I'état de I'activation de I'asservissement, led rouge ;
un bouton « Zoom +/- », pour activer le zoom du graphe ;
e un bouton « Commentaires » pour afficher les commentaires et informations sur les conditions
de réalisation enregistrées au moment de la sauvegarde de 'acquisition ;

DIDASTEL
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42 eéch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur
4200 ms 35 82624 3496 rpm

¢ une zone d’affichage, au-dessus du graphe, des valeurs mesurées a I'index (temps)
sélectionnées par le curseur :
o le numéro d’échantillon et le temps d’acquisition correspondant en millisecondes, objets
« éch.» et«ms »;
o le nom et la valeur de chaque variable mesurée (1 a 4 variables), 3 variables sur
'exemple : « Consigne de Position », « Position Moteur » et « Vitesse Moteur » ;

Unité Position :
1000 qc = 0.90

e une zone « Unité Position » qui permet de basculer les valeurs et tracés de Position et
Vitesse en unité physique, qc (points codeur) et rpm en ° et rpm pour le Robot LABO PIXIO ;

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
o paramétrer les conditions d’acquisition, icbne « Paramétrer Acquisition » ;

paramétrer 'affichage et les tracés, icOne « Paramétrer Affichage » ;

lancer une acquisition sans sollicitation, icbne « Acquisition sans sollicitations » ;

envoyer une sollicitation pour acquisition réponse, icbne « Commander Axe » ;

accéder aux parameétres (réglage asservissement axes) de la carte de commande, icone

« Paramétrer Axe » ;

sauver les mesures et les tracés courants, icone « Sauver » ;

charger des mesures et tracés sauveés sur le PC, icbne « Charger », permet également de

travailler sur un fichier de mesures hors connexion ;

o icbne « Imprimer » pour imprimer les graphes et valeurs courantes ; fait apparaitre a
I'écran le panneau d’'impression propre a votre systéme avec les options d'impression
graphique ;

o insérer un Tracé issu d’'un fichier CSV, icone « Insérer un Tracé (importation CSV) » ;

o icdne « Quitter » pour quitter.

@)
@)
@)
@)

o O

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Quitter » pour retourner a la
fenétre principale.

»*| 532 Paramétrer Acquisition

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Paramétrer Acquisition », s’affiche sur la fenétre le panneau suivant :

PARAMETRES ACQUISITION @ 1 '

Echantillonnage
Période (ms): — 100 Nb Echantillons : 85 Durée (ms): 850.0

Choix Canaux — Configuration Trigger
Variable Octets Mouvement: Entrée digit : !I

Consigne de Position [ 4 .
Erreur: Fin de Profil : !

Position Moteur : =

Temps avant Trigger ——|
Vitesse Moteur B 99
= — : Nb Echantillons: — 8 - 10 %
ourant Motzur £
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5.3.2.1 Description Parameétres Acquisition

Ce panneau « PARAMETRES ACQUISITION » vous permet de paramétrer les conditions
d’acquisition, il offre :

Echantillonnage

Période (ms): — 100 Nb Echantillons : Durée (ms): 850.0

e une zone « Echantillonnage » qui permet de :
o saisir la période d’échantillonnage en millisecondes, objet « Période (ms) » ;
o visualiser le nombre de mesures (échantillons) réalisés ; objet « Nb Echantillons » ;
o visualiser la durée de l'acquisition en millisecondes ; objet « Durée (m) ».

Le nombre d’échantillons et la durée d’acquisition est fonction de :
- la période d’échantillonnage ;
- lataille du buffer acquisition de la carte de commande, 1024 octets ;
- le nombre et la taille des variables mesurées.

e une zone « Choix Canaux » qui permet de :
o activer les canaux (variable mesurée)

souhaités, boites a cocher « Actif » ; :

o sélectionner la variable affectée au canal : Consigne de Position
active, objets « Variable » ; : Position Moteur

o Vvisualiser la taille en octets de la variable !

sélectionnée, objets « Octets ». SV Vitesse Moteur

Consigne de Position

Choix Canaux
Actif Variable

Dans le cas du PIXIO, vous pouvez mesurer et
acquérir les variables suivantes : Consigne de Vitesse
e Consignes de Position, Vitesse et Courant ; v Vitesse Moteur
e Mesure de Position, Vitesse et courant ; Consigne de Courant

Courant Moteur

Position Moteur

e une zone « Configuration Trigger » qui permet de sélectionner les conditions de
déclenchement (Trigger) de I'acquisition a I'aide des boites a cocher suivantes :
o « Mouvement » : déclenchement sur
mouvement axe ;
o « Erreur » : déclenchement sur erreur axe ; Mouvement: Entrée digit : !
o « Entrée digit. » : déclenchement sur
changement d’état des entrées digitales de la
carte de commande ;
o « Fin de Profil » : déclenchement sur la fin de profil de Position ou Vitesse.

