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Bienvenue

Cette page présente l'objet et les fonctionnalités de l'application Configurateur robot
d'assistance KINOVA JACO".

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

Utilisateur O viiser v

. srasrobotse aeecte  INFOrmMations de l'utilisateur

Tableau de bord
Profil
Infos de I'utilisateur

Etat du bras robotisé Utilisateur

dentifiant

12345

Org. Not Set

Gérer le profil sur 2. 2. Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
. -y ¥ N
votre ordinateur —_ = modifications? Envoyer Rejeter

Le Configurateur robot d'assistance KINOVA JACOMP est un outil qui permet de configurer un bras robotisé
en fonction des préférences et des besoins de I'utilisateur.

Loutil s’installe et s’exécute sur un ordinateur de bureau ou un ordinateur portable. Lordinateur se connecte
au contréleur du bras via une connexion USB. Loutil permet de :

. mettre a jour le logiciel du bras robotisé ;

. définir et activer les changements de configuration;

. importer des configurations et exporter le fichier de configuration actuel ;

. rétablir les paramétres par défaut ;

. définir, sauvegarder et charger des trajectoires;

. créer des trajectoires pour la position de veille ;

. définir de nouvelles assignations de controle ;

. créer des rapports sur les paramétres d'état du bras robotisé.

Loutil s'adresse a deux groupes d’utilisateurs :

. Client - Lutilisateur final du bras robotisé d’assistance

. Professionnel - Les professionnels qui aident l'utilisateur final a assurer la configuration et la
maintenance du bras

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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Mise en route

Cette section décrit globalement la mise en route de l'outil. Cela inclut l'installation du
logiciel, la connexion du bras robotisé a l'ordinateur et le démarrage de l'application.

La section suivante décrit 'installation de base et I'interface de l'outil Configurateur de bras robotisé
d’assistance.

Elle s'organise comme suit :

Installation du logiciel

Connexion du bras robotisé a 'ordinateur
. Démarrage de l'outil

Interface de l'outil

Installation du Configurateur robot d'assistance

Cette page décrit la procédure permettant d'installer l'outil Configurateur robot
d'assistance sur l'ordinateur que vous allez utiliser pour configurer le bras.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Instructions pour l'installation sous Windows. Actuellement, l'outil n'est disponible que
pour les ordinateurs Windows.

Procédure

1. Localisezlefichier d’installation de I'application Configurateur de robot d'assistance, AssistiveConfigurator-
setup.exe. Il est fourni sur la clé USB livrée avec le bras robotisé. Si le logiciel est déja installé, vous étes
d’abord invité 3 le désinstaller. Suivez les invites pour lancer la désinstallation, puis cliquez sur Terminer
lorsque la désinstallation est achevée. Linstallation de I'application démarre.

Remarque : Le processus de désinstallation ne concerne que les précédentes installations de l'outil
Configuration de bras robotisé d’assistance. Si Jacosoft est installé sur votre ordinateur, ce logiciel et les
fichiers qui lui sont associés (comme les configurations Jacosoft) ne sont pas supprimés.

2. Pour linstallation, vous étes d’abord invité a choisir un dossier. Si vous souhaitez utiliser le dossier
de destination par défaut, cliquez sur Installer. Sinon, cliquez sur Parcourir, choisissez un dossier de
destination pour I'installation, puis cliquez sur Installer.

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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n Assistive Robotic Arm Configurator Setup = 28 J

Choose Install Location
Choose the folder in which to install Assistive Robotic Arm Configurator.

Setup will install Assistive Robotic Arm Configurator in the following folder. To install in a
different folder, dick Browse and select another folder, Click Install to start the installation.

Destination Folder
C:\Program Files (x86)\Kinova\AssistiveConfigurator)

Space required: 338.4vB
Space available: 122.4GB

instal | | Cancel

3. Vous étes invité a installer les pilotes USB de Kinova. lIs permettent a I'application de communiquer avec
le bras via la connexion USB. Cliquez sur Oui pour continuer.

u Assistive Robotic Arm Configurator Setup | =
Installing
Please wait while Assistive Robotic Arm Configurator is being installed.

Output folder: C:\Program Files (x86) \Kinova\AssistiveConfigurator \Prerequisites
|

Qutput folder: @ R —— ite
e ' ! Assistive Robotic Arm Configurator S... u :

Install Kinova Usb Drivers 7

4. Vous étes ensuite invité a choisir 'emplacement d’installation des pilotes USB. Cliquez sur Installer pour
utiliser le dossier de destination par défaut. Sinon, choisissez un autre dossier, puis cliquez sur Installer

pour continuer. Windows peut afficher une invite de sécurité vous demandant de confirmer l'installation.
Cliquez sur Installer pour continuer.

KI N Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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5. Lorsque l'installation des pilotes USB est terminée, cliquez sur Fermer pour continuer. Le reste de
I'installation continue.

i

n Assistive Robotic Arm Configurator Setup
Installing
Please wait while Assistive Robotic Arm Configurator is being installed.

Extract: SpinBox.gml

Extract: RadioButton.gml... 100% -
Extract: RadioDelegate.qml... 100%

Extract: RadioIndicator.gml... 100%

Extract: RangeSlider.gml... 100%

Extract: Ripple.gml... 100%

Extract: ScrollBar.qml... 100%

Extract: Scrollindicator.gml... 100%:

Extract: Slider.gml... 100%

Extract: SliderHandle.gml... 100%

6. Unefoisl'installation terminée, vous étes invité a créer un raccourci de bureau. Cliquez sur Oui ou sur Non
selon le cas, puis sur Fermer pour terminer I'installation.

Résultats

L'application Configurateur robot d'assistance est installée sur l'ordinateur.

Connexion du bras robotisé a l'ordinateur

Cette page décrit comment connecter le bras robotisé a l'ordinateur. Une connexion filaire
(USB) entre l'ordinateur et le bras robotisé est nécessaire pour effectuer la configuration.

Avant de commencer
Le controleur du bras robotisé doit étre raccordé a une source d'alimentation.

Il vous faut un cable USB A -> USB B. Ce cible est normalement fourni avec le bras robotisé.

KI N Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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USB B

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Pour effectuer la configuration, le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur sur lequel
Uoutil s'exécute.

Procédure

1. Connectez I'extrémité USB B de votre cable USB A -> USB B au port USB B sur la base du contréleur du
bras robotisé.

Port USB B

Interrupteur
Marche/Arrét

{

2. Connectez I'extrémité USB A du cable a un port USB A disponible sur I'ordinateur ot I'outil Configurateur
robot d'assistance est utilisé.

Résultats

Vous étes prét a lancer l'application Configurateur robot d'assistance.

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

Lancement de l'application Configurateur robot d’assistance

Cette page décrit comment lancer l'outil.
Avant de commencer

L'outil Configurateur robot d'assistance doit étre déja installé sur l'ordinateur. Le bras
robotisé doit étre connecté a l'ordinateur. Le connecteur du bras doit étre relié a une source
d'alimentation et mis sous tension.

Procédure

1. Localisez soit le raccourci du bureau, soit le menu de démarrage affichant Configurateur de bras robotisé
d’assistance.

2. Cliquez pour lancer I'application. La fenétre de I'application s’affiche et indique que le bras robotisé n'est
pas encore détecté.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - x

g Utilisateur ¥

Informations de 'utilisateur

. Infos de I'utilisateur

Gérer le profil sur 2 Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
- 3 @ .
votre ordinateur =) ) modifications? m Rejeter

3. Attendez que I'application se connecte au bras robotisé. Une fois la connexion établie, I'icone de bras
robotisé apparait en vert et non plus grisée. De plus, le tableau de bord affiche des données sur le bras, et
le menu latéral situé a gauche n'est plus grisé.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

. Bras robotiss dewects | l@ableau de bord

Tableaude bord Versions des composantes

Actionneur 1: 000 Actionneur 4:00.0 Doigt 1: 000 Interface CAN (int.): 1.0.7
Profil

R Actionneur2:000  Actionneur5:000  Doigt 2:000 Interface CAN (ext.): 0.00
Etatdu bras robotisé
Actionneur 3:000  Actionneur 6:000  Doigt 3:000

Etat du bras robotisé Tension
Logiciel du bras robotisé
Puissance Version 6256 u
Courant
Numéro de série et modéle

Serial Not Set Spherical 7DOF Serv

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAVP Guide d'utilisateur

Résultats

Maintenant, l'application est démarrée et le bras est détecté. Vous étes prét a utiliser
l'application pour configurer le bras robotisé.

Remarque : Si le robot n'est pas détecté aprés 30 secondes environ, redémarrez-le et réessayez. Si la
détection du robot échoue, fermez I'application, redémarrez-la et réessayez.

Remarque : Sil’application ne parvient toujours pas a se connecter au bras, et qu’une ancienne version de
Jacosoft est installée sur 'ordinateur, il se peut que votre ordinateur tente d’utiliser les anciens pilotes USB
Jacosoft au lieu des nouveaux pilotes USB installés. Si une version antérieure de Jacosoft est installée sur
l'ordinateur et que vous ne parvenez pas a vous connecter au bras, reportez-vous a la procédure Mise a
jour manuelle du pilote USB.

Mise a jour manuelle du pilote USB

Cette page décrit comment mettre a jour manuellement Lle pilote USB.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Si Jacosoft est présent sur votre ordinateur et si vous installez l'application Configurateur
robot d'assistance, la connexion au bras peut étre problématique, car Windows tente
d'utiliser l'ancien pilote USB. Cette procédure vous explique comment corriger le probleme
en mettant a jour manuellement le pilote.

Procédure

1. Ouvrez le Panneau de configuration de Windows, puis le Gestionnaire de périphériques.

2] Biometric Devices
Il @ Default Programs

B Display

A Fonts
Intel® Graphics Settings
Il B Keyboad
@ Lenovo - Keyboard Manager
@ Lenovo - Update and Drivers
[ Location and Other Sensors
3 Notification Area lcons

@ Power Options

& Region and Language
@ Sync Center
82, User Accounts

& Windows Firewall

Kl Color Management

[ Desktop Gadgets

B8] Dolby Audio

=l Getting Started

ﬁ Intel® PROSet/Wireless Took

\9 Lenovo - Airbag Protection

Lenovo - Micraphone Mute

@ Lenovo - Update and Drivers (32-bit)
;_’ Mail (Microsoft Outlook 201€) (32-bit)
M performance Information and Tools

[ Programs and Features

4 RemoteApp and Desktop Connections

18 System
{'_;. Windows Anytime Upgrade

:ﬁ Windows Mobility Center

[B Credential Manager
&3 Device Manages

@ Ease of Access Center
& HomeGroup

".;j Internet Options

% Lenovo - Factory Recovery Disks

(@ Lenovo - Power Cantrols
@ Lenovo - Web Conferencing
F Mouse

uﬁ_‘ Personalization

& Realtek HD Audiz Manager
% Sound

e T2skbar and Start Menu

H Windows CardSpace

& Windows Update

i - PEEERES)
u@v’@ » Control Panel » All Control Panel ltems » - | &1‘ Sean ol |
Adjust your computer’s settings Viewby: Small icons ~
¥ Action Center 0 Administrative Tools \!3 AutoPlay ‘ﬁ} Backup and Restore

4 Date and Time
5 Devices and Printers

B Folder Options
& Indexing Options
| £ Java
@ Lenovo - Internet Connection
€D Lenovo - System Health and Diagno..
O Lenovo Fingerprint Manager Pro
S5 Metwork and Sharing Center
M Phone and Modem
£ Recovery

lﬁl Speech Recognition
[ Troubleshooting

B Windows Defender

2. Recherchez I'ancien pilote JACO. Il doit se trouver sous « Périphériques USB personnalisés ». Avec le
bouton droit de la souris, cliquez sur le pilote, puis sélectionnez Mettre a jour le pilote.

+1514-277-3777 kinovarobotics.com
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File Action View Hp
e w0 HEl 8] E RS

a5 AE-SLATOUR-LP
p% Batteries
|>{-§§| Biometric Devices
pg Bluetooth Radios
;-/8 Computer
4 i Custom USE Devices
G {_i Jaco Robotical Arm |
[ a Disk drives | Update Driver Software...
b 5;" Display adapters [ Dicable
! % Human Interface Dey
> -Cg IDE ATA/ATAPI cont
: 55 Imaging devices Scan for hardware changes
-Z Keyboards
; 1] Memery technelogy FPraperties
g B Mice and other pointing devices
» - B Monitors
¥ Metwork adapters
':F Bluetooth Device (Personal Area Network)
¥ Bluetooth Device (RFCOMM Protocol TOT)
'i-'_i. Intel(R) Dual Band Wireless-AC 8260
Intel(R) Ethernet Connection [219-LM
l? Microsoft Virtual WiFi Miniport Adapter
"I-'_‘_‘ Microsoft Virtual WiFi Miniport Adapter #2
%) SonicWALL Virtual NIC
i+ ' Ports (COM & LPT)
- .F¥ Pracessors

Launches the Update Driver Software Wizard for the selected device.

Uninstall

3. Un message vous demande si vous souhaitez rechercher le pilote. Sélectionnez « Rechercher un pilote sur
mon ordinateur ».

How do you want to search for driver software?

< Search automatically for updated driver software
Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
for your device, unless you've disabled this feature in your cevice installation
settings.

< Browse my computer for driver software
Locate and install driver software manually.

4. Ensuite, sélectionnez « Choisir parmi une liste de pilotes de périphériques sur mon ordinateur. » Il est
inutile d'indiquer le chemin d’accés. Il vous suffit de cliquer sur le bouton ci-dessous.

KlN Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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Browse for driver software on your computer

Search for driver software in this location:

ChKinova' Software New Driver

Indude subfolders

lLet me pick Trom a list o1 device drivers on my Computer
This list will show installed driver software compatible with the device, and all driver
software in the same category as the device.

Select the device driver you want to install for this hardware.

Select the manufacturer and model of your hardware device and then click Mext. If you have a
J disk that contains the driver you want to install, click Have Disk.

Show compatible hardware

Model

59 Jaco Arm Robot (libush)
Jeco Arm Robot (libush)
Jeco Arm Robot (libush)

Jeco Arm Robot (libush)

| IR DR | S BT O | | St W |

|§| This driver has an Authenticode(trn) signature.

Tell me why driver signing is important

Résultats

Un message s'affiche et confirme que Windows a mis a jour le pilote.

KIN Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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Y/ U Update Driver Software - Jaco Amn Robot (libush)

Windows has successfully updated your driver software
Windows has finished installing the driver software for this device:

Jaco Arm Reobot (libusb)

=

E——— e W e Sl e

ll

Que faire ensuite

Essayez de relancer l'application pour voir si elle se connecte au bras robotisé.

Termes utilisés dans ce guide

Cette page constitue une référence pour les termes techniques utilisés dans ce guide.
Liste des termes techniques avec leur définition

Mode Cartésien

Le mode Cartésien est le mode de contréle par défaut du robot. L'utilisateur
utilise les contréles pour diriger la main du robot. Le logiciel du robot
détermine les différentes rotations des articulations du bras nécessaires
pour produire cet effet.

Mode Angulaire

Le mode Angulaire est un autre mode de contréle. Dans ce mode, la rotation
des articulations du bras est contrélée directement, articulation par
articulation.

Position de veille

Une position de veille est la position que le bras adopte lorsqu'il n'est pas
utilisé. Le bras est passif et replié sur lui-méme. Les positions de veille sont
de deux types : Simple et Avancé. En général, pour amener le bras en position
de veille, maintenez un contréle défini enfoncé.

Veille simple

La veille simple est une position dans laquelle le bas est replié sur lui-méme
au niveau de la troisieme articulation, la deuxiéme articulation conservant
un angle défini par rapport a l'horizontale. (Comme si vous contractiez votre
biceps pour amener la main sur l'épaule puis que vous incliniez le bras vers
l'arriere.) Cela fournit plusieurs positions de veille prédéfinies.

