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Préparez votre bras robotique Dobot

Allumage du robot

Pour mettre le bras Dobot en marche, il faut :

1. Redresser la partie inférieure et écarter la partie supérieure jusqu’a ce que le bras forme un angle
de 45°.

La raison ? Quand vous allumerez le bras Dobot, il se mettra en position rigide (ses articulations se
bloqueront pour garder la position dans laquelle vous I'avez mis).

Pour désactiver le mode rigide, il suffit de maintenir le bouton « Cadenas » situé en bout de bras.

2. Appuyer sur le bouton « Power », celui-ci deviendra bleu et une LED s’allumera sur le coin opposé
du socle. Si elle verte, le robot est correctement alimenté et tout va bien ! Le robot émettra un

« bip ».
L |
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Signification des différentes couleurs de la LED du socle
Vert clignotant : alimentation correcte, prét a étre connecté a l'ordinateur

e Vert : alimentation correcte, connecté a 'ordinateur
Orange clignotant : probléme d’alimentation ou alerte systéeme
° Rouge clignotant : erreur systeme

Rouge : configuration requise (depuis l'interface DobotStudio > Settings)
@ | Bleu: mode hors ligne activé

Connexion du robot a lI'ordinateur et installation des pilotes

1. Connectez le bras Dobot a votre ordinateur avec le cable USB fourni.

2. L'ordinateur détectera le bras et installera automatiquement les pilotes pour le faire fonctionner. Si
ce n’'est pas le cas, reportez-vous a la page 10 du manuel d’utilisateur pour une installation
manuelle.

3. Vérifiez que les pilotes soient bien installés : allez dans Panneau de configuration > Gestionnaire de
périphériques > Ports (COM et LPT). Le port USB-SERIAL CH340 doit apparaitre. Si vous le voyez,
linstallation a réussi !

= Gestionnaire de périphériques =i =
Fichier Action Affichage 7
@ @B Hm 8BS

a 2 VansPro
» By Cartes graphiques
» &Y Cartes réseau
» & Claviers

> % Controleurs audio, vidéo et jeu
> i Contréleurs de bus USE
» 4 Contrdleurs de stockage
> g Contréleurs IDE ATA/ATAPI
> U] Entrées et sorties audio
> F%] Files d'attente 3 I'impression :
» a Lecteurs de disque
> e Lecteurs de DVD/CD-ROM
. 4| Moniteurs
- |8 Ordinateur
> &}3 Périphériques d'interface utilisateur
» |l Périphériques logiciels
- M| Périphériques systéme
4 77 Ports (COM et LPT)
L ? Port de communication (COM1)
T Port imprimante (LPT1)
|‘? USB-SERIAL CH340 {CGM5)| «
> D Processeurs
v B Souris et autres périphériques de pointage

Installation du logiciel DobotStudio

Rendez-vous sur le site de Dobot et téléchargez le logiciel (Windows 7/8/10, Windows XP ou Mac) depuis
cette page : http://www.dobot.cc/downloadcenter.html.
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https://www.generationrobots.com/media/Dobot-Magician-User-Manual-V1.2.4.pdf
http://www.dobot.cc/downloadcenter.html

Voici a quoi ressemble l'interface du logiciel DobotStudio. Vous allez voir, c’est trés intuitif !

Teaching & Playback Write & Draw

F %

LeapMotion LaserEngraving

Interface d’accueil de DobotStudio

Changez la langue de votre interface

1. Ouvrez le logiciel DobotStudio (qui sera par défaut en chinois). Le changement de langue se fait en
haut a droite de I'interface.

2. Redémarrez le logiciel pour que le changement soit pris en compte.

[ L’interface du logiciel DobotStudio existe pour I'instant en :
English ‘
%

e Anglais
Deutsch e Allemand
loventina | e Japonais
e Chinois
e Sloveéne

Connectez votre bras Dobot au logiciel

1. Cliquez sur le bouton « Connect » situé en haut a gauche de l'interface.
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2. Quand le bouton indique « Disconnect », votre robot est connecté au ogiciel.

D DobotStudio-V1.4.12 4 ©  DobotStudio-V1.4.12

Les differents boutons

1. Parameétres, Zéro et Arrét d'urgence

Bouton « Paramétres ». Il vous Bouton d’arrét d’urgence.
permettra de changer la Présent sur tous les robots, |l
configuration du robot, de ces provoque une mise hors circuit et
accessoires ou du logiciel. un arrét immédiat du robot.

®

Setting Home

Bouton « Home » (zéro). Quand on clique dessus, le
bras fera une rotation maximum vers sa droite, avant de
revenir au point « Zéro ».

Ce point est situé par défaut devant lui, mais vous pouvez
le changer.

2. Le bouton « Exit »

Pour revenir a l'interface principale (voir Installation du logiciel DobotStudio), il vous suffit de cliquer sur le
bouton « Exit ».
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Exercice 1: manipuler des objets avec la mini-ventouse

Installation du kit mini-ventouse

Voici le kit ventouse du bras Dobot. Il est
Compose :

1. D’une pompe a air

2. De I'embout ventouse

Fixation du kit ventouse au bras Dobot

1. Desserrez la vis papillon se trouvant sous I'extrémité du bras Dobot

2. Enfoncez la fiche de maintien de la mini-ventouse dans I'encoche a I'extrémité du bras et resserrez
la vis papillon.

3. Il faut maintenant raccorder la pompe a air a la ventouse.

a. Tirez le tube transparent et faite le passer dans la structure du bras, pour une plus grande
facilité d'utilisation.
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b. Emboitez I'extrémité du tube sur la valve prévue a cet effet. Le tube doit toucher la vis de la
ventouse pour qu’il N’y ai pas fuite d’air ! Ne pas trop I'enfoncer pour I'enlever facilement.