Configuration Trigger

Erreur: Fin de Profil : !

Temps avant Trigger

8 - 10%

Nb Echantillons : _

-

e une zone « Temps avant Trigger » qui permet de saisir le nombre ou pourcentage
d’échantillons mesurés avant le déclenchement (trigger) de I'acquisition.
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5.3.2.2 Parameétres Acquisition par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu du panneau « PARAMETRES ACQUISITION » l'icdne «
Paramétres par défaut » ; s’affiche a I'écran le panneau de choix suivant :

- Sélectionnez le type de sollicitation (mode d’asservissement)
gue vous souhaité envoyer a la carte de commande EPOS,

« Profil de Position » par exemple, le panneau « PARAMETRES
ACQUISITION » est actualisé avec les paramétres d’acquisitions
par défaut proposés pour ce mode :

|V Asservissement Profil de Position
Asservissement de Position
Asservissement de Vitesse

Asservissement en Courant

PARAMETRES ACQUISITION @ 1 ‘

Echantillonnage
Période (ms): — 100 Nb Echantillons : 85 Durée (ms): 850.0

Choix Canaux ——8 — Configuration Trigger

Variable Octets Mouvement: Entrée digit : ﬂ

Consigne de Position 4

Erreur: Fin de Profil : !

Temps avant Trigger

Position Moteur | 4

Vitesse Moteur 4
Nb Echantillons: — 8 - 10 %

-

Courart [Motzur

- Par exemple, pour acquérir un Profil de position, vous pouvez ajouter la mesure de vitesse du
moteur, veuillez :

e cocher un 3™ canal, boite a cocher « Actif » 3™ canal ;
e sélectionner la variable « Vitesse Moteur », objet « Variable » 3™ canal ;
e augmenter la période d’échantillonnage a 10 ms pour avoir une durée d’acquisition de 850 ms.

Sur 'exemple ci-dessus, vous avez :
Période échantillonnage = 10ms
Taille échantillon = 12 octets, (3 canaux avec variable de 4 octets)
Nombre échantillon = 85, (Taille buffer / Taille échant. = 1024 / 12)
Durée acquisition = 850 ms, (Nombre échantillons x Période = 85 x 10)

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Quitter » pour retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »».

pixio N
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. 5.3.3 Envoyer sollicitation (Commander axe)

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Commander Axe », s’affiche sur la fenétre le panneau « Envoyer Consigne Axe ».

Voir 8§ 5.2 « Commander Axe (Envoyer consigne) ».

Ce panneau permet de choisir le type de sollicitation souhaitée et d’envoyer une consigne a la
carte de commande EPOS.

Appelé de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS » et avec un mode asservissement
sélectionné du type « PROFIL DE POSITION » ou « POSITION », ce panneau offre une zone
supplémentaire « Echelon de Position demandé ».

Par exemple, pour lancer une sollicitation en Profil de Position :

Envoyer Consigne Axe 1 : "Robot LABO"

Mode asservissement: PROFIL DE POSITION |w
Profil de Position demandé —— Valeurs actuelles
Consigne : 0 qgc Consigne : 50000 gc
0.00 - Position 50000 qc
Type:  Trapézoidal |¥ 4500 -
Vitesse : 3500 rpm Echelon de Position demandée —

Accél. : 25000 rpm/s Echelon: -50000 qc

Deéceél.: 25000 rpm/s = 4500 °*

ANNULER ENVOYER

- Sélectionnez a 'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « PROFIL DE POSITION » ;

- Saisissez dans « Profil de Position demandée » le type de Profil (trapéze de vitesse) souhaité :
e forme du profil : « Trapézoidal », objet « Type » ;
e vitesse visée : 3 500 rpm, objet « Vitesse » ;
e accélération et décélération : 25 000 en rpm/s, objets « Accél. » et « Décél. » ;

- Saisissez dans « Echelon de Position demandé » I'échelon de position souhaité en gc (points
codeur) ou en degrés (unités Robot LABO).