Veille avancée

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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Une veille avancée est une position de veille plus complexe, définie
manuellement par un installateur sur les conseils de l'utilisateur. Elle permet
une configuration plus précise de la position de veille, en fonction des
caractéristiques du fauteuil roulant. La position de veille avancée définit une
trajectoire entre la position de départ et la position totalement repliée. Cette
opération n'est possible qu'en mode Professionnel.

Assignation des controles

L'assignation consiste a définir l'effet (type de mouvement de bras ou autre
effet) de chaque contréle sur l'interface du fauteuil roulant électrique. En
général, le nombre de mouvements est supérieur au nombre d'assignations
définies.

Mode de controdle

Un mode de contrdle correspond a une assignation de plusieurs controles
au bras robotisé. Il comprend certains contréles réservés permettant de
modifier les modes de controle.

Mode En ligne

Le mode En ligne est un mode de configuration dans lequel les changements
de configuration sont sauvegardés directement sur le bras.

Mode Hors ligne

Le mode Hors ligne est un mode de configuration dans lequel les
changements de configuration sont sauvegardés sur l'ordinateur qui exécute
l'application, et non sur le bras.

Acces de niveau Professionnel

Le niveau Professionnel autorise un acces sans restriction a tous les
parametres de configuration. Ce niveau d'acces n'est destiné qu'aux
installateurs et distributeurs, et il requiert un mot de passe.

Acces de niveau Utilisateur

Le niveau Utilisateur correspond au niveau d'acces par défaut a l'application.
Il s'adresse aux utilisateurs du bras. Il offre un acces avec restrictions aux
parametres de configuration. Les éléments de configuration sont verrouillés
par défaut, sauf si un utilisateur de niveau Professionnel les déverrouille.

Trajectoire

Une trajectoire correspond au déplacement effectué par le bras robotisé
dans l'espace. Pour définir une trajectoire a l'aide du logiciel, il faut le point de
départ, le point de fin et quelques points intermédiaires. Le logiciel du bras
relie effectue une interpolation pour obtenir un mouvement qui passe par
tous ces points.

Configuration

La configuration regroupe les parametres du bras robotisé, tels que
l'utilisateur les a personnalisés. Ces informations sont stockées dans un
fichier XML sur le bras robotisé. L'outil permet a un professionnel (ou a un
utilisateur) de modifier ces parametres et de les sauvegarder sur le robot.

Zone de protection

Une zone de protection est une zone de sécurité dans laquelle les
mouvements du robot sont limités pour protéger l'utilisateur. La zone de
protection comprend une zone protégée et une zone lente.

Zone protégée

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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La zone protégée est un volume rectangulaire autour de l'utilisateur. Le bras
est programmé pour ne pas entrer dans une zone protégée.

Zone lente
Une zone lente est une deuxieme zone située a l'extérieur de la zone
protégée. Dans cette zone lente, le bras peut se déplacer, mais uniquement a
vitesse réduite.

Rapport d'état

Un rapport d'état contient un ou plusieurs instantanés de certains
parametres du bras. Les rapports d'état permettent de diagnostiquer l'origine
des problemes.

Logiciel du bras robotisé

Ce logiciel interne, qui permet de contréler le bras, s'exécute sur la base du
bras.

Position de veille secondaire

Une position de veille secondaire correspond a un point intermédiaire dans
une trajectoire de veille ol le bras est écarté, mais pas totalement replié.

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com
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Navigation dans l'application

Informations de base sur la navigation dans l'application, notamment sur la structure de
l'application et les différentes pages de configuration.

Cette section du manuel décrit comment naviguer dans I'application. Celainclut I'interface de I'application
ainsi que les pages de configuration et les menus de navigation principaux.

Interface de l'outil de configuration

Cette page décrit l'interface utilisateur de l'outil Configurateur robot d'assistance.

La figure ci-dessous montre l'interface utilisateur de I'outil Configurateur robot d'assistance.

Nom de l'utilisateur

Nom du panneau de configuration

Menu
supérieur

Bouton

= |Utilisateur O vsissteur | v
de langue

gauche
= . m.m,m,sweml Informations de l'utilisateur
Indication_—"]
Bras robotisé i i ot I\ Bouton
détecté delmode
Profil Utilisateur/
Infos de I'utilisateur Professionnel
Infos utilisateur
Configuration Unhsateur‘
Menu
2] Position de veill it
latéral osition de veille i Panneau
Zone de protection principal

Org Not Set

Assignation

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur ™Mo Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
5 3 3 "
votre ordinateur = == modifications? Envoyer Rejeter

L’écran se divise en plusieurs parties :

Menu supérieur gauche

Nom de l'utilisateur

Bouton de mode Utilisateur/Professionnel
Bouton de langue

Indication Bras robotisé détecté

Nom du panneau de configuration

Menu latéral

Panneau principal

®NOUAWLNR

Menu supérieur gauche

Cette page décrit l'aspect du menu supérieur gauche de l'outil.

le menu supérieur gauche propose des contréles et des informations de haut niveau sur I'application.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1)

= Utilisateur
Profil P Appliquer tous les changements
Options avancées > Rejeter tous les changements
Ressources techniques

Rétablir les parameétres par défaut

A propos Exporter le profil

Changer la connectivité du robot Importer le profil @ d
¢
60 .
Quitter Importer un profil depuis Jacosoft 5040, £
Configuration La pasition de veille référe 3 30
la position du bras lorsqu'il m ) Angle
» i n'est pas utilisé. Dans la 20 60°
Position de veille position de veille, le bras o
robotisé est en mode passif et |0 .
N . ne répond pas aux Sy o
Zone de protection commandes du contréleur. ‘:‘ g 0
Assignation '
Etat du bras robotisé
Geérer le profil sur b Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les -
2 =] [ j
votre ordinateur Q Q modifications? Envoyer Rejeter

g Utilisateur v

Simple

Profil : regroupe toutes les opérations concernant le profil de I'utilisateur :

. Appliquer tous les changements : envoie toutes les données de configuration au bras robotisé. Cette

option ne fonctionne que si le bras est connecté a l'ordinateur.
. Rejeter tous les changements :
I'application. La configuration interne au robot reste inchangée.

rejette tous les changements de configuration en cours dans

. Rétablir les paramétres par défaut : rétablir les parameétres par défaut du bras robotisé. Cette option

ne fonctionne que si le contréleur du bras est connecté a l'ordinateur.

ATTENTION :
° Perte de données de configuration

L —

[}

o

rétablir les paramétres par défaut.

Toute configuration déja chargée dans le bras robotisé est perdue.
Si vous avez un doute, exportez votre profil sous la forme d’une sauvegarde, avant de

. Exporter le profil : exporte les paramétres de configuration actuels sur votre ordinateur sous laforme

d’un fichier XML.

Remarque : Ce fichier peut servir a créer une sauvegarde locale de la configuration ou a partager la

configuration.

. Importer le profil : ouvre un fichier de configuration XML sur votre ordinateur et I'envoie
automatiquement au bras robotisé. Un redémarrage du bras est nécessaire.

ATTENTION :
° Perte des paramétres de configuration actuels
La configuration actuelle du bras est perdue.

i
]

o

o

rétablir les parameétres par défaut.

Si vous avez un doute, exportez votre profil sous la forme d’une sauvegarde, avant de

. Importer un profil depuis Jacosoft : importe un profil créé a l'aide du logiciel Jacosoft.

Options avancées : regroupe des fonctionnalités plus avancées.

Définir le modéle (niveau d’accés Professionnel uniquement) : cette fonction est réservée a Kinova et

ne doit pas étre utilisée sauf si I'équipe de support de Kinova vous le demande.

Avertissement :
L
]

o

un doute, contactez Kinova pour obtenir des instructions.

Risque de situations dangereuses et de désactivation des sécurités
NE MODIFIEZ PAS LE MODELE ! Si vous I'avez modifié accidentellement ou si vous avez

Guide de l'utilisateur : affiche le guide de I'utilisateur HTML dans votre navigateur par défaut.

A propos : affiche une fenétre avec des informations sur la version du logiciel.

KiNOva
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Changer la connectivité du robot : fait passer la connectivité du robot de I'état en ligne a I'état hors ligne
(ou inversement).

Remarque : La modification de I'état de connectivité du robot entraine le rejet des changements de
configuration en cours.

Menu latéral

Cette page décrit les options disponibles dans le menu latéral situé a gauche. Ce menu
permet d'accéder a des informations globales, ainsi qu'a des options pour configurer le
bras, définir la trajectoire et afficher les données d'intégrité du bras.

Ce menu latéral est situé a gauche dans la fenétre de I'application.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - x

g Utilisateur ¥

. ersronoiscacces CONFiguration générale

Tableau de bord
Sensibilité du contréleur

. Vitesse prédéfinie Vitesse
Rapport Vitesse
Profil OO 15emfs ————8—
x10 @&———
Atténuation des tremblements
Infos utilisateur :
Lo ® yille du verre Hautet verre
Configuration M‘ide
baire ocm &———

Position de veille '
Ocm @—

Zone de protection
Assignation Autres Orientation de Ia mair Coté diinstallation du bras robotisé

Pincement inférieur o=

Etat du bras robotisé

I

Gérer le profil sur D i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les Reieter
votre ordinateur = modifications? nvoyer ejete

Le menu latéral affiche quatre en-tétes:
. Tableau de bord

. Profil

. Trajectoire

e  Etatdubrasrobotisé

Tableau de bord
Cette page décrit la page du tableau de bord de l'outil. La page contient des informations
récapitulatives de premier niveau sur le bras robotique connecté.

Le tableau de bord affiche des informations récapitulatives de niveau supérieur sur le bras robotique
connecté. Le tableau de bord s'affiche dans le panneau principal et est accessible en cliquant sur "Tableau
de bord" dans le menu latéral.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur g Utilisateur ¥

. Bras obotiss detects 1D l@auU de bord

Tableau de bord Versions des composantes

Actionneur 1: 000  Actionneur 4:0.00 Doigt 1: 000 Interface CAN (int.): 1.0.7
Profil

Actionneur 22000  Actionneur 5: 000 Doigt 2:000 Interface CAN {ext.): 0.0.0

Etatdu bras robotisé

Infos utilisateur Actionneur 3:000  Actionneur 6:000  Doigt 3: 000

Configuration Tension
Logiciel du bras robotisé
Position de veille
Zone de protection Puissance Version 6.2.5.6 n

Assignation

Courant

Numéro de série et modéle

Etat du bras robotisé

Serial Not Set Spherical 7DOF Serv

Le tableau de bord affiche des informations sur I'état du bras robotique:

Etat du bras robotisé

Tension

Puissance

Courant

La couleur des cercles indique le statut de la valeur.

Color Meaning
Vert Tout est bon
Jaune

Les valeurs sont proches des limites; votre bras peut étre dans une position et
une condition spéciales. Il est normal de rester dans cet état pendant une courte
période, mais cela devrait revenir ala normale lorsque vous vous déplacez vers une
autre position. Sil'undes cercles est jaune en permanence, contactez votre support
technique.

Rouge Quelque chose ne va pas - contactez votre support technique.

La partie supérieure droite affiche des informations sur les versions de code des composants internes pour
les actionneurs de joint, les doigts et les interfaces de communication (CAN).

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAVP Guide d'utilisateur

Versions des composantes
Actionneur 1: 0.00 Actionneur 4: 0.00 Doigt 1: 0.00 Interface CAN (int.): 1.0.7
Actionneur 2: 0.00 Actionneur 5:0.00 Doigt 2: 0.00 Interface CAN (ext.): 0.00

Actionneur 3: 000  Actionneur 6:0.00 Doigt 3:0.00

La partie centrale droite affiche le logiciel du bras robotique actuellement installé (version du logiciel) et
vous permet de mettre ajour le logiciel du robot.

Logiciel du bras robotisé

Version 6.2.5.6 n

La section en bas a droite affiche le numéro de série et la configuration matérielle (modéle de robot) du bras
robotique.

Numeéro de série et modéle

PJOOR00001142760001 Jaco V2 Service

Profil

Cette page donne un apercu des pages de profil de l'outil. Ces pages permettent d'accéder
aux informations utilisateur définies, aux parametres de configuration généraux, a la
position de retrait, a la définition des zones de protection et aux mappages de contréle.

La section Profil est un groupe de cing pages permettant de visualiser et de modifier les paramétres de
configuration de profil de base. Ces pages sont:

. informations de l'utilisateur

. configuration générale

. Position de veille

. zone de protection

. assignation des contréles

Les pages individuelles sont accessibles du menu latérale.

Sur chaque page, divers éléments peuvent étre configurés. En mode utilisateur, certains éléments peuvent
étre grisés. Tous les éléments sont disponibles pour étre modifiés en mode professionnel.

Sur chaque page de la section Profil, un ensemble de commandes au bas de la page permet a l'utilisateur de:

. exporter le profil de configuration actuel vers l'ordinateur
. importer un profil de configuration depuis l'ordinateur

. appliquer la configuration en attente

. supprimer la configuration en attente
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1) - X

g Utilisateur ¥

. Brasrobotsc aetecte  INFOrmMations de 'utilisateur

Tableau de bord

Profil
Infos de I'utilisateur

Infos utilisateur

Configuration User
Position de veille dentifiant
Number Not Set
Zone de protection

Assignation Org. Not Set

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur ol Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
. 2 3 .
votre ordinateur — = modifications? Envoyer Rejeter

Trajectoire
Cette page décrit l'objet de la page Trajectoire et le concept de définition d'une trajectoire.

La page Trajectoire est uniquement disponible en mode professionnel.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

. Bras robotisé détecté Trajectoire

Tableau de bord

Ajouter uneposition  Ajouter un délai

La trajectoire doit avoir au minimum deux positions.

Profil
Infos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée
Position Angu.. O o Couleu
Configuration Joint 1 (deg) . Index 0
Position de veille Joint 2 (deg) g0y - > @GO
Joint 3 (deg) 27.0
Zone de protection Obtenir la position actuelle Dupliquer le point
Joint 4 (deg) 2680 Position develle par défaut Effacer le paint
5 Position de départ par défaut
Joint 5 (deg) 50
Trajectoire Jaint 6 (deg) 1000
Etat du bras robotisé Doigt 1 00
Doigt 2 00 .
Sauvegarder ou charger un fichier Sauvegarder Charger

Sur la page Trajectoire, un utilisateur professionnel peut prédéfinir un mouvement du bras dans l'espace.
Cela peut permettre a une série complexe de mouvements plus petits d'étre étiquetés comme une unité
intégrée. Cette trajectoire peut ensuite étre affectée a une seule entrée de contréle. Ceci est utile pour les
démos, mais peut également étre configuré a des fins particuliéres pour un utilisateur final. Par exemple,
pour mettre facilement le bras en position pour:

. appuyez sur un bouton d'ascenseur

. tourner un bouton de porte

Une trajectoire est définie en définissant un petit ensemble d'au moins deux points intermédiaires le long
de la trajectoire souhaitée. Tant que le chemin passe par une séquence de points raisonnable (certaines

orientations du robot peuvent étre difficiles a entrer, ce qui rend difficile un mouvement fluide entre
guelques paires de points), le bras peut interpoler entre les points et tracer le trajectoire.
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X

Les trajectoires peuvent étre enregistrées sur I'ordinateur sur lequel I'application Configurator est en cours
d'exécution ou chargées a partir de I'ordinateur.

Etat du bras robotisé
Cette page décrit l'objet de la page état du bras robotisé et les informations disponibles.

