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APPRENEZ A VOTRE ROBOT LES SEQUENCES DE POLISSAGE
ET REPRENEZ LA MAIN QUAND VOUS VOULEZ !
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| Appreclez I’assoclailon du banc de pollssage ergonomlque avec
le cobot mnovani de Sysaxes : : :

Vo’rre operc’reur/’rrlce peu’r deﬁmr de mcnlere ou’ronome Io position de”
travail qui lui convient groce au’ plon de ’rrovcul ojus’roble I/Elle :

opprendro au CObOT a pollr Ies pleces et ‘pourra laisser le robof ’rrovonler oy
seul S e :

La facilité de prlse en. mam du cobot combmee.a nos dlfferenis
outils préts a I'emploi permeﬂeni de S|mpI|f|e os‘iaches
de pollssage s

Sys- POLISSAGE

Veuillez choisir un mode de déplacement : ™ BibliOthéque d? mouvemepts
pré-programmeés d paramétrer «

g o * Trajectoire multi-points

Bibliotheque de mouvements Point par point

* Enregistrement de trajectoires
0.9 (| ;‘ “a la volée™"

g L .
Path recording Fichier FAO 4 PrOngmmelon SUT CAO

RO XKBRTZ sSvVsAXes
O uuuuuu Speed C— 100% 000 simuation )

Graphics Variables

Sys-Traj Mouvement Horizontal : .

Exemple de mise en ceuvre
d’un mouvement
pré-programme :

» Apprentissage d'un
seul point par le polisseur

Décalage angulaire (degré) :

Vitesse de la meule (tr/min) :

Sens du mouvement * Paramétrage du
Longueur du balayage (mm) : mouvemen"’ Souhql‘l'e

Vitesse du mouvement (mm/s) :

+ o oox [l =] Nombre de passes : svsaxes

=8 100% ° 0 o simuation
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