Sur 'exemple ci-dessus, I'axe est asservi en Position avec :

- une consigne de Position courante de 45.00° (50 0000 qc) ;

- un consigne de Position demandée de 0.00° (0 gc), soit un
échelon de Position de -45.00° (-50 000 qc).
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- Sélectionnez le bouton « ENVOYER » pour lancer I'acquisition et la sollicitation sur I'axe de la
carte de commande EPOS :
¢ [linterface envoie I'ordre de sollicitation et acquisition a la carte de commande EPOS ;
¢ la carte de commande EPOS réalise I'acquisition des mesures, est affiché a I'écran le
message suivant : « Carte de commande Axe X : "Nom axe" en cours d’acquisition ! Veuillez
patientez ... » ;
¢ une fois la durée d’acquisition terminée, l'interface charge les données enregistrées par la
carte de commande EPOS via la liaison USB, est affiché le message suivant : « Carte de
commande Axe X : "Nom axe" en cours d’acquisition ! Veuillez patientez ... » ;
e apres récupération des mesures, la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS » est
rafraichie avec les mesures de la réponse a la sollicitation :

ACQUISITION Carte de commande EPOS e ] X

.OACU;W"1 ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO %‘ P a% o ‘ ‘\ ‘*l

SOLLICITATION en PROFIL de POSITION avec échelon de -50000 qc.

Unité Position :
qc ®D
4200 ms 18065 qc 18098 qc -3496 rpm 1000 qc = 0.90

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300 325 350 375 400 425 450 475 500 525 550 575 600 625 650 675 700 725 750 775 800

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier. Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

- Sinon, sélectionnez le bouton « ANNULER » pour retourner a la fenétre « ACQUISITION carte de
commande EPOS » sans envoyer la sollicitation.
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5.3.4 Gestion butées

Sur un axe avec butées, suite a une Consigne de Vitesse ou Courant,
I'axe est stoppé (asservi en vitesse avec une consigne de 0 rpm)
en fin d’acquisition !

Le message suivant est affiché :

GESTION BUTEES !

Mouvement Axe 2: "OPTIQUE" trop proche des butées
suite 3 une commande en VITESSE ou COURANT.

Axe asservi en Vitesse avec une consigne de 0 rpm.

5.3.5 Lecture Mesures

- Cliquez sur le graphe a I'aide de votre souris pour sélectionner un tracé ;

- Tapez sur les touches « Droite » ou « Gauche » de votre clavier pour déplacez le curseur et
mesurer et afficher les grandeurs physiques correspondantes au temps sélectionné.

Pour améliorer la visualisation, vous pouvez agrandir la
fenétre « ACQUISITION Carte de commande EPOS » de
I'Interface a I'aide de votre souris ou passer en plein écran.
Vous pouvez également modifier 'aspect des graphes et
tracés (couleur, style, grille, etc.).

5.3.6 Unités Position

Vous pouvez basculer 'affichage en qc (points codeur) des valeurs et tracés des consignes et
mesures de Position en unités physique, voir 8 5.2.1.7 « Paramétres Unité Position ».

Unité Position : - Sélectionnez a I'aide du sélecteur « Unité Position » l'unité physique
qc @ (« ° » degrés dans le cas du Robot LABO PIXIO), I'affichage des valeurs
1000qc =0.90° et tracés de Position bascule en unité physique :

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

4200 ms 16.26 ° 529} * -3496 rpm
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n 5.3.7 Zoom

- Cochez le bouton « Zoom +/- » :
e pour zoomer, sélectionnez a I'aide de votre souris, bouton gauche souris et touche « Ctrl » de
votre clavier appuyés, la zone souhaitée :

-100-y

T T T T T T 5 T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T _10
25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300 325 350 375 400 425 450 475 500 525 550 575 600 625 650 675 700 725 750 775 800 840

Temps {ms

T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T —158
510 520 530 540 550 560 570 580 610 620 630 640 650 660 670 680 690 700 710 720726

e pour dé-zoomer, cliquez sur le bouton droit de votre souris avec la touche « Ctrl » de votre
clavier appuyée ;

- Décochez le bouton « Zoom +/- » pour arréter la fonction zoom.

DIDASTEL

PROVENCE Manuel d’utilisation Interface PC - page 97 -




I
@ 5.3.8 Paramétrer Affichages et Tracés

Pix10 I —

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
licbne « Paramétrer Affichage » ; s’affiche a I'écran la fenétre « PARAMETRES AFFICHAGE »

suivante :
PARAMETRES AFFICHAGE

Graphe ———
Couleur Fond : Echelle Auto. :
Couleur Grille :

Echelle Auto. :

Tracés
Ordonnées

Couleur Curseur:

Variable

Consigne de Position

Visible
{ s
2 Position Moteur
3 Vitesse Moteur

e Cr itard Motst 1 Gauch
4 Courant Motzur 33UChE

5.3.8.1 Description Parameétres Affichages et Tracés

Style tracé

2 |‘~ T

Echelle ordonnées Gauche

{ Min. : g

S6601 ' Max

Echelle ordonnées Droite

¢ Min. :

b

Style trait  Couleur

- lv e

Cette fenétre permet a l'utilisateur de paramétrer 'aspect des graphes, des tracés et affichages
utilisés dans fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS », elle offre :
e une zone « Graphe » qui permet de choisir la couleur de fond, de la grille et du curseur du