K Kinova Configurateur de bras robotique d assistance ( Version 1.3.1) - x

p— o
= Utilisateur O s ~
Z . 2
. sresrobotes seece Etat du bras robotisé Tout exporter
Tableau de bord Etat des boutons
Capteurs Températures  Courants Ereurs  Commandes Positions
B1 B2 B3 B4 BS B6
Profil Actionneur 1 L A c Narmal 270.00° -
B7 B8 B9 Bi0 Bil B12
Actionneur 2 A4 A o Normal 150.00° .
Bi3 B4 B15 Bi6
Etat du bras robotisé - Actionneur 3 @ « A Normal  27.00° .
Etat des axes . o
1 n 1 ; = @ n Nomal 268007 .
Al f Actionneur 4 . » ormal
A2 ' Actionneur 5 A4 A o Normal 5.00° .
A3 i
A4 ' Actionneur 6 < A @ o 0000 (0o
A5 t
A6 ¥ Doigt1 < A c Normal 0.00
Périphérique connecté Doigt2 © A o Normal 0.00
Aucun controlleur connecté Doigt3 - . o Normal 000

La page état du bras robotisé vous permet de surveiller diverses données relatives au robot.

La page état du bras robotisé peut étre utilisé pour capturer un instantané instantané ou une série
d'instantanés sur une période donnée a des intervalles définis.
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Ces données peuvent étre sauvegardées sur votre ordinateur et envoyées au support Kinova pour analyse.

Dans le niveau d'acces Utilisateur, seules certaines informations de base sont disponibles. Lorsque vous
étes connecté avec le niveau d'accés Professionnel, les données de la page sont divisées en un certain
nombre d'onglets qui capturent des ensembles particuliers d'informations:

capteurs

° les températures
courant détaillé

les communications

° erreurs et avertissements
° erreurs des actionneurs
données angulaires

° positions angulaires

° commandes angulaires
données cartésiennes

° positions cartésiennes
commandes cartésiennes
informations générales

° version du logiciel
version des actionneurs
informations générales
autres parametres

° limitations
accélérations
incréments de controle
contribution

° boutons

axes

o

o

o

o

o

o

o

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1)

Utilisateur

. Bres robotics oot Etat du bras robotisé

Tableau de bord

Profil

Trajectoire Enregistrer les données

Etat dubras robotisé

0s

Tout

sélectionner

Périphérique connecté

Aucun controlleur connecté

<>

Températures

Actionneur 1

Actionneur 2

Actionneur 3

Actionneur 4

Actionneur 5

Actionneur &

Doigt 1

Doigt 2

Doigt3

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

0.00°C

Courant détaillé
Actionneur 1
Actionneur 2
Actionneur 3
Actionneur 4
Actionneur 5
Actionneur 6

Doigt1

Doigt2

Doigt 3

Création un rapport [ERCTESGER
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Configuration de l'application

Cette page décrit les configurations globales a appliquer lors de la session de l'application.
Cela inclut la configuration en ligne/hors ligne, la langue de l'application et l'acces
Professionnel ou Utilisateur.

Les configurations globales applicables lors de la session de I'application sont au nombre de trois. Leurs
parametres sont modifiables dans n'importe quelle page de I'application : configuration en ligne/hors ligne,
langue, acces Professionnel/Utilisateur.

Configuration en ligne et hors ligne

Cette page décrit les différences entre les modes en ligne et hors ligne.

Loutil de configuration peut fonctionner en mode En ligne ou Hors ligne. Une petite icone de crayon et le
mot Hors ligne sur I'indication Bras robotisé détecté vous indiquent que vous étes en mode Hors ligne.

aagesecs Informations de l'utilisateur

Indication ’ .
Mode hors ligne (hors ligne)

Infos de |'utilisateur
Utilisateur
12345

Org. Not Set

Geérer le profil sur 2. 2.
e oo, & & Voulez-vous rejeter les modifications? Rejeter

Le bras peut étre connecté a l'ordinateur, méme s'il est en mode Hors ligne. En mode Hors ligne, les
informations sont sauvegardées sur l'ordinateur et pas dans le bras robotisé. Le mode En ligne sauvegarde
les données directement sur le bras et ne crée aucun fichier sur l'ordinateur. En mode Hors ligne, certaines
options de configuration ne sont pas disponibles.

En mode Hors ligne, il est impossible de valider les modifications en attente sur le bras robotisé.

En revanche, en mode Hors ligne, vous pouvez importer un profil dans I'application a partir de l'ordinateur,
le modifier, puis le sauvegarder sur I'ordinateur. C’est ce qui se passe en cas de support a distance.

Par exemple :

1. Lutilisateur exporte le profil a partir du bras.

Lutilisateur envoie par e-mail le fichier de configuration XML a un utilisateur de niveau Professionnel
chargé du support a distance.

Le professionnel télécharge ce fichier de configuration, puis importe le profil en mode Hors ligne.
Le professionnel modifie le fichier de configuration.

Le professionnel exporte le profil modifié.

Le professionnel envoie le profil modifié a I'utilisateur, sous la forme d’une piéce jointe.

En mode En ligne, I'utilisateur importe le profil modifié, ce qui le sauvegarde sur le bras robotisé.

N

No ko
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Changer la connectivité du robot
Cette page décrit le processus de changement de la connectivité du bras robotisé.

Procédure

1. Cliquez sur l'icone Bras robotisé détecté ou sélectionnez Changer la connectivité du robot dans le menu
supérieur gauche.

K Kinova Configurateur de bras robotique d assistance ( Version 13.1)

= Utilisateur O i+ @ -

Informations de l'utilisateur

. Infos de I'utilisateur
Prénom et nom
Utilisateur
Identifiant

12345

A propos

Changer la connectivité du robot

Quitte

Distributeur / Organisation

Org Not Set
Etat du bras robotisé
Geérer le profil sur i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
" 3 @ .
votre ordinateur (EA 3] modifications? Envoyer Rejeter

2. Un message d’avertissement vous indique que les modifications apportées vont étre perdues. Cliquez sur
Oui pour continuer.

K Kinova Configurateur de bras robotique d assistance ( Version 13.1)

Changer la connectivité du robot

La connectivité du bras robotisé va étre modifiée. Les
modifications ne seront pas sauvegardées.

Résultats

La connectivité du bras robotisé est modifiée.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

(hors ligne)

, sras robotisé détecte  |nformations de L'utilisateur

Profil

Infos de I'utilisateur
Infos utilisateur

Configuration Utilisateur

Position de veille nt
12345

Assignation Org. Not Set
Gérer le profil sur 4 s
" s [ . i ifimatione? 5
votre ordinateur & © Voulez-vous rejeter les modifications? Rejeter

Changement de langue

Cette page décrit le processus de changement de la langue dans l'application.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

La langue de l'interface et des menus de l'application est personnalisable. Pour l'instant, les
langues disponibles sont le Francais et l'Anglais, mais d'autres viendront s'ajouter a cette
liste.

Procédure

1. Cliguez sur le bouton de langue dans I'angle supérieur droit de I'écran.
2. Choisissez I'une des langues disponibles dans la liste.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X
= Utilisateur g Utilisateur ¥ @ v
@ English
. Bras robotisé détecté Conﬂgu ration generale
@ Francais

Tableau de bord
Sensibilité du contréleur
Vitesse prédéfinie Vitesse

Rapport Vitesse
—
e CLO®  ww

Atténuation des tremblements
Infos utilisateur

[
Lo Mode ¢ H:

Configuration .

Position de veille
Ocm @———

Zone de protection

Assignation _ . -~ >
Autres Orientatior main Cété dinstallation du bras robotisé
Pincement inférieur -
Etat du bras robotisé
Geérer le profil sur i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
" 2 2 .
votre ordinateur ey modifications? Rejeter

3. Une fenétre s’affiche dans la langue choisie et vous invite a redémarrer I'application pour appliquer le
nouveau parametre. Cliquez sur OK.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

You have to restart the application to apply the new

settings.

4. Fermez l'application, puis rouvrez-la.
Résultats

Les menus de l'application s’affichent dans la langue choisie.

Accés en mode Professionnel ou Utilisateur

Cette page décrit les différences entre 'acces en mode Professionnel et l'acces en mode
Utilisateur.

Loutil propose deux niveaux d’acceés :

. Utilisateur
. Professionnel

Le niveau Professionnel offre le niveau d’acces le moins restrictif pour configurer le bras. Il s’adresse aux
distributeurs et aux professionnels de santé (kinésithérapeutes, ergothérapeutes) qui aident l'utilisateur
avec le bras. A ce niveau, toutes les fonctionnalités du logiciel sont déverrouillées. Ce niveau permet
également a l'utilisateur professionnel de configurer les droits d’accés de certains utilisateurs a certaines
fonctionnalités logicielles.

Le niveau d’acces Utilisateur s'adresse a l'utilisateur final du bras. || permet d’apporter des changements
mineurs a la configuration du bras. Par défaut, le logiciel n'autorise pas l'utilisateur a modifier la
configuration. Il sert essentiellement a surveiller la configuration du robot et a mettre a jour le logiciel. Si
le professionnel a déverrouillé certaines fonctionnalités, celles-ci deviennent accessibles a l'utilisateur. Les
fonctionnalités verrouillées apparaissent grisées.

Autres Orientation de la main
options Automatique &

Exemple déverrouillé  Exemple verrouillé

Le niveau d’accés par défaut a 'ouverture de l'outil est le niveau Utilisateur.

Kl N Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

Basculement du niveau d'acces Utilisateur vers le niveau d'accés Professionnel

Cette page décrit le processus de basculement du niveau d'acces Utilisateur vers le niveau
d'acces Professionnel. Le mode Professionnel s'adresse aux utilisateurs professionnels et
offre un niveau de contréle supérieur sur la configuration apres la connexion.

Pourquoi et quand exécuter cette tache
Le mode par défaut a l'ouverture de l'outil est le mode Utilisateur.
Procédure

1. Pour basculer du mode Utilisateur vers le mode Professionnel, cliquez sur le bouton de niveau d’acces
Utilisateur/Professionnel en haut a droite de I'écran, puis cliquez sur Professionnel.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1)
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Tableau de bord Etat des boutons
Capteurs Températures  Courants Erreurs Commandes  Positions
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Ad t Actionneur & @ c @ A o Normal  100.00° 10000
Assignation
A5 '
AG ¥ Doigt1 b= A o Normal 0.00
R 3 Doigt2 < A o (o] 000
Etat du bras robotisé R BSEOET
Aucun controlleur connecté . - . 1 R

2. Vous étes invité 3 saisir un mot de passe pour accéder au mode Professionnel. Entrez le mot de passe et
cliquez sur OK.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1)

= Utilisateur € viisater +
Mot de passe

. s boiseasecs Etat du bras robotisé
| o

Tableau de bord Etat des boutons
Capteurs Températures  Courants Erreurs Commandes  Positions
. B1) (B2) (83) (B4 (B5) (6
Profil Actionneur 1 LS A o Normal 270.00° -
g7 ) (B8 (B9 (B0 (B11) (BL2
Infos utilisateur Actionneur 2 < A o Normal 150.00 * Q
813 (B14) (B15) (B16
Configuration . Actionneur 3 @ « A O o .
& Etat des axes .
Position de veille A1_1 '} 1 Actionneur 4 s A o Normal 268.00° ©
: A2 ! Actionneur s c A @ rema s .
Zone de protection 5
A3 +
) A4 + Actionneur & @ « @ A © oo 00r (oo
Assignation
AS i
A6 + Doigt1 “« A o Normal 0.00
&rinhé 5 Doigt2 E A o Normal 0.00
c e Périphérique connecté
Etat du bras robotisé s
Aucun controlleur connect i - R o Noma! 0o

Remarque : Le mot de passe vous est fourni par votre fournisseur. Si vous I'avez perdu, contactez votre
fournisseur. Les mots de passe ne sont destinés qu’aux utilisateurs professionnels et ne doivent JAMAIS
étre communiqués a l'utilisateur final.

Remarque : Pour revernir au niveau d’accés Utilisateur, sélectionnez Utilisateur dans le menu principal.
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Remarque: Pour faciliter la configuration, le mot de passe n'est demandé qu’une fois par session. Lorsque
vous étes connecté en mode Professionnel, vous pouvez basculer entre les modes pour tester votre
configuration sans avoir a saisir le mot de passe a chaque fois.

Important :

e Sivous laissez I'application ouverte sur l'ordinateur de I'utilisateur apres avoir finalisé la configuration,
I'utilisateur peut basculer en mode Professionnel sans saisir de mot de passe. Lutilisateur sera alors en
mesure de déverrouiller I'accés a tous les éléments de la configuration. Il pourrait configurer le bras
robotisé de maniére incorrecte, avec a la clé un risque de blessure physique ou de dommage matériel.

e Aprés avoir configuré le mode Utilisateur sur l'ordinateur d’un utilisateur, vous DEVEZ fermer
I'application.

Résultats

Apres, vous devrez accéder au mode Professionnel pour le reste de la session.

Déverrouillage des fonctionnalités utilisateur

Cette page décrit la procédure permettant un utilisateur en mode Professionnel de
déverrouiller les fonctionnalités du mode Utilisateur. Ainsi, un utilisateur Professionnel
peut autoriser un utilisateur a accéder a la configuration, au besoin.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Par défaut, le logiciel n'autorise pas l'utilisateur a ne modifier aucun élément de la
configuration. Par défaut, tous les éléments de la configuration sont grisés.

Certains utilisateurs peuvent demander un contrdle accru sur la configuration. Un professionnel peut
déverrouiller des éléments de la configuration pour I'utilisateur, soit en personne pendant I'installation, soit
adistance. Il incombe au professionnel de déterminer ce a quoi l'utilisateur doit avoir acces.

. Avertissement:
= e Le déverrouillage de certaines configurations peut créer des situations dangereuses ou
provoquer des appels indésirables au support, selon les utilisateurs.

. Veillez a évaluer correctement I'utilisateur et les risques potentiels avant de déverrouiller
certaines configurations.

Dés qu'un utilisateur Professionnel déverrouille un élément, ce dernier est accessible a chaque ouverture
de I'application.

Cette opération peut s'effectuer lorsque vous étes connecté a un bras robotisé ou en mode hors ligne.
Procédure

1. Basculez en mode Professionnel.

2. En mode Professionnel, les éléments de la configuration ont une petite icbne de cadenas noir en haut a
droite de la zone contenant I'élément de la configuration. Cette icone a deux états : un cadenas verrouillé
pour un élément verrouillé, et un cadenas ouvert pour un élément déverrouillé.

Verrouillé & Déverrouillé &

3. Trouvez I'élément de configuration que vous souhaitez déverrouiller pour le client.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

. ersroboiseacecs CONFiguration générale

Tableau de bord
Sensibilité du contréleur

esse prédéfinie Vitesse

Rapport Vitesse p
OO s
x10 &—m—

Atténuation des tremblements

Infos utilisateur Niveat
T &
LO &— ille du verre Hauteur du verre
Configuration Mode aille du verr
Position de veille Activer/désactiver le mode boire Diamétre du verre
Ocm @&—
Zone de protection
& ) a

Assignation
Autres Orientation de la mair

Trajectoire

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur A
votre ordinateur Q

(c}

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les .
s Envoyer Rejeter
modifications?

4. Cliquez sur I'icone de cadenas, pour la remplacer par un cadenas ouvert. Lélément devient configurable
au niveau d’accés Utilisateur.

a

Mode Taille du verre Hauteur du verre
Activer/désactiver le mode boire Diametre du verre

Mode laille du verre Hauteur du verre
Activer/désactiver le mode boire Diamétre du verre

Ocm @#——————

5. Répétezles étapes 1 a 3 pour tous les éléments de la configuration a déverrouiller.

6. Revenez au niveau d’accés Utilisateur et vérifiez que I'acceés de l'utilisateur est correctement défini. Les
éléments de configuration déverrouillés sont maintenant disponibles.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

. sres obotiss asiecs CONFigUration générale

Tableau de bord Sensibilité du contrdleur
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OOO®  sws e
x10 &——
Atténuation des tremblements
Infos utilisateur
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Configuration M(?de
pore o @
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Ocm @&—————

Zone de protection

Assignation Autres Orientation de la mait Coté dinstallation du bras robotisé
Pincement inférieur -
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur e i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
A 2 & .
votre ordinateur g o modifications? Rejeter

7. Fermez I'application pour que I'utilisateur ne conserve pas I'accés de niveau Professionnel.
Résultats

Les fonctions sont déverrouillées.

