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A. Présentation des robots FANUC  

I. Vue d’ensemble des robots FANUC 
 

Composants du robot 
 

Les contrôleurs 
 

Le contrôleur est le composant qui s’occupe de la puissance électrique, la gestion des axes du 

robot et la communication vers des composants externes (les modules de communication sont 

souvent vendus en option) 
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Le « Teach Pendant » 
 

L’interface permettant de manipuler et faire des programmes de base du robot est le « Teach 

Pendant ». 
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Le robot 
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Les modes de déplacement  

 

Différents modes de déplacement  

 

Déplacement dans le repère Joint 
 

Le mode de déplacement Joint est le mode qui permet de contrôler chaque axe de façon 

indépendante. Il s’agit du mode de déplacement par défaut et c’est le seul mode qui permet un 

déplacement en cas de singularité d’axe ➔ alignement de 3 axes min. 
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Déplacement dans le repère World 
 

Le repère cartésien “World” reste toujours le même. Son origine O = (
0
0
0
) se trouve à 

l’intersection entre l’axe J1 et l’axe J2. La composante X+ se trouve toujours dans la même 

direction que l’axe du connecteur d’alimentation du robot, la composante Z+ vers le haut. 
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Déplacement dans le repère USER 
 

Le repère USER est par définition le référentiel utilisateur (objet). C’est un repère pouvant être 

défini à n’importe quel endroit. Ce sera le repère de référence pour toutes les données de 

position enregistrées dans un programme. 

Sur l’îlot au moment de la livraison aucun repère utilisateur n'est défini donc le repère USER se 

déplace exactement comme le repère WORLD présenté auparavant 

  

Déplacement dans le repère TOOL 
 

Le repère TOOL est le repère lié au TCP (Tool Center Point) de l’outil en cours d’utilisation. Si 

aucun outil n’est créé, ce dernier est confondu avec l’origine de l’axe n°6. 
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II. Modes de fonctionnement des robots FANUC 
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III. Programmation des robots FANUC  

 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 11 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 12 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 13 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 14 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 15 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 16 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 18 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 19 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



TP_ ROBOTIQUE I4 PAUC 
Sonia LAHLEB / Sebastián GOMEZ 

 20 

 

 
La méthode de trois points :  

Cette méthode consiste à aligner le centre du TCP avec une pointe immobile, sur trois positions 

différentes, en donnant un angle d’environ 120° entre l’axe z de l’outil et l’axe x de la pointe. 
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Plus l’angle alpha sera petit, plus la calibration sera précise. 

�⃗� 
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TP 1 : Se référer au document « TP N° 1 »
 

Ce TP sera réalisé sur le robot 

1- Déplacement robot en mode apprentissage 

2- Création de repère Outil « Tool »  

3- Création de repère Utilisateur « User » 

4- Création de Charge « Payload » 

5- Création de programmes trajectoires 

NOM_PRENOM_NOM_PROGRAMME 

6- Transfert de programmes  

7- Exercice « ESCALIER » 

8- Exercice « ROBOT » ou « PALETTISATION » 
 

 

 

 

 

 

  

« ROBOT ER-4iA »
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TP 2 : Ce TP sera réalisé sur le cobot en 

version robot en utilisant le Teach pendant

Se référer au descriptif des robot Fanuc (page 1 – page 22)
 

1- Déplacement robot en mode apprentissage 

2- Création de repère Outil « Tool »  

3- Création de repère Utilisateur « User » 

4- Création de Charge « Payload » 

5- Création de programmes trajectoires 

NOM_PRENOM_NOM_PROGRAMME  

6- Exercice « EMPILEMENT GOBLETS » 

7- Transfert de programmes 
 

 

  

« COBOT CRX-10iA »
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TP 3 :  Ce TP sera réalisé sur le Cobot

TP 4 :  Ce TP sera réalisé sur le Cobot 
 

Se référer au « Tutoriels vidéo (universal-robots.com) » 
 

 

Travail à réaliser :

1- Création des programmes pour réaliser des trajectoires 

suivant différents chemins  

 

 

 

 

 

 

 

UR10e N° 1

Chemins de type 1 

 
Chemins de type 2   

UR10e N° 2

https://academy.universal-robots.com/fr/tutoriels-video/
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2- Exercice « Mise en pratique des compétences acquises »  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Chemins à réaliser Positionnement de l’outil  
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TP 5 : Ce TP sera réalisé sur le Robot
 

Se référer au descriptif des robot Fanuc (page 1 – page 22) 

 

Travail à réaliser :  

Développement des trajectoires liées au processus de mise en 

boite (Robot M-710IC) 
 

TP 6 : Ce TP sera réalisé sur le Robot
 

Se référer au descriptif des robot Fanuc (page 1 – page 22)
 

Travail à réaliser :  

Développement des trajectoires liées au processus de mise en 

carton (Robot M-10IA) 

 

 

 

 
 

 

 
 

M710iC

M10iA
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Annexes 

Fonctions boutons Teach Pendant 
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