Graphe et affichages, objets « Couleur Fond » ;

e deux zones « Echelle ordonnées Gauche et Droite » qui permettent de :
o activer ou désactiver I'échelle automatique en ordonnées, boite a cocher « Echelle

Auto. » ;

o saisir les échelles en ordonnées souhaitées a l'aide des objets « Y Min. » et « Y Max.» ;
e une zone « Tracés » qui permet pour chague variable mesurée de paramétrer son Tracé :
o activer ou désactiver I'affichage du tracé, boites a cocher « Visible » ;

O O O O O

visualiser la variable mesurée, objets « Variable » :

sélectionner 'ordonnée (Gauche ou Droite) du trace, objets « Ordonnées » ;
sélectionner le style du tracé (fin, épais, etc.), objets « Style tracé » ;
sélectionner le style du trait (continu, interrompu ou mixte), objets « Style trait » ;
sélectionner la couleur du tracé, objets « Couleur » :

5.3.8.2 Parameétres Affichages et Tracés par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu du panneau « PARAMETRES AFFICHAGE » l'icdne «
Paramétres par défaut, le panneau « PARAMETRES AFFICHAGE » est actualisée avec les

paramétres par défaut proposés pour les variables tracés.

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Quitter » pour retourner a la

fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS ».
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E 5.3.9 Accéder aux Parameétres de controle de I’Axe

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icone « Paramétrer » pour accéder aux paramétres de contréle de I'axe visualisé (voir § 5.2).

Cet outil permet a l'utilisateur de régler 'asservissement de I'axe
avant de lancer une autre sollicitation et acquisition.

5.3.10 Sauver les mesures et tracés courants

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Sauver », s’affiche sur la fenétre le panneau suivant :

. Seectonnez ou tapez e nor

Souhaité du fiChieI’ de S::;:rl;ry IC:\Program Files (x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures L}
S’auvegarde” « NOtlce » sur Enregistrer dans : | Mesures _j & &k Ev
'exemple, I'extension 2

t Im OSée ar |e Nom Modifié le Type
« ep(_)sacq > €S p p ExemplesDidastel 21/12/2017 11:45 Dossier de fichiers
logiciel.

- Enregistrez vos mesures sous le

nom de fichier choisi. £ 2
Nom du fichier : |Notice _vJ Enregistrer I
Commentaire : Type:: [ ¢ eposac =l Annuler

Robot LABO :
Profil de position 457

- Un boite de dialogue vous permet si vous le
souhaitez de saisir des commentaires et informations
sur les conditions de réalisation de 'acquisition.

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS ».

5.3.11 Traiter les mesures

A chaque enregistrement, un fichier au format CSV est créé.
Vous pouvez utiliser ce fichier CSV compatible avec les logiciels
« tableurs » du commerce (Excel, ...), afin de personnaliser le
traitement des données.

Ce fichier au format CSV (extension « csv ») contient :
e le nom et la date de création du fichier ;
la description de la sollicitation et acquisition ;
le commentaire saisi lors de I'enregistrement du fichier ;
toutes mesures en lignes pour chaque échantillon ;
les paramétres de contrdle de I'axe lors de la sollicitation.
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n 5.3.12 Charger des mesures et tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
I'icbne « Charger » pour charger des mesures et traceés sauvés sur votre PC ; s’affiche a I'écran la

fenétre suivante :

- Sélectionnez Ie f|Ch|er Souha":é’ a:r:g:)ory IC:‘-Program Files (x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures\ExemplesDidastel _VJ
par exemple Regarder dans : [ ExemplesDidastel L] & Ed~
« EchPos_10.eposacq » dans le .
, . i . Nom Modifié le Type
repertOIre « ExempleSDldaStel », EchCourant_400mA.eposacq 25/12/2017 16:49 Fichier EP
| EchCourant_-400mA.eposacq 25/12/2017 16:50 Fichier EP
- Une boite de dialogue vous I | EchPos 10.eposacq 25/12/2017 16:52 Fichier EP
. [ EchPy z T 25/12/2017 16:53 Fichier EP
= Type: Fichier EPOSACQ oy
rapPe”e Ie Commentalre_ SE_USI lors ,Ech:j Téﬁle: 115 ;]yra 25/12/2017 16:55 Fichier EP
de I'enregistrement du fichier : | EchV{ Modifié le : 25 25/12/201716:54  Fichier EP
< >
mmentaire :
<o eLa Nom du fichier : ]EchPcs_1D,eposacq :J Load |
Echelon de position de 10° Types defichiers : | ("eposaca ] Q'%nu'er

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
avec les mesures et tracés du fichier choisi :

OK

— = O X
@® Activation ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO
0 @ 1 SOLLICITATION en POSITION avec échelon de 11111 qc.