Déverrouillage du profil a distance
Cette page décrit comment un utilisateur Professionnel peut déverrouiller les
fonctionnalités a distance.

Avant de commencer

Pour ce faire, vous avez besoin du profil XML du client. L'utilisateur peut exporter son profil
sur son ordinateur et vous envoyer le fichier par e-mail.

Avertissement :

I ) Si vous ne démarrez pas a partir du profil actuel de I'utilisateur, vous risquez de modifier les
paramétres du robot de maniére inappropriée.

. Démarrez toujours avec le profil actuel de I'utilisateur.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Un utilisateur Professionnel peut déverrouiller a distance certaines fonctionnalités
destinées aux utilisateurs, sans étre connecté au robot.

Procédure

1. Démarrez le logiciel.
Passez en mode hors ligne.
Importez le profil XML de I'utilisateur.

Sélectionnez I'accés de niveau Professionnel.

Déverrouillez la fonctionnalité souhaitée.

Exportez le profil sur votre ordinateur.

Envoyez le profil XML exporté a I'utilisateur, par voie électronique.

® NV A LN

Demandez a l'utilisateur d’'importer le profil. (Lutilisateur peut étre connecté au robot ou étre en mode
hors ligne.)

Résultats

Les éléments déverrouillés sont disponibles apres le redémarrage de l'application, sauf si
un autre profil avec différents parametres est importé.
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Configuration du robot

Cette section décrit comment configurer le robot a l'aide de l'outil Configurateur robot
d'assistance.

La configuration du robot s’effectue au moyen de deux menus principaux :
° le menu supérieur gauche, qui propose plusieurs informations et contréles globaux ;
. le menu latéral, qui permet de personnaliser les paramétres de configuration.

Etat de configuration

Cette page décrit le concept d'état de configuration du bras robotisé, ainsi que la différence
entre une configuration en cours et une configuration active.

Les parametres du bras robotisé sont stockés dans un fichier de configuration XML. Lapplication permet
aux utilisateurs de créer d’autres configurations a I'aide d’'une interface utilisateur graphique (l1U).

Les changements effectués dans l'application prennent d’abord I'état en cours. Le changement de
parametres dans les champs de I'application ne modifie pas la configuration active sur le contréleur du bras.

Les changements en cours sélectionnés dans l'outil ne deviennent actifs sur le contréleur du bras que
lorsque l'utilisateur clique sur Envoyer ou Appliquer. Lenvoi ou l'application des changements crée une
configuration et I'importe dans le controleur. Cette opération ne fonctionne que si le contréleur est
connecté a l'ordinateur. Vous devez redémarrer le contrdleur (le mettre hors tension puis le remettre sous
tension) pour que la nouvelle configuration soit prise en compte.

Dcm @ 12cm . 12 cm L g

Ocm @ 2cm * 2cm —@
Pas de Changement Changements
changement en cours appliqués

au robot

Si vous rejetez les changements, I'interface de l'outil reprend son état antérieur.

Vous pouvez également sauvegarder les fichiers de configuration sur 'ordinateur qui exécute I'application.
Cela permet notamment a l'utilisateur de tester plusieurs configurations, tout en gardant la possibilité de
rétablir une configuration antérieure. Il est également possible d'importer des fichiers de configuration
sauvegardés, dans le bras robotisé depuis l'ordinateur.
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Ordinateur
Application Configurateur Bras robotisé
Cable
Configuration Configuration USB Configuration
enregistrée en cours active

Rejet des changements de configuration
Cette page décrit comment rejeter les changements de configuration.

Procédure

1. Pour rejeter les changements de configuration, deux possibilités s’offrent a vous. Cliquez sur le bouton
Rejeter en bas a droite de la page contenant la section Profil, ou accédez au menu supérieur gauche et
cliquez sur Profil > Rejeter tous les changements.

2. Dans le premier cas, les changements en attente sont tout simplement rejetés. Si vous utilisez le menu
supérieur gauche, un message vous demande de confirmer le rejet des changements de configuration en
attente. Cliquez sur Oui pour continuer.

Résultats

Les changements de configuration sont rejetés.

Ordinateur
Application Configurateur Bras robotisé
Cable
Configuration Rétablissement USB Configuration
enregistrée des valeurs active
par défaut
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Envoi des changements de configuration au contréleur du robot
Cette page décrit comment envoyer des changements de configuration au bras robotisé

pour les appliquer.
Avant de commencer

Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Vous avez ajusté les parametres du profil et vous étes prét a appliquer la nouvelle
configuration et a la tester. Pour ce faire, vous devez appliquer le changement de
configuration et l'envoyer au bras robotisé. Pour adapter correctement un bras robotisé
a un utilisateur, plusieurs cycles de définition, d'application et de test de configuration
peuvent étre nécessaires.

Procédure

1. Pour valider des changements de configuration en attente, deux possibilités s'offrent a vous. Cliquez sur
le bouton Envoyer en bas a droite de la page contenant la section Profil, ou accédez au menu supérieur
gauche et cliquez sur Profil > Appliquer tous les changements.

2. Dans le premier cas, les changements en attente sont simplement envoyés et appliqués. Si vous passez
par le menu supérieur gauche, un message vous indique que vous devez redémarrer le bras pour que les
changements prennent effet, et vous invite a confirmer 'opération. Cliquez sur Oui pour continuer.

Résultats

La nouvelle configuration qui était en attente dans l'application est appliquée au bras.

Ordinateur

Application Configurateur Bras robotisé

Cable

Configuration Configuration UsB Configuration
enregistrée en cours active

Que faire ensuite

Redémarrez le controleur du bras robotisé pour valider la nouvelle configuration.
Importer un profil a partir de Uordinateur

Cette page décrit comment importer un profil a partir de l'ordinateur.
Avant de commencer

Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension. Vous devez avoir un
profil XML sauvegardé sur l'ordinateur qui exécute l'outil.
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Pourquoi et quand exécuter cette tache

Procédure pour importer et appliquer un fichier de configuration sauvegardé sur
l'ordinateur qui exécute l'application. Par exemple, pour rétablir une configuration connue
apres en avoir essayé une autre qui, finalement, ne convient pas. Un utilisateur peut aussi
importer un profil envoyé par un distributeur qui a déverrouillé les fonctionnalités de
Lutilisateur.

Procédure

1. Pourimporter une configuration, deux possibilités s'offrent a vous. Cliquez sur le bouton Importer le profil
en bas a gauche de la page contenant la section Profil, ou accédez au menu supérieur gauche et cliquez
sur Profil > Importer le profil .

2. Un message vous informe que vous devez redémarrer pour confirmer l'opération et appliquer les
changements. Cliquez sur Oui pour continuer.

3. Une fenétre d'explorateur de fichiers s’affiche et vous permet de rechercher le fichier XML de
configuration. Trouvez le fichier de configuration et sélectionnez-le.

Résultats

La configuration est importée dans le bras robotisé depuis l'ordinateur.

Ordinateur
Application Configurateur Bras robotisé
Cable
Configuration Configuration usB Configuration
enregistrée en cours active

Que faire ensuite

Redémarrez le contrdleur du bras robotisé pour valider la configuration.

Exporter le profil sur l'ordinateur
Cette page décrit comment exporter le profil du bras robotisé vers l'ordinateur.

Avant de commencer
Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension.

Remarque : Lorsque vous exportez le profil, le mode de contréle actif est sauvegardé (et pas le mode
de contrdle par défaut). Si l'utilisateur n'est pas en mode par défaut lors de I'exportation, le profil ne se
comportera pas conformément aux attentes de l'utilisateur lors de la prochaine réimportation du profil.
Pour capturer votre profil par défaut dans I'exportation, remplacez le mode actif par le mode par défaut
avant d’exporter le profil.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Vous pouvez également sauvegarder le profil actif du bras robotisé sur l'ordinateur qui
exécute l'application. Cette opération est recommandée si vous avez une configuration
qui fonctionne bien, mais que vous souhaitez en expérimenter une autre. Vous pouvez
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sauvegarder l'ancienne configuration, la modifier, la tester et, dans l'éventualité ou elle ne
vous donne pas satisfaction, restaurer l'ancienne configuration.

Procédure

1. Pour exporter une configuration, deux possibilités s'offrent a vous. Cliquez sur le bouton Exporter le profil
en bas a gauche de la page contenant la section Profil, ou accédez au menu supérieur gauche et cliquez
sur Profil > Exporter le profil.

2. Une fenétre d’explorateur de fichiers s’affiche et vous permet de sélectionner le dossier dans lequel
sauvegarder la configuration. Sélectionnez un dossier et cliquez sur Sauvegarder pour exporter le fichier
de configuration du bras robotisé et le sauvegarder sur l'ordinateur.

Résultats

Le fichier de configuration est sauvegardé sur l'ordinateur.

Ordinateur

Application Configurateur Bras robotisé

Céble

Configuration Configuration USB Configuration
enregistrée en cours active

Importer un profil a partir de Jacosoft

Cette page décrit comment importer un profil Jacosoft a convertir et a appliquer au bras
robotisé. Cette opération permet de réutiliser la plupart des profils Jacosoft.

Avant de commencer

Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension. Un fichier de
configuration Jacosoft doit se trouver sur l'ordinateur.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Les utilisateurs qui ont déja utilisé Jacosoft pour configurer leurs bras robotisés Kinova
(JACO/JACO2/MICO/MICO2) peuvent avoir sauvegardé d'anciens profils Jacosoft sur leur
ordinateur. Si la nouvelle application n'utilise pas exactement le méme format que Jacosoft
pour stocker des configurations, le travail de définition de configurations pour le bras n'est
pas perdu. La nouvelle application peut lire un profil Jacosoft, le convertir et l'appliquer au
bras robotisé.

Procédure

1. Accédez au menu supérieur gauche et sélectionnez Profil > Importer un profil a partir de Jacosoft.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d‘assistance (Version 13.1)

Utilisateur O vsisatenr ~

utilisateur

Infos de I'utilisateur

Importer un profil depuis Jacosoft
Prénom et nom
Utilisateur

Identifiant
12345

Distributeur / Organisation

Org. Not Set

Etat du

Gérer le profil sur m
votre ordinateur =

&

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les .
N ) €9 e Envoyer Rejeter
modifications?

2. Une notification vous informe qu’apreés avoir importé votre profil, vous devrez redémarrer le bras. Elle
vous demande également de confirmer l'opération. Cliquez sur Oui pour continuer.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1) - X

Un redémarrage sera nécessaire x

Aprés avoir importé votre profil, les informations importées
seront sauvegardées dans votre bras robotisé.

Un redémarrage sera nécessaire pour que toutes les
meodifications prennent effet.

Voulez-vous continuer?

3. Unefenétre d’explorateur de fichiers s’affiche et vous permet de rechercher le dossier contenant le profil
Jacosoft. Trouvez le dossier contenant le profil Jacosoft et sélectionnez-le.

Résultats

Le fichier de configuration est ensuite importé depuis l'ordinateur, converti du format
Jacosoft en profil XML, puis envoyé au bras robotisé. Ce profil sera activé au prochain
redémarrage du bras.

Remarque : Lorsque vous étes en mode En ligne, le profil importé est appliqué directement au robot.
Si vous ne souhaitez pas appliquer le profil converti au bras robotisé, mais simplement le convertir et
I'enregistrer sur votre ordinateur, vérifiez que vous étes en mode Hors ligne avant d’importer le profil.
Ensuite, exportez le profil pour I'enregistrer sur I'ordinateur.

Remarque : Lorsque vous importez un profil Jacosoft, le filtre de spasmes et la conversion des cadres
de référence ne sont pas gérés automatiquement. Vous devez configurer ces valeurs manuellement apreés
I'importation du profil Jacosoft.
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Remarque: Lors de I'importation d’'un profil Jacosoft, les valeurs numériques ne sont pas importées au bon
format si le PC utilise le format Francais. Le séparateur décimal est une virgule et non un point. Pour plus
d’informations sur cette question, consultez les notes de publication.

Que faire ensuite

Redémarrez le controleur du bras robotisé pour valider la nouvelle configuration.
Rétablir les parametres par défaut

Cette page décrit comment rétablir les parameétres par défaut du bras robotisé.
Avant de commencer

Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Cette procédure rétablit les parametres par défaut dans la configuration du bras robotisé.
Procédure

1. Accédez au menu supérieur gauche et sélectionnez Profil > Rétablir les paramétres par défaut.

E Utilisateur g Utilisateur ¥

Profil »  Appliquer tous les changements
Options avancées > Rejetertous les changements Utl I.|Sateu r
Ressources technigues Rétablir les parameétres par défaut

A propos Exporter le profil

Changer la connectivité du robot Importer le profil

Infos de I'utilisateur

Quitter Importer un profil depuis Jacosoft
Configuration Utilisateur
Position de veille dentifiant
12345
Zone de protection

Assignation Org. Not Set

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur
votre ordinateur

3
B

= Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les .
e Envoyer Rejeter
S modifications?

2. Unmessage vous demande de confirmer le rétablissement des parameétres par défaut dans le bras. Cliquez
sur Oui pour continuer.
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Rétablir les paramétres par défaut

(] Etes-vous certain de vouloir rétablir les paramétres par

* défaut du bras robotisé?

3. Un message s'affiche et vous rappelle que vous devez redémarrer le bras pour valider le changement.

Redémarrage nécessaire

Redémarrez le bras robotisé pour appliquer les

e  modifications.

Résultats
Les parametres par défaut sont rétablis au prochain redémarrage du bras robotisé.
Que faire ensuite

Redémarrez le contréleur du bras robotisé pour valider la nouvelle configuration.

Mise a jour du logiciel du bras robotisé

Cette page décrit comment mettre a jour le logiciel du bras robotisé sur l'écran Tableau de
bord.

Avant de commencer

. Lordinateur doit étre connecté au bras robotisé a l'aide du cable USB.
. La nouvelle version du logiciel doit étre téléchargée sur l'ordinateur.
. Vous aurez besoin du fichier .hex correct.
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~ ATTENTION:
fa' e Risque de perte de données
. Avant de mettre a jour le logiciel du bras robotiség, il est recommandé de créer une copie de
sauvegarde du profil a I'aide de la fonction Exporter.
~ Avertissement :
fe e Risque de fichier incorrect
. Vérifiez que vous avez le fichier correct transmis par votre fournisseur pour mettre ajour votre
bras robotisé. Lutilisation d’un fichier incorrect ou d’'une mauvaise version peut endommager
votre robot ou créer des comportements imprévus.
~ ATTENTION:
fa' e Risque de corruption du logiciel
. Ne mettez pas le bras robotisé hors tension pendant la mise a jour du logiciel.