4. Branchez le cable SW1 (alimentation) — a I'arriére

5. Branchez le cable GP1 (signal) — a I'arriére

6. Branchez le cable GP3 (servomoteur de
I'articulation 4) — sur le bras

Astuce : des étiquettes avec les noms des ports sont

attachés a chaque céble, nous vous conseillons de bien les
scotcher afin qu’elles ne se détachent pas !

7. Enfin, sélectionnez « SuctionCup » dans la liste déroulante des préhenseurs disponibles dans
DobotStudio.

botStudio-V1.4.12

Apprenez deux méthodes de pilotage du bras Dobot

a. Contréler le robot avec la souris de l'ordinateur
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Mouse

Want to control Dobot with new
method? Try your mouse.

1. Sélectionnez « Mouse » sur l'interface de contréle

2. Un diagramme représentant la zone d’action du robot apparait. Il est en forme de fer a
cheval. Un tutoriel se lance alors pour vous guider dans vos premier pas.

3. Appuyer sur latouche « v » de votre clavier pour activer et désactiver le contréle par la
souris. Vous ne pouvez pas encore faire bouger le bras verticalement.

b. Le tableau de commande

Operation Panel

Jowji_’ . i

SuctionCup

Tableau de commande du bras Dobot Noms des articulations du bras Dobot

1. Le bras robotique Dobot a 4 degrés de liberté : J1, J2, J3 et J4 et peut se déplacer
surdaxes: X,Y,ZetR.

2. Vous pouvez contrdler chacune de ces articulations et chacun de ces axes a partir
du tableau de commande DobotStudio, pour une plus grande précision dans les
mouvements.

3. Depuis le tableau de commande, vous allez aussi pouvoir activer et désactiver
I'embout ventouse (1), et ajuster la vitesse des mouvements (2).

4. Grace au tableau de commande, vous pouvez connaitre a tout moment les
coordonnées exactes de la position de I'embout du robot.
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Astuce : vous pouvez pivoter les préhenseurs du bras Dobot en fonction du projet
sur lequel vous travaillez.

Exercice 2 : contréler le robot par gesture learning (par

démonstration)

Installation du kit pince

1. Remplacez la mini-ventouse par la pince pneumatique (comme la ventouse, la pince devra étre
branché a la pompe a air).

2. Cliquez sur le bouton « Connect » situé en haut a gauche de l'interface.

3. Sélectionnez « Gripper » dans la liste déroulante des préhenseurs disponibles dans DobotStudio
(voir Exercice 1 1.7.)

Contréler Dobot par démonstration

1. Dans linterface d’accueil, sélectionnez « Teaching & Playback ».
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2. Vous allez maintenant créer 3 points que le robot va mémoriser :

1. Appuyer sur le bouton « Cadenas » se
trouvant sur le bras pour le faire bouger.

2. Relachez le bouton « Cadenas » pour
créer votre point.

3. Répétez I'opération 2 fois.

4. Appuyez sur le bouton « Start » pour
rejouer les gestes montrés.

New | Open | Save |SaveAs

o [Motonstyel Name ] x_______] |

170.7526 -1.8955

configurations (voir linterface Teaching &
Playback ci-dessous)

242,6579 -132.240¢

234175 126.2106

3. Familiarisez-vous avec le robot et I'interface, saisissez et déplacez différents objets grace aux deux
méthodes de contrble que nous venons de voir.

Interface Teaching & Playback
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Astuce : dans le mode Avancé de linterface « Teaching & Playback », cliquez sur le bouton

« Download » pour charger les instructions que vous venez de créer sur le Dobot. Il peut maintenant
répéter ces gestes sans étre connecté a l'ordinateur.

Les deux exercices précédents vous ont permis de prendre en main le robot Dobot et son interface
DobotStudio. Nous vous proposons de réaliser cet exercice 3 sans aide !

Instructions de I’exercice 3 :

1. Remplacez le préhenseur par 'embout porte-stylo (n’oubliez pas le stylo !)

2. Choisissez le préhenseur adéquat dans la liste déroulante de l'interface et accédez a l'interface de
pilotage « Write & Draw » (écrire & dessiner)

3. Familiarisez-vous avec cette nouvelle interface :
e Essayez de dessiner une forme prédéfinie
e Testez la fonction écriture
e Importez une image

DobotStudio possede une interface de programmation visuelle : DobotBlockly. Elle est basée sur le
l'interface de programmation visuelle open source Blockly, créé par Google.

La capture d’écran ci-dessous vous montre les principales fonctions de l'interface Blockly.

Pouvez-vous deviner ce que va faire le programme ci-dessous ?

Interface Blockly
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Familiarisez-vous avec cette nouvelle interface en testant différents blocs, différents préhenseurs et en
améliorant vos programmes.

Astuce : quand vous travaillez sur I'espace de travail Blockly, vous pouvez utiliser les raccourcis clavier
« classiques » (Ctrl+C pour copier, Suppr pour supprimer, etc).

Vous avez maintenant toutes les clés pour programmer et votre bras robotique Dobot !
Nous vous conseillons de poursuivre votre apprentissage avec :

e Programmation avec le langage de script
e Pilotage avec le Leap Motion

e Impression 3D

e Accessoire : mini-convoyeur

e Accessoire : rail linéaire

o Ajout de capteurs externes (type Grove)
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