Unité Position :
qc D
2550 ms 11111 qc 130 qc mA 1000 qc = 0.90

51 éch. Consigne de Position Position Moteur Courant Moteur

c:\Program Files (x86)\Interface Robot PIXIO\N ExemplesDidastel\EchPos_10.eposacq
1000~

380 400 420 440 460 480

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier, Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

L’exemple ci-dessus est une réponse a un échelon de Position avec les mesures de Consigne de
Position, Position Moteur et Courant Moteur.
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5.3.13 Insérer un Tracé issu d’un fichier CSV

Cette fonction permet d’Insérer un Tracé (consigne et réponse de
Position, Vitesse et Courant) issu d’'un Fichier au format CSV :
- Consigne ou réponse théorique issue d’'un modele ;
- Réponse d’une acquisition EPOS avec des conditions différentes ;
- Etc.

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
I'icbne « Charger » pour charger (voir § 5.3.12 ci-dessus) des mesures et tracés préalablement
sauvés sur votre PC ;

- Sélectionnez le fichier souhaité, par exemple « EchPos_10.eposacq » dans le répertoire
« ExemplesDidastel », sont affichés les tracés suivants :

ACQUISITION Carte de commande EPOS = O X

® Activation  ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO Y - !
[ d P 5 %‘; < *\ B
0 1 SOLLICITATION en POSITION avec échelon de 11111 qc. = ﬁ | == > ' i

Unité Position :
qc ®D
2550 ms 11111 qc 11130 qc mA 1000 qc = 0.90

51 éch. Consigne de Position Position Moteur Courant Moteur

c:\Program Files (x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures\ExemplesDidastel\EchPos_10.eposacq

1000-

60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280 300 320 340 360 380 400 420 440 460 480
Te S

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier, Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

L’exemple ci-dessus est une réponse a un échelon de Position de 10° (11 111 qc) avec les
mesures de Consigne de Position, Position Moteur, et Courant Moteur.
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- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Insérer un Tracé (Importation CSV) », s’affiche sur la fenétre le panneau suivant :

INSERER UN TRACE (Importer un Tracé issu d'un fichier CSV)

Fichier CSV (séparateur';")
c:\Program Files (x86)\Interface CoMax'\Mesures'\ExemplesDidastel\EchPos_30mm_0M .csv '

Echantilons —————— Temps (abscisse) — Valeurs du Tracé (ordonnée)
lére Ligne Nb Séparateur Colonne  Unité Colonne Variable Unité

. 1. 512  00(point) ¥ s 1 s |w . 2 Consigne dePositon [* qc |[¥

v v e d

Tt e—_— Décalage Tracé
Ordonnées Style tracé Style trait Couleur | Abscisse (Temps) Ordonnée (Valeurs)

| Dote | Tracéfin (vl interorpu (v I [ IS 0 qc
ANNULER

Ce panneau permet de sélectionner un fichier CSV et de renseigner son contenu pour insérer le
Tracé souhaité.

u 5.3.13.1 Charqger et Visualiser le Fichier CSV

Fichier CSV (séparateur'; ')

c:\Program Files («86)\Interface CoMax'\Mesures'\ExemplesDidastel\ReponsesModeles_CSVMT_EchPos_30mm_0M .csv

- Cliquez sur l'icéne « Parcourir et Charger un fichier CSV » pour charger un fichier au format CSV
sauvés sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

CHOISIR FICHIER CSV X

- Sélectionnez le fichier CSV —

A ; 5 C:\Program Files {x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures\ExemplesDidastel v
souhaité, par exemple Hstary: 1P X! 2 ]
« EchPos_10_ChangePID.csv » Regarderdans : | | | ExemplesDidastel ~| B
proposé dans le dans le répertoire * Nom z Modifié le Type A
« ExempleDidastel » ; AT @5 EchCourant_400mA.csv 25/12/201716:49  Microsoft Excel

5 Bl-|EchCourant_-400mA.csv 25/12/2017 16:50 Microsoft Excel
= = IT_Vitesse_4000rpm_OM.csv [Lecture seule] - Excel 2 {1 EchPos_10.csv 25/12/201716:52  Microsoft Excel

ACCUE | INSERT | MISEE | FORM | DONN | REVISI | AFFICH | COMP | A Baea % EchPos_-10.csv 25/12/2017 16:53 Microsoft Excel