Procédure

1. Naviguez jusqu’au Tableau de bord a l'aide du menu a gauche.

2. Dans lasection Logiciel du bras robotisé, cliquez sur le bouton «... » pour afficher la fenétre de navigateur
de fichiers.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance (Version 1.3.1) - x

= Utilisateur O viisster v

. sras omoisc s Tableau de bord

Tableau de bord Versions des composantes

Actionneur 1: 000  Actionneur 4:0.00 Doigt 1: 000 Interface CAN (int.): 1.0.7
Profil

Actionneur 2:000  Actionneur 5:0.00 Doigt 2: 000 Interface CAN (ext.): 0.00

Etatdu bras robotisé

Infos utilisateur Actionneur 3:000  Actionneur :000  Doigt 3: 000

Configuration Tension

Logiciel du bras robotisé

Puissance Version 6256 B

Position de veille

Zone de protection

Assignation

Courant

Numéro de série et modéle

Etat du bras robotisé

Serial Not Set Spherical 7DOF Serv

3. Recherchez la nouvelle version du logiciel et cliquez dessus pour la sélectionner.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance (Version 13.1)

K Choisir un fichier X g
Utilisateur ¥
« _ >

This PC > Desktop > firmware v @ | search firmware »

Organize v New folder E- O @
@ Onedrive  # ~  Name - Date modified Type Size

Documents #

[ Pictures

14-DITA cor

English Maps #

- Google Drive # Doigt 1:0.00 Interface CAN (int.): 1.0.7

2 - Guides utilisa

Doigt 2.000 Interface CAN (ext.): 0.00
= DRAFTS

[ ] Fs 0CPP 0002 6.2.5 jaco_6dlof v2hex 1/15/2019 1039 AM  HEX File 2832K8

2/ Graphics Doigt 3:0.00
2 PDFKinovaFR

. OneDrive

I This PC.
) 3D Objects
B Deskiop Mise a jour delaversion
= v

File name: | Fs 0CPP 0002_6.2.5 jaco_6dof_ vz hex v‘ | HEXCfile (“hed URE n

0A Courant
Numeéro de série et modele

esérie Configurationdu bras robotisé

Serial Not Set Spherical 7DOF Serv

4. Le fichier de la nouvelle version du logiciel s’affiche dans I'écran Tableau de bord pour indiquer qu’elle est
en attente d’envoi au bras. Cliquez sur le bouton Envoyer. Une fenétre de configuration s’affiche.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1)

Confirmez la mise a jour

Voulez-vous poursuivre avec la mise 4 jour de votre bras
. robotisé?

5. Cliquez sur Oui pour poursuivre la mise a jour du logiciel. Un indicateur d’avancement s’affiche pendant la
mise a jour. Une fois celle-ci terminée, une fenétre de confirmation vous invite a redémarrer le contréleur
du bras.
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K Kinova Configurateur de bras robotique dassistance ( Version 13.1) - X

Veuillez patienter

(o]e)]

o 6% 8
0

K Kinova Configurateur de bras robtique d'assistance ( Version 1.3.1) - x

Un redémarrage est nécessaire

La mise 3 jour est complétée.

Redémarrez le bras robotisé.

Résultats
Le nouveau logiciel est installé sur le bras robotisé.
Que faire ensuite

Redémarrez le bras pour finaliser la mise a jour et activer le nouveau logiciel.

Informations de Uutilisateur

Décrit la page permettant de saisir les informations de l'utilisateur : nom, identifiant,
distributeur/organisation.

La page Informations de I'utilisateur affiche les informations de base de I'utilisateur :

. Prénom et nom
. Identifiant unique
. Distributeur / Organisation

Par défaut, ces informations ne sont modifiables qu’en mode Professionnel, mais un utilisateur
Professionnel peut déverrouiller ces paramétres pour les utilisateurs.
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= Utilisateur O vicer - @~

. easroneies s INFOrmations de L'utilisateur

Tableau de bord

Profil

Infos de I'utilisateur
Infos utilisateur

Configuration Utilisateur

Paosition de veille d ant
12345

Zone de protection
Assignation Org. Not Set
Etat du bras robotisé
Geérer le profil sur i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
- 2 > .
votre ordinateur = =) modifications? Rejeter

Configuration générale

Décrit les fonctionnalités de la page Configuration générale du menu Profil.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance (Version 1.3.1) - X

= Utilisateur O viicien ~

. Bras robotiss csecs. CONFiguration générale

Tableau de bord
Sensibilité du contréleur
Vitesse prédéfinie Vitesse

Rapport Vitesse
OOOE® s
x10 &———
Atténuation des tremblements
Infos utilisateur
LO &——— " .
Configuration Mode .

Position de veille
Ocm @

Zone de protection

Assignation o i i i
Autres Orientatior main Coté diinstallation du bras robotisé
Pincement inférieur -
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur B Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
4 Y & "
votre ordinateur Ep modifications? Rajeter

La page Configuration générale permet de configurer différents paramétres de base.

La zone Sensibilité du controéleur est utilisé pour définir la réactivité du mouvement du bras par rapport
aux entrées de controéle. Elle correspond a un rapport de 1,0 4 5,0 par incréments de 0,5. Plus la sensibilité
est élevée, plus le bras sera réactif a une entrée de controle, et plus I'entrée requise pour produire un effet
sera petite.

La zone Atténuation des tremblements permet au logiciel de lisser les tremblements de la main
de l'utilisateur lors de la transformation des entrées de contréle en mouvements. Latténuation des
tremblements propose quatre niveaux: L1 a L4.

La zone Vitesse permet de définir la vitesse maximale du mouvement du bras. Lutilisateur peut choisir I'un
des quatre réglages prédéfinis (5, 10, 15 ou 20 cm/s) ou utiliser la glissiére pour sélectionner un nombre
entier entre 4 et 20 cm/s.
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La zone Mode boire permet a I'utilisateur d’adapter les paramétres de ce mode a la taille du verre utilisé. La
configuration de cette taille sert a éviter ou minimiser les projections en cas d’utilisation du bras pour boire
au verre. Lutilisateur peut choisir I'un des trois réglages prédéfinis (petit, moyen ou grand) ou sélectionner
la hauteur et le diamétre du verre, a l'aide des glissiéres.

La zone Autres options permet de configurer trois paramétres.

1. Lorientation de la main peut étre fixe (pointer dans une direction fixe, quelle que soit l'orientation du

bras)ou Automatique (pointer dans la méme direction que le bras).

2. Vous pouvez également sélectionner le c6té d’installation du bras robotisé. Le c6té d'installation par
défaut est le coté droit, mais si vous choisissez « Gauche », le c6té d’installation bascule du c6té gauche.

3. Enfin, vous pouvez activer ou désactiver le mode de pincement. Cette commande permet d’inverser le
pincement des doigts pour faciliter la saisie d'objets. Du c6té gauche, la pince est en mode « Pincement

supérieur » Du c6té droit, elle est en mode « Pincement inférieur ».

Remarque : Pour valider le changement du c6té d’installation du bras, vous devez redémarrer le bras.

Remarque : La modification du c6té d’installation du bras requiert des ajustements mécaniques aux doigts
de la main pour que le pincement des doigts reproduise une « image miroir » de la configuration du c6té

opposé.

Position de veille

Cette section décrit la page Position de veille. Cette page permet a un utilisateur de niveau
Professionnel de définir la position de veille du bras.

La page Position de veille vous permet de définir la position de veille du bras. Cette position est celle que
le bras adopte lorsqu’il n'est pas utilisé. Dans celle-ci, le bras est passif et les fonctionnalités de la manette

sont désactivées.

La page Position de veille propose deux modes pour définir la position de veille :

. Simple
. Avancé

Pour basculer entre les modes Simple et Avancé, utilisez le menu déroulant en haut a droite de la page.

K Kinova Configurateur de bras robotique d‘assistance (Version 13.1)

= Utilisateur

Tableau de bord

Profil

Infos utilisateur

Configuration

Position de veille

Zone de protection

Assignation

Etat du bras robotisé

Informations

La position de veille référe a
la position du bras lorsqu'il

n'est pas utilisé. Dans la
position de veille, le bras
robotisé est en mode passif et

ne répond pas aux

commandes du contraleur.

Gérer le profil sur
votre ordinateur

. bras ovotiss e POSItiON de veille (simple)

50
4“50.
& 20

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
modifications?

Simple
Simple

Avancé

Angle
60°

Rejeter

Position de veille (simple)
Cette page décrit le mode Simple du parametre Position de veille.

En mode Simple, vous pouvez modifier la position de veille en ajustant I'angle de repli (entre -5° et +89°).

Pour définir I'angle, deux possibilités s’offrent a vous :

KiNOva
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KiNOva

. Saisir 'angle (en degrés) dans I'espace prévu a cet effet, a l'aide du clavier.
. Cliquez sur le marqueur blanc et le faire glisser vers I'angle souhaité.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1) - X

Simple o]
Simple
Tableau de bord .
) Avancé
Profil ' one
60~
Infos utilisateur P
Informations 0 -
Configuration La position de veille référe 3 30
| position du bras lorsqu'l /s , Angle
. » n'est pas utilisé. Dans la 20 B 60 o
Position de veille position de veille, le bras o
robotisé est en mode passif et |0 -
_ ) . ne répond pas aux By ., =
Zone de protection commandes du contréleur. ':‘ g 0
Assignation I
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur 2 Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
: =] [ .
votre ordinateur g = modifications? Rejeter

Position de veille (avancé)
Cette page décrit l'objet de la page Position de veille (avancé).

Une position de veille avancée permet a un utilisateur professionnel d’avoir davantage de controle sur la
position de veille. La position de veille avancée n'est disponible qu’en mode Professionnel. Pour définir une
position de veille avancée, vous devez définir une trajectoire avec plusieurs points pour amener le bras de
la position de veille souhaitée a une position ou le bras est prét a étre utilisé.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

= Utilisateur

anq . P ) . &
. srsrnoisc acece. . POSItion de veille (@avancé) Avance  ©
Tableau de bord _e & é
- l::> N,  Ajouteruneposition  Déverouiller Le bras
Profil
Infos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulaire
Position A o) fom ouleur
ot v ndex 0 Joint 1 (deg) 00
Configuration Joint 1 (deg) T
Jaint 2 (deg) 00
it i Joint 2 (deg 1500
Position de veille AR Obtenir La position actuelle Dupliquer Le point Joint 3 (deg) 00
Joint 3 (deg) 270 Position de veille par défaut Effacer le point
Zone de protection position de départ par défaut Joint 4 (deg) 00
Joint 4 (deg) 2680
U SR ai S 00
Joint 5 (deg) 50
Jaint 6 (deg) 00
Trajectoire Joint 6 (deg) 0
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur B ) Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les = Reiet
votre ordinateur = = modifications? nvoyer ejeter

Vous pouvez également modifier une trajectoire avancée, en lui ajoutant une position de veille secondaire
intermédiaire. Ce qui pourrait étre utile a I'école, pour obtenir une position non génante, mais pas
totalement repliée.

Le processus pour définir une position de veille avancée est similaire a celui utilisé pour définir une
trajectoire. Pour définir une position de veille avancée, cliquez sur le menu déroulant en haut a droit de la
page et sélectionnez Avancé.

Pour définir une position de veille avancée, vous devez soit déverrouiller le bras, soit activer le mode
Angulaire sur le bras.
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Déverrouillage du bras

Cette page décrit l'objet et le concept de déverrouillage du bras robotisé. Le déverrouillage
du bras vous permet de manipuler manuellement les articulations du bras. Cette opération
est utile pour définir une position de veille avancée.

En général, lorsque le bras est sous tension, les actionneurs sur les articulations du bras ne pivotent que
sous les entrées de controle. En I'absence d’entrées de controle actives, un couple de contréle est appliqué
aux articulations pour résister au mouvement et empécher la position du bras de glisser sous l'influence
de forces externes, comme la gravité. En revanche, cela signifie que le bras n’est pas facilement déplacable
manuellement.

Pour définir une position de veille avancée, la méthode la plus simple pour définir la trajectoire consiste a
manipuler la position du bras manuellement. Pour ce faire, il est nécessaire de déverrouiller le bras.

Pour déverrouiller le bras, cliquez sur le bouton Déverrouiller le bas en haut a droite de la page Position de
veille (avancée). Une fenétre de confirmation s’affiche, indiquant qu'un redémarrage sera nécessaire et que
certaines alertes seront désactivées jusqu’au redémarrage du logiciel. Cliquez sur « Oui » pour continuer.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1) - X

Attention

Voulez-vous déverrouiller le bras robotisé?

Un redémarrage du bras robotisé sera nécessaire pour
récupérer.

Attention, certaines alertes seront désactivées jusqu'a ce
que le logiciel soit relancer.

Ilest alors possible de déplacer les articulations du bras manuellement. Pour déplacer le bras manuellement,
vous devez faire pivoter les articulations une par une, en commencant par celle de I'épaule et en abaissant
le bras.

Remarque : |l faut quand méme une certaine force pour faire pivoter les articulations en raison de la
résistance mécanique interne de I'actionneur.

Remarque : Linfluence de la gravité sur le bras tend a I'abaisser lentement. Si vous souhaitez déplacer le
bras déverrouillé pour définir des positions dans une trajectoire, vous devez tenir le bras pour le garder en
place tout en utilisant I'outil pour ajouter la position a la trajectoire. Lautre solution consiste 3 demander a
quelgu’un d’autre de tenir le bras tout en ajoutant le point a I'aide de l'outil.

Remarque : En déplacant manuellement le bras déverrouillé, il est possible de le mettre dans une position
qui soit une singularité ou qui ne soit pas facilement accessible a partir de la position précédente. En
configurant la trajectoire de veille avancée, veillez a limiter chaque mouvement a des changements réalistes
de la position. Sinon, le logiciel du bras risque la confusion et la trajectoire obtenue sera différente de celle
prévue.

Mode angulaire
Cette page décrit le mode de contrdle angulaire par rapport au mode de contréle cartésien.

Pour définir les positions d'une trajectoire a l'aide du joystick pour fauteuil roulant électrique, il est
nécessaire de passer du mode cartésien au mode angulaire.

Il existe deux modes de contréle du bras robotique:
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. mode cartésien
. mode angulaire

Le mode cartésien est le mode de contréle normal. En mode cartésien, |'utilisateur utilise un dispositif de
controle pour essayer de déplacer la main du bras robotique en ligne droite dans la direction de I'un des
axes cartésiens, que ce soit dans le sens positif ou négatif. Le contréleur de bras traduit la vitesse linéaire
souhaitée en mouvements angulaires des différents actionneurs du bras.

En mode de position angulaire, les actionneurs sont directement contrélés dans leur mode de rotation.
C'est-a-dire que le controleur est utilisé pour faire tourner les différents actionneurs individuels dans un
sens ou dans l'autre.

Les utilisateurs ne peuvent pas configurer eux-mémes les mappages de contréle pour le mode angulaire,
mais il existe un mappage par défaut entre les contréles de mode angulaire et les contréles de mode
cartésien.

Tableau 1 : Correspondance entre les contrdles angulaires et cartésiens

Controle angulaire (la direction est en relation Controéle cartésien
avec le coté sortie de I'actionneur)

Actionneur 1 - sens horaire gauche
Actionneur 1 - sens antihoraire droit

Actionneur 2 - sens horaire vers l'avant
Actionneur 2 - sens antihoraire enarriere
Actionneur 3 - sens horaire en haut
Actionneur 3 - sens antihoraire vers le bas

Actionneur 4 - sens horaire

rotation latérale +

Actionneur 4 - sens antihoraire

rotation latérale -

Actionneur 5 - sens horaire

rotation verticale +

Actionneur 5 - sens antihoraire

rotation verticale -

Actionneur 6 - sens horaire

rotation du poignet +

Actionneur 6 - sens antihoraire rotation du poignet -

Passage du contréle cartésien au contrdle angulaire
Cette page décrit comment passer du contréle cartésien au contréle angulaire.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Procédure

1. Pour régler les contréles en mode angulaire, accédez au menu déroulant Angulaire/Cartésien dans le
tableau Position actuelle, et sélectionnez Angulaire.
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K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - x
= Utilisateur O Froessionnel ¥
1+i i = n ~ &
. sresronotes asecs POSItion de veille (avancé) e
< a
e &
. N,  Ajouteruneposition  Déverouilier le bras
Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulake
Position o & Nom o~
Joint 1(d 00
Index 0 S
Joint 1 (deg) Angulaire
Gestion de a position Joint 2 (deg) oo
Joint2(deg) | Coriesien ) )
Obtenir La position actuelle Dupliquer le point T 00
Joint 3 (deg) 270 Position deveille par défaut Effacer Le point
Position de départ par défaut Joint 4 (deg) a0
Joint 4 (deg) 2680
Atteindre La position Annuler Joint 5 (deg) oo
Joint 5 (deg) 50
Joint & (deg) 00
Trajectoire Joint 6 (deg) 1000
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur 1. o= Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
— - s .. I
votre ordinateur Q Q modifications? Envoyer Rejeter

2. Un message de confirmation ou d’avertissement s'affiche. Cliquez sur Oui pour continuer.

K Kineva Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1] - x

Attention

Voulez-vous passer en controle angulaire?

™ Attention! La zone de protection est désactivée en contréle
angulaire et la vitesse peut varier.

Résultats

Le mode de contrdle Angulaire est maintenant activé.

Définition de la position de veille avancée
Cette page décrit la procédure permettant de définir une position de veille avancée.

Avant de commencer

Le bras doit étre connecté par USB a l'ordinateur qui exécute l'application, et l'application
doit étre démarrée.

Avant de commencer, déverrouillez le bras robotisé si vous souhaitez définir les positions de la trajectoire
manuellement, ou fait passer les controles du bras en mode angulaire. Si vous créez la trajectoire avec le
bras déverrouillé, il est recommandé qu’une autre personne tienne le bras pendant que vous définissez les
positions dans I'application, ou inversement.
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Naviguez jusqu’a I'écran Profil > Position de veille et sélectionnez le mode Avancé dans la liste déroulante
située en haut de I'écran.

Remarque : Pour ce faire, vous devez étre en mode Professionnel.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Cette tache est effectuée par un utilisateur professionnel, en présence de l'utilisateur et de
son fauteuil roulant électrique.

Pour définir une position de veille, deux possibilités s'offrent a vous :
. Déverrouiller le bras
. Utiliser la manette avec le bras robotisé en mode Angulaire

Le déverrouillage du bras est probablement la méthode la plus simple pour définir la position de veille
avancée, mais les étapes ci-dessous sont valables pour les deux méthodes.

Remarque : Lorsque vous ajoutez de nouvelles positions a la trajectoire, veillez a ce que celle-ci ne soit
pas trop écartée du fauteuil roulant pour ne pas constituer un obstacle. Vérifiez que le bras ne risque pas
de heurter l'utilisateur ou le fauteuil roulant en passant de la position précédente a la position suivante.
Essayez de suivre des mouvements angulaires entre une position et la suivante pour que le bras se comporte
comme prévu pendant la trajectoire.

Procédure

1. La position Index O doit étre sélectionnée par défaut dans les onglets de position en haut de I'écran.
Déplacez le bras, soit manuellement, soit avec la manette, jusqu’a la position totalement repliée
souhaitée et maintenez-le a cet emplacement.

2. Lorsque le bras est dans cette position, cliquez sur le bouton Obtenir la position actuelle puis sur le
bouton Appliquer pour enregistrer cette position de veille.

K. Kinov Configurateur de bras robotique d assistance  Version 13.1) - X

= Utilisateur

. srasbotsc aiecs POSItion de veille (avancé) aance G 8

Tableau de bord -t &
. N,  Ajouteruneposition  Déverouiller lebras

Profil

P Position actuelle Position sélectionnée Joints Anguiaire

Position Angu... @

Joint 1 (deg) 00
Configuration ) Index 0

o
o

Joint 2 (deg)

Obtenir La position actuelle Dupliquer Le point Joint 3 (deg)

Joint 3 (deg) 270 Position deveille par défaut Effacer le point

Zone de protection Joint 4 (de
s Pasition de départ par défaut —

Position de veille Joint 2 (deg)

o
o

o
o

Joint 4 (deg) 2680

Assignation Atteindre la position Appliuer  JEURIEY LABIEE)

Joint 5 (deg) 50

o
51

o
51

Joint 6 (deg)
Trajectoire Joint 6 (deg) 0

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur
votre ordinateur

B
&

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les .
e Envoyer Rejeter
modifications?

3. Cliquez sur l'onglet de position Index 1 en haut de I'écran Position de veille (avancé) pour définir le
deuxiéme point.

4. Déplacezle bras vers la deuxieme position souhaitée et maintenez-le a cet emplacement.

5. Lorsque le bras est dans cette position, cliquez sur le bouton Obtenir la position actuelle puis sur le
bouton Appliquer pour enregistrer le deuxiéme point.

6. Pour le pointsuivant, déplacez le bras vers la position suivante souhaitée sur la trajectoire, et maintenez-
le a cet emplacement.

7. Lorsque le bras est dans la position souhaitée, cliquez sur le bouton Ajouter une position pour ajouter
cette position a la suite dans la trajectoire.
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= Utilisateur

g - « ) ~&
. sres obotisé seecs. POSItioN de veille (avancé) Avance O
Tableau de bord _e & &
=5 < Overoviter labras
Profil
\nfos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Anguaire
Position Angu... C B a
Index 0 Joint 1 (deg) 00
Configuration Joint 1 (deg) 2700 naex
Joint 2 (deg) 00
- ; Joint 2 (deg]
Position de veille Y Obtenir La position actuelle Dupliquer Le point Joint 3 (deg) 00
sl 270 Pasition deveille par défaut Effacer Le point
Zone de protection ~ ~ Joint 4 (deg) 00
Position de départ par défaut
Joint 4 (deg) 2680
JY— Atteindre a position Annuler LABIEE) a0
Joint 5 (deg) 50
Joint 6 (deg) 00
Trajectoire Joint 6 (deg)
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur M i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
- I - .
votre ordinateur Q Q modifications? Envoyer Rejeter

Lorsque vous ajoutez une nouvelle position avec le bouton Ajouter une position, il est inutile d’obtenir la
position actuelle ou de cliquer sur le bouton Appliquer. Lorsque vous cliquez sur Ajouter une position,
le logiciel enregistre la position actuelle et la définit comme telle.

8. Répétez les étapes 6 et 7 jusqu’a obtenir I'avant-derniére position. La derniére position doit étre la
position de départ par défaut.

9. Cliguez sur le bouton Ajouter une position. Cliquez sur le bouton Position de départ par défaut pour
définir la position de départ comme position finale, puis cliquez sur le bouton Appliquer pour définir la
position dans la trajectoire.

10. Cliquezsur le bouton Envoyer pour envoyer la nouvelle trajectoire de position de veille avancée au bras.

K

= Utilisateur

. . - r
. A
. ssanoscacecs POSItioN de veille (avancé) mance S
Tableau de bord _ < é
e W,  Ajouteruneposition  Déverouiller le bras
Profil
\nfos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulaire
Position Angu. C - A
Index 5 Joint 1 (deg)
Configuration Joint 1(deg) 2700 ndex
Joint 2 (deg)
Position de veille Jane2 "\dEG} Obtenir La position actuelle Dupliquer le point.
P pliquer e p Joint 3 (deg) 270
Joint 3 (deg) 270 Position de veille par défaut Effacer le point
Zone de protection . . Joint 4 (deg) 2680
Position de départ par défaut
Joint 4 (deg) 2680
Assignation Atteindre La position m Annuler Joint 5 (deg) =0
Joint 5 (deg) 50
Jaint 6 (deg) 1000
Trajectoire Joint 6 (deg)
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur 3 Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
x 2 3 €g; ) .
votre ordinateur = £ modifications? Rejeter

Résultats
La nouvelle position de veille avancée est enregistrée et envoyée au bras.
Que faire ensuite

Redémarrez le bras. Testez la trajectoire en 'exécutant a l'aide du contréleur de la manette.
Vérifiez qu'elle ne s'écarte par trop du fauteuil roulant et qu'elle n'entre pas en collision
avec l'utilisateur ou son fauteuil.
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(Facultatif) Ajout d'une position de veille secondaire

Cette page décrit la procédure permettant de définir une position de veille intermédiaire,
dans laquelle le bras est écarté, mais pas totalement replié. Cette procédure est facultative.

Avant de commencer

Il faut qu'une position de veille avancée soit définie. Le bras doit étre connecté par USB

a l'ordinateur qui exécute l'application, et le bras doit étre allumé. L'outil doit étre ouvert
sur la page Position de veille (avancé). Pour accéder a cette page, l'outil doit étre en mode
Professionnel.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Il est possible d'ajouter une position de veille secondaire entre la position de départ et la
position de veille avancée. Cela permet notamment d'écarter le bras un moment, sans le
ramener directement en position de veille.

Procédure

1. Utilisez la manette pour placer le bras dans la position a utiliser comme position de veille intermédiaire.

2. Lorsque la position vous convient, cliquez sur le bouton Ajouter une position pour ajouter une nouvelle
position a la trajectoire.

Cette nouvelle position est ajoutée a la fin de la trajectoire. Mémorisez l'orientation spatiale de la position
de veille intermédiaire. Vous pouvez également renommer l'onglet de cette position et lui attribuer une
couleur qui I'identifie comme position de veille secondaire.

Remarque : Soyez prudent car le bras robotisé peut ne pas adopter le comportement prévu lors du
passage d’une position a l'autre. Vérifiez que le bras ne heurte rien pendant son déplacement.

3. Ensuite, vous devez trouver le meilleur emplacement pour la position de veille intermédiaire dans la
position de veille avancée existante. Un par un, cliquez sur les onglets de position dans la trajectoire,
puis cliquez sur le bouton Atteindre la position et maintenez-le enfoncé pour amener le bras dans
cette position. Pour chaque position, comparez visuellement la position du bras a la position de veille
intermédiaire souhaitée. Répétez la procédure jusqu’a trouver 'emplacement idéal de la position de veille
intermédiaire entre les deux positions et obtenir une trajectoire globale qui vous convienne. Vous pouvez
utiliser le bouton Atteindre la position pour tester le déplacement depuis la position antérieure a la
position intermédiaire, puis vers la position suivante, et vérifier que tout fonctionne bien.

K

e Sfessionnel ¥
= Utilisateur 6 Foressonne
. = P ) ~d
. smsrovouseasece POSItion de veille (avancé) pvance 3
Tableau de bord Lo & é
<5 > & oo somnt e
Profil
\nfos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulairs
Position A ] No Coule
e v g Joint 1 (deg) 2700
Configuration Joint 1 (deg) Index 5
Joint 2 (deg) 1500
- . Joint 2 (d
Position de veille ol Obtenir La position actuelle Dupliquer le point Joint 3 (deg) 70
Joint 3 (deg) 270 Effacer e point
Zone de protection Joint 4 (deg) 2680
Joint 4 (deg) 2680
Jaint 5 (d 50
Assignation S E
Joint 5 (deg) 50
Joint 6 (deg) 1000
Trajectoire Joint 6 (deg) 1000
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur P i Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
- £ )
votre ordinateur = = modifications? Rejeter

4. Utilisez le sélecteur de couleurs pour assigner des couleurs aux onglets des positions situées avant et
apreés la position intermédiaire. Cliquez sur le bouton Appliquer pour assigner cette couleur a 'onglet de
la position d’avant. Cela vous facilitera la tache pour les étapes suivantes.
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ana q P ) ~&
Brs onotss aeecs . POSItioN de veille (avancé) Aancs ¢
Tableau de bord _e & &
g m LS Ajouter une position  Déverouiller le bras.
Profil
[ T— Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulaire
Position Ar < o T
e v index 2 ‘ Joint 1 (deg) 2700
Configuration Joint 1 (deg) 2700
Joint 2 (deg) 1500
o i Joint 2 (de 1500
Position de veille joint 2 (deg) Obtenir La position actuelle Dupliquer le point Joint3 (deg) 270
Joint 3 (deg) 270 Position deveille par défaut Effacer Le point
Zone de protection Position de départ par défaut Joint 4 (deg) 2680
Joint 4 (deg) 2680
e T— Atteindre a position Annuler fomtolicen) 0
Joint 5 (deg) 50
Joint & (deg) 1000
Trajectoire Joint 6 (deg) O
Etat du bras robotisé
Gerer le profil sur 1t Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les ’
i G & e Envoyer Rejeter
votre ordinateur = = modifications?

5. Accédez a la fin de la trajectoire pour trouver la position de veille intermédiaire. Cliquez sur 'onglet et
maintenez-le enfoncé pendant une demi-seconde, jusqu’a ce que des X rouges apparaissent dans I'angle
supérieur droit des onglets.

Remarque : Pour faire disparaitre les X rouges et revenir a I'affichage normal, cliquez sur I'un des onglets.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

Avancé o] &
Tableau de bord = = = = 4 = o a
ableau de bor =3 3"
- Index 2 Index 5 W, Ajouteruneposition  Déverouiller Le bras
Profil
Infos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulaire
Position angu.. O e e
- v Index 2 Joint 1 (deg) 2700
Configuration Joint 1 (deg) 2700
Joint 2 (deg) 1500
Position de veille delit e )
Obtenir la position actuelle Dupliquer le point Joint 3 (deg) 270
Joint 3 (deg) 270 Position deveille par défaut Effacer le point
Zone de protection ) ) Joint 4 (deg) 2680
Position de départ par défaut
Joint 4 (deg) 2680
Assigration Atteindre la position Annuler Joint 5 (deg) 50
Joint 5 (deg) 50
Joint 6 (deg) 1000
Trajectoire Joint 6 (deg) 0
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur T Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
- = & .
votre ordinateur = &) modifications? Rejeter

6. Faites glisser I'onglet vers la gauche pour le placer juste aprés I'onglet de la position d’avant auquel vous
avez assigné une couleur. Reldchez I'onglet pour I'insérer au bon emplacement.
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= Utilisateur

oy . - a
. srsoboiseasecs POSItiON de veille (@avancé) e @
Tabl de bord < ! = = x & < a
ableau de bort =< &
SO TRy o s Sy Sy R .
Profil
Infos utilisateur Position actuelle Position sélectionnée Joints Angulaire
Position Angu... © . o
ol v Index 2 ‘ Joint 1 (deg) 2700
Configuration Joint 1 (deg) 2700
estion de L positio Joint 2 (deg) 1500
iti a Joint 2 (d 1500
Busiiouk Sl e : Obtenir la position actuelle Dupliquer Le paint Joint 3 (deg) o
Joint 3 (deg) 270 Position deveille par défaut Effacer le point
Zone de protection Psition de départ par défaut Joint 4 (deg) =
Joint 4 (deg) 2680
Assignation Atteindre a position m Annuler Joint 5 (deg) 50
Joint 5 (deg) 50
Joint 6 (deg) 1000
Trajectoire Joint 6 (deg) 1000
Etat du bras robotisé
Gérer le profil sur . = Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
" :] ([ )
votre ordinateur = = modifications? Rejeter

7. Cliquez sur le bouton Envoyer pour mettre a jour la nouvelle position de veille avancée sur le bras.

Que faire ensuite

Vous devez redémarrer le bras pour valider la trajectoire. Veillez a tester la trajectoire pour
vous assurer qu'elle fonctionne comme prévu.

Remarque : Le logiciel n'utilise les couleurs et les noms des onglets de trajectoire que pour faciliter la
définition de latrajectoire. lls ne sont pas stockés sur le bras robotisé. Auredémarrage, les noms et couleurs
sont perdus.

Zone de protection

KiNOva

Cette page décrit le concept de zone de protection. Les zones de protection évitent les
collisions entre le bras robotisé et 'utilisateur.

La page Zone de protection vous permet de définir une zone protégée et une zone lente, pour la sécurité de
I'utilisateur. La page Zone de protection est accessible dans le menu latéral, sous les pages Profil.