ﬂ |EchPos_10_ChangePID.csv 25/12/2017 17:22 Microsoft Excel
Al M j.\' 0 ™ E=] EchVit_3500rpm.csv 25/12/2017 16:55 Microsoft Excel
A 7 . N : Bibliothéques | EchVit_-3500rpm.csv 25/12/2017 16:54 Microsoft Excel
1 | ol 0 0 0 0 < >
2 0 2011 0 07.5
3 |5.000000000¢ 4011 0.336365584¢ 2.640226118. 7.5 Nom dufichier:  |EchPos_10_ChangePID.csv | ﬂ_.l
4 |o.0001 4011 1.5393517184.0374226421 7.5 5 S
Types de fichiers : csv Annuler
5 |0.000149999¢ 4011 3.350884613(4.780689332( 7.5 | k2 Q
6 |0.000200000( 4011 5.4854279885.180923502, 7.5
7 |0.000250000( 2011 7.795232149: 5.4000232447 7.5
8 |0.000299999¢ 4011 10.2020727615.5238099631 7.5
9 |0.00035 4011 12.66487546: 5.597437905¢ 7.5 . v . .
10 |0.000400000¢ 2011 15.16174667¢ 5.644526398 7.5 - C|IqueZ sur l'icéne « Visualiser le contenu
11 |0.000449995¢ 4011 17.6812076315.677513104:7.5 du fichier CSV » pour visualiser le contenu du
12 |0.000500000¢ 4011 20.217133765.702948487: 7.5 fichi V alai r l . hoisi
13 |0.000550000¢ 2011 22.7662206375.724283364 7.5 ichier CSV a l'aide de app ication choisie
14 |0.000599999¢ 4011 25.32664982(5.7433365500 7.5 par W|ndOWS, cl-contre EXCEL par exemple.
15 |0.000649999¢ 4011 27.89738638. 5.7610675807 7.5 -
IT_Vitesse_4000rpm_OM [©)] EE] 3
PRET H M -—F——+ 0%
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5.3.13.2 Renseigner les données du Tracé dans le Fichier CSV

Echantilons —————— Temps (abscisse) — Valeurs du Tracé (ordonnée)
lére Ligne Nb Séparateur Colonne  Unité Colonne Variable Unité

& 21

v v

- - -

100  0.0(point) |¥ 2 "ms |¥ 5 Position Moteur qc |¥

v v

- Saisissez dans le cadre « Echantillons » les lignes et le type de données sélectionnées pour le
Traceé :

¢ la ligne du fichier CSV pour le début de la Echantillons
:_e?(g:tnuere»d.es données : Ligne 21, objet « 1¢¢ léreLigne Nb Séparateur
e le nombre de données lues : 100, objet « Nb » ; - 21 5 100  00(point) |¥

¢ le type de séparateur de décimale utilisé pour la
lecture des données : ‘.’ (point) ou ,’ (virgule),
objet « Séparateur » ;

- Saisissez dans le cadre « Temps (abscisse) » : Temps (abscisse)
¢ la colonne du fichier CSV pour la lecture des Temps Colonne  Unité
(abscisse) : Colonne 2, objet « Colonne » ; .
e ['unité de temps (secondes ou millisecondes) utilisé dans le
fichier CSV, objet « Unité » ;

ATTENTION, pensez a renseigner correctement l'unité des Temps
utilisée dans le fichier CSV, les valeurs de Temps en secondes seront
convertis en millisecondes (base de temps des fichiers EPOS).

- Saisissez dans le cadre « Valeurs du Tracé (ordonnées) » :
¢ la colonne du fichier CSV pour la lecture des valeurs du tracé souhaité : Colonne 5, objet
« Colonne » ;

e le type de variable tracé (Consigne Valeurs du Tracé (ordonnée)
ou mesure de Position, Vitesse ou Colonne Variable Unité
Courant) : Variable « Position a .
; = 5 Position Moteur ‘ qc (¥
moteur », seules les variables de

I'acquisition traitée sont proposées,
objet « Variable » :

e ['unité des valeurs du tracé souhaité (unité utilisateur ou unité EPOS) : Position en mm,
objet « Unité » ;

ATTENTION, pensez a renseigner correctement l'unité des
valeurs du Traceé :
- les valeurs de Position en unité utilisateur (mm, °, etc.)
seront converties en « gc » (point codeur EPOS) ;
- les valeurs de Courant en Ampeéres seront converties
en milliamperes (unité courant EPOS).
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5.3.13.3 Insérer le Tracé

B Décalage Tracé
Ordonnées Style tracé Style trait Couleur | Abscisse (Temps) Ordonnée (Valeurs)

BN | . 00ms 0 mm
ANNULER TRACER

- Les paramétres d’affichage du Tracé inséré sont proposés en fonction de la variable (Consigne
ou mesure de Position, Vitesse ou Courant) sélectionnée dans le cadre « Valeurs du Tracé
(ordonnées) », vous pouvez modifier 'aspect du Tracé inséré :

e le style du tracé (fin, épais, etc.), objet « Style tracé » ;