La zone protégée délimite une zone proche du corps de I'utilisateur, ou le robot ne peut pas pénétrer. Elle
vise a éviter tout contact ou toute collision entre le bras robotisé et le corps de I'utilisateur.

La zone lente se situe a I'extérieur de la zone protégée et délimite une zone rectangulaire plus large. Dans
la zone lente, la vitesse est limitée a un pourcentage de la vitesse maximale. La vitesse du bras robotisé est
donc réduite lorsqu’il sapproche de la zone protégée. A distance du corps de I'utilisateur, le bras se déplace
normalement. Mais il ralentit lorsqu’il se rapproche, et s’arréte lorsqu’il est trop prés.
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E Utlllsateur g Professionnel ¥

. sresraboiss aiece - ZONE de protection

& &

Tableau de bord L.
Zone protégée Zone lente

Profil
Dimensions Epaisseur de la zone
Infos utilisateur

Configuration
Vitesse permise

Aprés avoir positionné la main du

. bras robotisé prés de la bouche cm
Zonede protection de l'utilisateur, obtenez la

position. Effacer la zone de protection

cm
Obtenir la position

Assignation

Position cartésienne actuelle

Trajectoire

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur T 2 Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
. l - I + .
votre ordinateur = = modifications? Envoyer Rejeter

Définition de la zone protégée
Cette page décrit comment définir une zone protégée autour de l'utilisateur, pour sa
sécurité.

Avant de commencer

Le bras robotisé doit étre connecté a l'ordinateur et sous tension.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

La définition d'une zone protégée est la premiere étape de la définition de zones de
protection pour la sécurité de l'utilisateur. Une zone protégée a pour but d'empécher que le
robot ne pénetre dans l'espace occupé par la téte ou le torse de l'utilisateur.

Procédure

1. Placez lamain du bras robotisé prés de la bouche de I'utilisateur.
2. Cliquez sur le bouton Obtenir la position a gauche de la page Zone de protection.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance  Version 13.1)

E Ut'hSateur g Professionnel ¥

. Bres robotise s ZONE d@ protection

Tableau de bord .
Zone protégée Zone lente

Profil
Dimensions Epaisseur de la zone
Infos utilisateur

Configuration
Vitesse permise

Pos
Aprés avoir positionné la main du
5 bras robotisé prés de la bouche cm ®
Zone de protection de l'utilisateur, obtenez la
position Effacer la zone de protection

Assignation

cm
Obtenir La position

Position cartésienne actuelle

Trajectoire

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les c Rejet
votre ordinateur modifications? nvoyer ejeter

&

3

3. Utilisez une régle ou un autre outil approprié pour prendre les mesures (par rapport a la position de la
téte) et définir les dimensions de la zone protégée :
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e Profondeur de la téte
e Hauteur delatéte
e Hauteur du corps
e Largeur du corps
4. Sile bouton de zone protégée est désactivé, faites-le glisser vers la droite pour définir les dimensions de
la zone protégée.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1)

— Ut'“Sateur g Professionnel ¥

. bras rononse s ZONE @ protection

Tableau de bord L. ‘
Zone protégée [ ] Zone lente
Profil
Dimensions Epaisseur de la zone
Infos utilisateur
35 cm
Configuration
25 am Vitesse permise
Positic
Aprés avoir positionné la main du
X bras robotisé prés de la bouche 100 cm &
Zone de protection de I'utilisateur, obtenez la
position. = Effacer la zone de protection
As 60 cm
Obtenir la position

Position cartésienne actuelle
[0.02769; -0.17; 0.299]

Trajectoire

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur I.:.I
votre ordinateur =

e}

Un redémarrage sera nécessaire aprés I'envoi des
modifcatons

5. Entrezlesdimensions dans les espaces prévus a cet effet. Veillez a entrer les mesures en centimétres (cm).
6. Cliquez sur le bouton Envoyer en bas de |la page pour appliquer la nouvelle zone protégée.

Résultats
La zone protégée est définie sur le bras.
Que faire ensuite

Vous devez redémarrer le contrdleur du bras pour valider le changement.

Définition de la zone lente
Cette page décrit comment définir une zone lente pour la sécurité de l'utilisateur.
Avant de commencer

La zone protégée doit étre définie avant la zone lente. La zone lente est définie par rapport
a la zone protégée.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

La définition de la zone lente vient apres la définition des zones de protection, pour la
sécurité de l'utilisateur. Elle délimite une zone sécurisée plus large autour du corps de
Lutilisateur.

Procédure

1. Si le bouton de zone lente est désactivé, faites-le glisser vers la droite pour définir les dimensions de la
zone lente.
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. Brasrabotcssecs - ZONE e protection

Tableau de bord L. &
Zone protégée ® Zone lente ®
Profil
Dimensions Epaisseur de la zone
Infos utilisateur
35 cm
lcnm @&
Configuration
25 m Vitesse permise
P
Aprés avoir positionné la main du
X bras robotisé prés de la bouche 100 om 26 % —p——----o
Zonede protection de I'utilisateur, obtenez la
position. Effacer la zone de protection

60 cm
Obtenir la position

Position cartésienne actuelle

[0.02769; -0.17; 0.299]

Trajectoire

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur 1 4

votre ordinateur

Un redémarrage sera nécessaire apres I'envoi des
modiaton,

(a3

2. Définissez I'épaisseur de la zone en centimétres et la vitesse permise en pourcentage de la vitesse
maximale habituelle.

3. Cliquez sur Envoyer pour appliquer les changements.
Résultats

La nouvelle zone lente est définie sur le controleur du bras.

Que faire ensuite

Vous devez redémarrer le contréleur du bras pour valider le changement.

Suppression de la zone de protection
Cette page décrit comment supprimer la zone de protection définie.
Procédure

1. Sous les paramétres de la section Zone lente dans la page Zone de protection, cliquez sur le texte bleu
« Effacer la zone de protection ».

K Kinova Configurateur de bras robotique d assistance ( Version 13.1)

= Utilisateur O Frotessionnel v

. Brasebotcsssecs - ZONE e protection

Tableau de bord L.
Zone protégée ® Zone lente ®

Profil
Dimensions Epaisseur de la zone

Infos utilisateur
35 am

len &
Configuration

25 o Vitesse permise

Aprés avoir positionné la main du
bras robotisé prés de la bouche 100 cm 26 % @——
de l'utilisateur, obtenez la

-
60 cm
Obtenir la position

Position cartésienne actuelle

Trajectoire
[0.02769; -0.17; 0.299]

Etat du bras robotisé

Gérer le profil sur 2
votre ordinateur =

&

Un redémarrage sera nécessaire apres I'envoi des - -
modifications. Envoyer m

2. Un message vous demande de confirmer I'effacement de la zone de protection. Cliquez sur Oui pour
continuer.
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Effacer la zone de protection

Voulez-vous effacer la zone de protection actuelle?

. Voulez-vous continuer?

3. Unmessage s'affiche pour confirmer I'effacement de la zone de protection. Cliquez sur OK pour continuer.

K Kinova Configurateur de bras robetique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

La zone de protection a été effacée.

La zone de protection a été effacée.

Redémarrez le bras robotisé pour appliquer les

maodifications.

Résultats
La zone de protection est effacée sur le contrdéleur du bras robotisé.
Que faire ensuite

Vous devez redémarrer le contrdleur du bras pour valider le changement.

Assignation des controles

Cette page décrit le concept de création d'une assignation de controles.

Grace au controleur, I'utilisateur peut utiliser le bras robotisé pour exécuter de nombreuses fonctions. Ces
fonctions sont les suivantes :

. Déplacement vers I'avant/I'arriére

. Déplacement vers la gauche/droite

. Déplacement vers le haut/bas

. Ouverture/fermeture de 2 doigts

. Ouverture/fermeture de 3 doigts
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. Rotation verticale du bras

. Rotation latérale du bras

. Rotation du poignet de la main
. Activation du mode boire

. Accés a la position de veille

. Accés a la position de départ

. Augmentation de la vitesse

. Réduction de la vitesse

Les fauteuils roulants électriques sont équipés de différents systémes de contréle a la complexité
variable. Pour pouvoir contrdler le bras, il est nécessaire de l'intégrer aux contréles du fauteuil roulant et
d’« assigner » les controles du fauteuil aux différentes fonctions.

Par exemple, un systéme de jeux vidéo dispose d’'un contréleur standard avec des commandes qu'il faut
assigner aux différentes fonctionnalités du jeu. Ainsi, les fléches gauche et droite permettent de se déplacer
vers lagauche et la droite ; la fleche haut, de regarder vers le haut ; la fleche bas, de s’accroupir ; le bouton A,
de sauter ; le bouton B, d’utiliser une arme. En général, le jeu est concu pour adapter les options disponibles
aux controles, et I'assignation des contrdles s'effectue de maniére biunivoque. Chaque contréle exécute
une fonction définie.

Toutefois, controler un bras robotisé a l'aide des contréles du fauteuil roulant n'est pas si simple.
Deux problémes se posent :

1. Les modes de contréle varient selon le modéle de fauteuil roulant et les options de personnalisation.
2. Engénéral, les options de controle ne sont pas en nombre suffisant pour assigner un contréle du fauteuil
roulant a une fonctionnalité du bras.

Pour résoudre ce probleme, il faut pouvoir assigner le méme contréle a plusieurs fonctionnalités, tout
en veillant a ce que chaque controle n'effectue qu’une seule fonction a la fois. Lapplication Configurateur
robot d'assistance résout ce probléme en permettant a un professionnel de définir plusieurs modes de
fonctionnement.

Les modes définissent les assignations de controle que l'utilisateur peut modifier pour exécuter différentes
fonctionnalités. Linconvénient de cette approche, c’'est que, dans chaque mode, certains contréles doivent
étre réservés au basculement entre les listes de modes. Mais I'avantage est qu’un jeu complet de controles
est potentiellement disponible, méme avec un ensemble trés restreint d'entrées de controle.

Un spécialiste de I'assistance peut définir jusqu’a deux listes de modes entre lesquelles un utilisateur peut
parcourir : la liste A et la liste B. En général, la liste B contient les modes regroupant les controles les plus
utilisés. Les modes de la liste A contiennent les controles les moins utilisés. Ainsi, l'utilisateur gagne du
temps et économise de I'énergie en évitant de basculer en permanence entre des modes rarement utilisés.

Dans chaque liste, les modes sont répertoriés par un numéro, c'est-a-dire {A1, A2,..} et {B1, B2,.}.
Lassignation des contréles dans chaque mode doit permettre de parcourir la liste actuelle et de passer a
une autre. Le bras conserve en mémoire le dernier mode utilisé ou consulté dans chaque liste. Lorsqu’un
utilisateur applique le contrdle pour parcourir I'une des listes, le mode de contréle passe au mode suivant
dans cette liste. Sil'utilisateur est alafin de la liste dans ce mode, le basculement suivant le ramene au début
de la liste.

Définition d’'un nouveau mode de contréle
Cette page décrit comment définir un nouveau mode de controle pour le bras robotisé.
Procédure

1. Accédez a la page Assignation des contréles en sélectionnant Profil > Assignation dans le menu
supérieur gauche.
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= Utilisateur

Contrdleur & configurer
, &

. Bras robotisé détecté ASS'gnat|0n C|ES COﬂtrﬁlES

Ta d Etat des boutons Mode A Mode par défaut: A1 a
Définir par défaut
Bi B2 B3 B4 BS B6 Supprimer
Mode B —
Freft Mode de compatibilité de I'
B7 B8 B9 B10 BL1 B12

1fos ur - P B .
a13) (s14) (15) (m1s Mode A1 Diagonales verrouillées @ Ajouter une fonction

Fonction Controle assigné Modes

Assignation

>
w
- = = = = =D

Traje

Et

Gérer le profil sur
votre ordinateur

(=3
B

Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les -
" : E Rejeter
modifications? S !

2. Dans la page Assignation des controéles, cliquez sur la zone intitulée Contréleur a configurer en haut a
droite, pour afficher un menu permettant de sélectionner le contréleur a configurer. Choisissez le type
de contréleur dans la liste, puis cliquez sur Appliquer.

K Kinova Configurateur de bras robotique dassistance ( Version 13.1) - X

Sélectionner le contréleur g
QO Interface de programmation
QO Interface générique

QO Interface universelle
QO Manette 3 2 axes
@ Manette 3 3 axes

3. Dans lazone située en dessous, la liste des modes vous permet d’ajouter un nouveau mode.

Kl N Dva +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

K Kinova Configurateur de bras robotique d assistance ( Version 13.1) - X

E U ||.|Sateur g Professionnel ¥

. Brs onotse asects ASSigNation des controles Maretn3 3 rms &

Tableau de bord Etat des boutons Mode A @ Mode par défaut: B a
Définir par défaut

Bl B2 B3 B4 BS B6 Supprimer
Profil Mode B @ "

Mode de compatibilité de I'g
B7 B8 B9 B10 BL1 B12

Infos utilisateur

a13) (s14) (15) (m1s Mode B1 Diagonales verrouillées @ Ajouter une fonction
. Fonction Controle assigné Modes
Configuration Etat des axes
n ctiver/désactiver les commande$ Bouton 01 - Simple clic » A1B1-B2 p m
-1 1
Paosition de veille Al + —
Mode manette (2 axes/3 axes) b ton 01- Pression de 2 secondes  A181-82 b ]
A2 +
Zone de protection A3 + Position de veille/en positon B Bouton 02 - Pression continue B A1.B1-B2 p m
A4 ' Mode boire »  Bouton 03 - Simple clic » A1B1BZ »
Assignation : Im
A5 + —
A6 N Enregistrer la position 1 b (on04-Pressionde2secondep  A1B1-82 b ]
Trajectoire -
Aller 4 Ia position 1 P Bouton 05- Pression continue b A1B1-82 b ]
€tat du bras robotisé
Gérerle profil sur ¢, .= Voulez-vous sauvegarder ou rejeter les
£ ] [ € ) -
votre ordinateur = modifications? Rejeter

4. Cliguez sur le bouton + a la fin de la liste. Un nouveau mode est ajouté. Si vous ajoutez un mode a la
mauvaise liste par erreur, vous pouvez le supprimer. Pour ce faire, cliquez simplement sur I'icéne du
mode. Les options Définir par défaut et Supprimer s’affichent. Cliquez sur le bouton Supprimer pour
supprimer le mode.

Remarque: La suppression d’'un mode entraine aussi celle des modes qui sont créés mais qui sont vides.

5. Cliguez sur le bouton Nouveau mode pour sélectionner le mode a définir. Lassignation des controles du
nouveau mode (située sous la sélection du mode) est vide, car le mode n’est pas encore défini. Si vous
souhaitez faire de ce mode le mode par défaut, cliquez sur Définir par défaut. Dans ce cas, vous devez
redémarrer le bras a la fin de cette procédure pour valider le changement.

Remarque : Dans cet exemple, la fonction Diagonales verrouillées n'est pas activée.