¢ le style du trait (continu, interrompu ou mixte), objet « Style trait » ;

¢ la couleur du tracé, objet « Couleur »

e |'ordonnée (Gauche ou Droite) est imposée en fonction de 'ordonnée de la variable

identique dans le tracé de I'acquisition traitée, objet « Ordonnées » ;

- Cliguez sur le bouton « TRACER » pour traiter les données du fichier CSV et insérer le Tracé :

ACQUISITION Carte de commande EPOS = O X

® Activation  ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO 3 41 l
[ Pl pe @ & . *\ ™
0 1 SOLLICITATION en POSITION avec échelon de 11111 gc. z E i > ‘ 7

Unité Position :
qc *D
2550 ms 11111 qc 130 1000 gc = 0.90

51 éch. Consigne de Position Position Moteur Courant Moteur Position Moteur

300 320 ) 400 420 440 460 480

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier, Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

- Les valeurs du Tracé inséré sont affichées dans le cadre gris, cela permet de mesurer I’écart
avec le Tracé original a l'aide du curseur :

Sur I'exemple ci-dessus, le tracé « Position Moteur » inséré est décalé en abscisse et ordonnée
par rapport au tracé originale, vous pouvez caler ce Tracé avec le Tracé original (voir § suivant).
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5.3.13.4 Décaler le Tracé

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icobne « Insérer un Tracé (Importation CSV) » :

INSERER UN TRACE (Importer un Tracé issu d'un fichier CSV)

Fichier CSV (séparateur';"')

‘ c:\Program Files {x86)\Interface Robot PIXIO\Mesures\ExemplesDidastel\EchPos_10_ChangePID .csv '

Echantillons ——————— Temps (abscisse) ————— Valeurs du Tracé (ordonnée)
lérelLigne Nb Séparateur Colonne  Unité Colonne Variable Unité

a A a

s 21l 1008 F00pon) ™ BN 2 &l 5 Position Moteur qc v

Tracé Décalage Tracé
Ordonnées Style tracé Style trait Couleur | Abscisse (Temps) Ordonnée (Valeurs)

Dot | il Trocéfin vl inerompu | [ IV S 0 qc

ANNULER TRACER

DLl R e @ - Saisissez dans le cadre « Décalage Tracé » le
Abscisse (Temps) Ordonnée (Valeurs) décalage en abscisse et ordonnée souhaité pour

= 250 ms 2 11111 qe caler le Tracé inséré sur le tracé d’origine, 25 ms en
abscisse et -11 111 qc en ordonnée par exemple ;

- Cliquez sur le bouton « TRACER » pour insérer le Tracé avec le décalage :
ACQUISITION Carte de commande EPOS O

X

@ Activation ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO e Y Yy | b !
p & . '\ £ B
0 T SOLLICITATION en POSITION avec échelon de 11111 qc. - i > ‘ . -

51 éch. Consigne de Position Position Moteur Courant Moteur Uniﬁ P:;sitio.n :
qc -
1000 qc =0.90 290 IS

Position Moteur
2550 ms 11111 qc 30 qc mA

140 160 1830 200 220 240 260 280 300 320 340 360 330 400 420 440 460 480 505
Temps (ms

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier, Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris
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5.4 Acquisition hors fenétre acquisition

L’acquisition réalisée par la carte de commande EPOS pouvant étre
déclenchée (trigger) sur un événement (mouvement axe, erreur, ...),
vous pouvez réaliser une acquisition hors fenétre acquisition.

Par exemple, vous pouvez acquérir la réponse de I'axe Robot LABO
suite a un envoi de consigne de Profil de Position.

5.4.1 Paramétrer Acquisition
Voir § 5.3.2.

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Acquisitions axe » ;

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
licbne « Paramétrer Acquisition » ;

- Pour réaliser une acquisition sur I'’Axe Robot LABO en Profil de position, réglez I'acquisition avec
les parameétres suivants :

PARAMETRES ACQUISITION @ " q

Echantillonnage
Période (ms): = 100 Nb Echantillons : 128 Durée (ms): 12800

Choix Canaux —8 Configuration Trigger
Sy playabie i Mouvement: Entrée digit.: !

f b Consigne de Posii

st b, Erreur: Fin de Profil : !
2: Position Moteur =
3- ! T, 7 Temps avant Trigger ———

-

. T - Nb Echantillons: — 12 - 10 %
r Courarit Motzur Z

activez 3 canaux, boites a cocher « Actif » ;

sélectionnez les variables « Consigne de Position» et « Position Moteur » ;

configurez le déclenchement de I'acquisition (« Configuration Trigger ») sur « Mouvement » ;
augmentez la période d’échantillonnage a 10 ms pour une durée d’acquisition de 1 280 ms.

m - Veuillez quitter les fenétres « PARAMETRES ACQUISITION » et « ACQUISITION carte de
commande EPOS » pour retourner a la fenétre principale.
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5.4.2 Déclencher Acquisition

- De retour a la fenétre principale de I'Interface PIXIO, déclenchez 'acquisition (trigger sur
mouvement) en sollicitant ’Axe du Robot LABO ;

3 - Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Positionner Axes »,
s’affiche a I'écran le panneau « POSITIONNER AXE (Robot LABO) » ci-dessous :
Interface Robot Caméraman PIXIO : NS : 2017-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE. .

Utiise la Techniologie

DVE ‘N SEE

® Connexion #® Activation
0 &= 0 @

(Angle de Visée)
op N
Générateur
de Profil Im 10 futa¥  op XN rads

emnqc . Xr: 0mm

Courant

Yr:0mm

Etat / Mode

Mesure
AC 20 N Om pm
ACTIVE PROFIL DE POSITION m P |

POSITIONNER AXE (Robot LABO) X

Pos. predéfinies
=90 IS0 FO0-

Position Visée

Carte de commande :
Bv : Position Visée (Profil)
@c : Consigne de Position
m : Position Moteur
Qc : Consigne de Vitesse Robot Caméraman Labo :
Om : Vitesse Moteur Op : Position Axe (Angle de visée)
Ic: Consigne de Courant Qp : Vitesse Axe
Im : Courant Moteur Xr, Yr : Position Robot Caméra Labo

Connexion O USEH - Simulation Geéolocalisation Montre
0®D 1 0 i O S Robot PIXIO Move 'n See

- Cliquez sur le bouton avec la valeur prédéfinie « 90 » pour positionner I'axe a 90° ;

5.4.3 Paramétrer Affichages

Voir § 5.3.8.
3 ) PARAMETRES AFFICHAGE

- Sélectionnez dans la
barre de I\/Ienu de Ia Graphe —— Echelle ordonnées Gauche
fenetre.p_n.nCIpale licone Couleur Fond: Echelle Auto. : ¢ Min.: plS=8000 Moz g
« Acquisitions axe » ; _ i :

Couleur Grille : Echelle ordonnées Droite
- Sélectionnez dans la Couleur Curseur: Echelle Auto.: ¢ Min. - = I
barre de Menu de la Traces —M8M8M8M8M8M ™
fenétre « ACQUISITION Visible Variable Ordonnées Style tracé Styletrait Couleur
carte de commande 1: Consigne de Postion _Drote | ¥ —
EPOS » l'icone '™ Postion Moteur [ Drote | 7] —
« Paramétrer 5. : Sy - in |vill Contnu |¥

Affichage » : ,

SOUrant Morsur
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- Réglez I'affichage et tracés avec les paramétres suivants :
¢ activez les ordonnées Gauche et Droite en échelle automatique, boites a cocher « Echelle
Auto. » dans « Echelle ordonnées Gauche et Droite » ;
e activez I'affichage et tracé des variables « Consigne de Position » et « Position Moteur »,
boites a cocher « Visible » ;
e sélectionnez ordonnée « Droite » pour les variables « Consigne de Position » et « Position
Moteur », objets « Ordonnées » ;

- Quittez la fenétre « PARAMETRES AFFICHAGE » pour retourner a la fenétre « ACQUISITION carte
de commande EPOS » ci-dessous avec les mesures et tracés choisis.

5.5.4 Visualiser réponses

ACQUISITION Carte de commande EPOS

® Activation  ACQUISITION AXE 1 : Robot LABO : | B ‘ *l
3 % . ‘\ »
0 @1 50| CITATION en PROFIL de POSITION réalisée hors fenétre acqusition. U ﬁ %S I . 7

Unité Position :
s ac €D
52975 qc 22354 qc 1000 gc = 0.90

64 éch. Consigne de Position Position Moteur

100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1270

Commentaires  Curseur: cliquer sur Graphe + fléches clavier. Zoom rectangle : <Ctrl> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Ctrl> + Bp Droit Souris

Sur I'exemple ci-dessus, sont mesurés et tracés :
¢ la consigne de Position en « qc » (points codeur), « Consigne de Position » en gris clair ;
e la Position mesurée en « qc » (points codeur), « Position Moteur » en vert.
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Technic Parc de la Bastidonne
Route CD2 — Camp Major

13400 AUBAGNE

Tel : 04.91.80.00.48 - Fax : 04.91.80.01.84
E-mail : info@didastel.fr - http://www.didastel.fr
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