K Kinova Configurateur de bras robatique d'assistance ( Version 1.3.1) - x
— e
— U |l|5ateu r g Professionnel ¥
. . ~ Contrdleur & configurer &
. sras robotics cecs ASSigNation des contréles Manste 3 res >
Tableau de bord Etat des boutons Mode A @ Mode par défaut: B1 a
Bl B2 B3 B4 BS B6 Supprimer
Mode B -
Profil Mode de compatibilité de I'g
7 ) (88 ) (89 (B1o) (B11) (B12
Infos utilisateur - o R .
s13) (s14) (sts) (m1s Mode A3 | Diagonales verrouillées| € jouter une fonction
. Fonction Controle assigné Modes
Configuration Etat des axes
. -1 n 1
Paosition de veille Al +
A2 +
Zone de protection A3 "
A4 +
Assignation
& AS '
. . A6 +
Trajectoire
€tat du bras robotisé

Gérer le profil sur
votre ordinateur

B
&

:.:dn_adén}a'm.gem nécessaire apreés I'envoi des

6. Danslazone située au-dessous, cliquez sur Ajouter une fonction. Une ligne s’affiche pour ce mode dans
le tableau Assignation des contrdles.
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= Utilisateur

g Professionnel ¥

. . ~ Contrdleur & configurer &
. s robotes asecs ASSigNation des controles S 8
Ta Etat des boutons Mode A o) - Mode par défaut: B1 a
Définir par défaut
Bt ) (B2 (B3 85 ) | B6 Supprimer
Mode B . . —
Profil @ Mode de compatibilité de I'a
B7 B8 B9 B10 BL1 B12
Infos uti : . - )
a13) (s14) (15) (m1s Mode A3 Diagonales verrouillées | @ Ajouter une fonction
- Fonction Controle assigné Modes
Configuration Etat des axes
I Cholsirla fonction désirée b Chasir fentrée > A » @ I
-1 n 1
Position Al +
A2 +
ede A3 "
A4 +
Assignation
A5 '
A6 v
Traje
Etat
Gérerle profilsur 1. = Un redémarrage sera nécessaire aprés I'envoi des
2 ¥ 2
e ) o [

7. Sous I'en-téte Fonction du tableau, cliquez sur Choisir la fonction désirée. Linterface utilisateur affiche
un menu permettant de définir le contréle d’'une fonction.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 1.3.1

Cholsir la fonction désirée:

Choisir la fonction désirée

Options de la manette
Choisir lentrée:
Axe 1

Chaisir le comportement:
Négatif

Capturer U'entrée du contréleur

MODES
Sélectionnez les modes:

f @0
P @ ®

Cliguez sur le bouton Choisir la fonction désirée en haut du menu. Choisissez une fonction a configurer

dans I'un des six sous-menus :
a) Fonctions de base
b) Mouvements
c) Doigts
d) Positions enregistrées
e) Trajectoires
f) Configuration

KiNOva
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Cholsi la fonction désirée:

Choisir la fonction désirée

~
v

Choisir le comportement:
Négatif

Capturer l'entrée ducontréleur

MODES
Sélectionnez les modes:

fO@0
I CNC)

~
v

9. Dans I'un des sous-menus, sélectionnez une fonction a assigner a un contréle. Sous Choisir la fonction
désirée, le nom de la fonction assignée s’affiche.

K Kinova Configurateur de bras robotique d'assistance ( Version 13.1) - X

Chosir la fonction désirée:

Choisir la fonction désirée

Axe 1
Chaisir le comportement:
Negatif

Capturer L'entré

MODES
Sélectionnez les modes:

SONON )
N CONC)

10. Utilisez les onglets au milieu du menu pour choisir entre la configuration d’'un bouton ou d’un contréle de
manette. Ensuite, sélectionnez I'entrée et le comportement. Pour les contréles de manette, vous devez
sélectionner I'axe de la manette et le sens du mouvement (positif ou négatif) a assigner alafonction. Pour
les contréles de bouton, vous devez sélectionner le bouton et le comportement (Pression de 2 secondes,
Pression de 4 secondes, Pression continue, Simple clic) a assigner alafonction. Lautre solution consiste a
cliquer sur le bouton Capturer I'entrée du controleur, puis a utiliser le contréleur physique pour spécifier
I'entrée de controdle a assigner a la fonction.
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Cholsi la fonction désirée:

Mouvement vers la droite

Options de la manette

Chaisir I'entrée:
Axe 1

Choisir le comportement:
Positif

Capturer l'entrée ducontréleur

MODES
Sélectionnez les modes:

fO@0
I CNC)

11. En bas du menu, sélectionnez les modes dans lesquels ce controle doit étre actif. Pour certaines
fonctions, ce controle ne sera activé que dans le mode en cours de définition. Pour d’autres fonctions
(comme le défilement des listes de modes), vous choisissez de rendre ce contréle disponible dans
certains ou dans I'ensemble des modes.

K Kinova Configurateur de bras robotique dassistance ( Version 13.1} - X

Cholsir la fonction désirée:

Mouvement vers la droite
Manette _
~
v
~
v

Options de la manette

Choisi fentrée:
Axe 1
Chisir le comporiement:

Positif
Capturer U'entrée du contréleur

MODES
Sélectionnez les modes:

ANONON )
L ON =2

12. Cliquez sur le bouton Appliquer pour finaliser I'assignation de la fonction au contréle.

13. Répétez les étapes 6 a 12 jusqu’a ce que 'assignation soit terminée. Des avertissements s’affichent si
vous tentez d’assigner plusieurs fonctions au méme controéle.
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Conflit d'assignation

Les assignations contiennent des conflits.
Veuillez réviser.

14. Lorsque vous avez terminé, cliquez sur le bouton Envoyer en bas a droite de la page Assignation des
controles pour envoyer la nouvelle assignation au bras robotisé.

Résultats
Un nouveau mode de contréle est défini.
Que faire ensuite

Vous devez redémarrer le bras pour valider les changements.

Configuration de trajectoires

Cette section décrit les procédures permettant de configurer des trajectoires.

Dans la page Trajectoire, un utilisateur professionnel peut exécuter plusieurs taches en lien avec la
définition de trajectoires. Les pages qui suivent décrivent les procédures permettant de configurer des
trajectoires.

Définition d’'une nouvelle trajectoire

Cette page décrit comment définir une nouvelle trajectoire.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Pour définir une trajectoire, il faut au moins deux points.
Procédure

1. Naviguez jusqu’a la page Trajectoire a I'aide de I'option Trajectoire dans le menu supérieur gauche.
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= Utilisateur

. Bras robotisé détecté Trajectoire

Tableau de bord

Ajouter une position  Ajouter un délai

La trajectoire doit avoir au minimum deux positions.
Profil

PS—— Position actuelle Position sélectionnée

Position Angu.. O Mmoo G

Configuration Il g Index 0

Position de veille Joint 2 (deg) 1500

> @6

Joint 3 (deg) 27.0
Zone de protection Obtenir la position actuelle Dupliquer le point

Jaint 4 (deg) 2680 Position deveille par défaut Effacer le paint

Position de départ par défaut

Atteindrela position Appliquer UM

Joint 5 (deg) 50

Trajectoire Joint 6 (deg) 1000

Etat du bras robotisé Doigt 1 00

Doigt 2 00 .
o Sauvegarder ou charger un fichier

2. Cliquez sur le bouton Ajouter une position pour définir la premiére position de la trajectoire.
3. Remarque: La premiere position de la trajectoire peut étre :

a. Laposition de départ par défaut
b. Laposition de veille par défaut
c. Une position définie par l'utilisateur

Sélectionnez la position de départ de la trajectoire.

¢ Si vous souhaitez utiliser la position par défaut comme position de départ, cliquez sur le bouton
Position de départ par défaut.

e Sivous souhaitez utiliser la position de veille par défaut, cliquez sur le bouton Position de veille par
défaut.

¢ Si vous souhaitez démarrer au point que vous avez choisi, utilisez les contréles pour placer la main
au point de départ souhaité. Ensuite, cliquez sur le bouton Obtenir la position actuelle. Vous pouvez
également modifier les angles d’'articulation manuellement dans le tableau a droite.
4. Cliquez sur le bouton Ajouter une position pour ajouter une position supplémentaire a la trajectoire.

5. Remarque: Aprés avoir défini la position initiale, vous pouvez ajouter :

a. Undélai
b. Une position supplémentaire

Choisissez I'élément suivant a ajouter a la trajectoire.

e Pourajouter undélaialatrajectoire (immobiliser le bras aun point de la trajectoire avant de continuer),
cliquez sur le bouton Ajouter un délai en haut de la page Trajectoire.

e Pour ajouter une nouvelle position, utilisez les contréles pour placer la main au point de départ
souhaité. Ensuite, cliquez sur le bouton Obtenir la position actuelle. Vous pouvez également modifier
les angles d’articulation manuellement dans le tableau a droite. Cliquez sur Activer les doigts et/ou
Activer les limites de vitesse pour ajouter des positions de doigt et des limitations de vitesse pour le
bras, 'avant-bras et les doigts a cette étape de la trajectoire. Le tableau s’agrandit et vous permet de
définir les positions angulaires des doigts et les limites de vitesse en deg/s et en % max pour le bras,
I'avant-bras et les doigts.

6. Lorsque la position vous satisfait, cliquez sur le bouton Appliquer pour définir la position dans la
trajectoire.

7. Répétezles étapes 4 a 6 jusqu’a ce que la trajectoire soit définie.

8. Lorsque vous avez défini la derniére position, cliquez sur le bouton Sauvegarder pour sauvegarder la
trajectoire sur l'ordinateur.
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Résultats

La nouvelle trajectoire est définie et sauvegardée sur l'ordinateur.

Sauvegarder la trajectoire
Cette page décrit comment sauvegarder une trajectoire définie.

Avant de commencer
Une trajectoire doit au préalable avoir été définie.

Pourquoi et quand exécuter cette tache

Procédure

1. Cliguez sur le bouton Sauvegarder dans la page Trajectoire. Dans la fenétre d’explorateur de fichiers qui
apparait, vous pouvez sélectionner le dossier dans lequel sauvegarder le fichier de trajectoire.

2. Naviguez dans l'arborescence jusqu’a trouver le dossier que vous souhaitez utiliser. Cliquez sur
Sauvegarder pour sauvegarder la trajectoire sur 'ordinateur au format XML.

Résultats

La trajectoire est sauvegardée sur l'ordinateur.

Charger la trajectoire a partir de l'ordinateur
Cette page décrit comment charger une trajectoire a partir de l'ordinateur.

Avant de commencer
Un fichier de trajectoire doit exister sur l'ordinateur qui exécute l'outil.
Procédure

1. Cliquez sur le bouton Charger. Une fenétre d’explorateur de fichiers s’affiche.

2. Recherchezlefichier XML de trajectoire que vous souhaitez charger. Une fois le fichier trouvé, cliquez sur
Ouvrir.

Résultats

Le fichier de trajectoire est chargé et s'affiche dans la page Trajectoire de l'application.

Exécution d'une trajectoire

Cette page décrit comment exécuter une trajectoire définie. Cette opération est tres utile
pour les démonstrations et les salons.

Avant de commencer
Une trajectoire valide doit avoir été définie, sauvegardée et chargée.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Cette procédure permet d'exécuter une trajectoire prédéfinie. Elle est tres utile pour les
démonstrations et les salons.

Procédure

1. Lorsque la trajectoire est chargée dans la page Trajectoire, cliquez sur le bouton Lecture (triangle noir)
dans la barre de lecture. La trajectoire est exécutée une fois. Pour répéter la trajectoire en continu,
appuyez sur le bouton de lecture en boucle.

2. Silatrajectoire ne s’exécute qu’une fois, cliquez sur le bouton Stop (carré noir) pour interrompre lalecture.
Si la trajectoire est exécutée en boucle, cliquez a nouveau sur le bouton de boucle pour I'arréter.

Résultats

La trajectoire s'exécute sur le bras robotisé.

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

Création d'un rapport d'état

Cette page décrit le concept de création d'un rapport d'état.

Dans le panneau Etat du bras robotisé de I'application, les utilisateurs professionnels peuvent suivre tous
les parametres du bras robotisé connecté ou sélectionner les parameétres gu’ils souhaitent examiner en
particulier. Lutilisateur professionnel peut choisir de créer et d’exporter un rapport sur les paramétres du
bras.

Trois modes d’exportation sont disponibles, selon le mode d’utilisation.

. Exporter un instantané des données sur tous les paramétres (modes Professionnel et Utilisateur)
. Exporter un instantané des données sur une sélection de paramétres (mode Professionnel)
. Exporter plusieurs instantanés sur 'ensemble ou une partie des paramétres (mode Professionnel)

Exporter tous les parametres d'état - Mode Utilisateur
Cette page décrit comment exporter tous les parametres d'état en mode Utilisateur.

Avant de commencer
Vous devez étre en mode Utilisateur.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Le logiciel crée un instantané de tous les parametres d'état et enregistre les informations
dans un fichier CSV. Le mode Utilisateur enregistre et exporte un rapport d'état simplifié.

Procédure

1. Naviguez jusqu’au panneau Etat du bras robotisé a I'aide du menu a gauche.
2. Cliguez sur le bouton Tout exporter en haut a droite.

K Kinova Cenfigurateur de bras robetique d assistance ( Version 13.1) - x

= Utilisateur g Utilisateur ¥

. sresrebotisccsecs Etat du bras robotisé

Tableau de bord Etat des boutons

Capteurs Courants Erreurs Commandes  Positions

n Nommal  27000°
o Nommal  150.00°

27.00°

Profil

»

Actionneur 1

Infos utilisateur Actionneur 2

>

S
z
g
3

Configuration Actionneur 3

Etat des axes

-1

»
o
g
3

1 Actionneur 4 268.00°

Position de veille Al

Actionneur 5 5.00°

Zone de protection
A3

Ad
A5
A6

)
z
z
El

Actionneur 6 100.00°

2

3

:

by

El

8 4 3 8 & & 4 £

&
COEOOOOOO®

>
z
£
E

§
A2 1
4
4
4
4

)
z
Z
El

Doigt1 000

,.
z
z
E

Doigt 2

i

Périphérique connecté 000

Etat du bras robotisé

Aucun controlleur connecté

»
z
g
3

Doigt 3 000

4

3. Dans la fenétre d’explorateur de fichiers qui s'affiche, sélectionnez le dossier dans lequel vous souhaitez
stocker le rapport.

Résultats

Le rapport est exporté au format CSV (Comma Separated Values) dans le dossier
sélectionné. Vous pouvez envoyer ce fichier au support a des fins d'analyse.

KINDVE +1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

Exporter tous les parametres d'état - Mode Professionnel
Cette page décrit comment exporter tous les parametres d'état en mode Professionnel.

Avant de commencer
Vous devez étre en mode Professionnel.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Le logiciel crée un instantané de tous les parametres d'état et enregistre les informations
dans un fichier CSV. Le mode Professionnel génere un rapport beaucoup plus complet sur
'état du bras robotisé.

Procédure

1. Naviguez jusqu’au panneau Etat du bras robotisé a I'aide du menu a gauche.
2. Cliquez sur le bouton Tout exporter en bas a droite.

K Kinova Configurateur de bras robotique

g Professionnel ¥

. Brs obotiss déecs. Etat du bras robotisé

Tableau de bord

Profil Températures Courant détaillé

Actionneur 1 0.00°C Actionneur 1 000A
Infos utilisateur

Enreglstrer les données Actionneur 2 0.00°C Actionneur 2 000A

Configuration ° Actionneur 3 0.00°C Actionneur 3 0.00A
0s

. . Actionneur 4 0.00°C Actionneur 4 000A

Position de veille

Tout

sélectionner

Actionneur 5 0.00°C Actionneur 5 000A

, N ion
Zone de protection Actionneur 6. 0.00°C Actionneur 6 000A

Doigt 1 0.00°C Doigt 1 000A

Doigt2 0.00°C Doigt 2 000A
Trajectoire

Doigt3 0.00°C Doigt 3 000A

Périphérique connecté

Etat du brasrobotisé

Aucun controlleur connecté

Création un rapport |ERECTESCIE

3. Dans la fenétre d’explorateur de fichiers qui s'affiche, sélectionnez le dossier dans lequel vous souhaitez
stocker le rapport.

Résultats
Le rapport est exporté au format CSV (Comma Separated Values) dans le dossier

sélectionné. Vous pouvez envoyer ce fichier au support a des fins d'analyse.

Exporter les parameétres d'état sélectionnés
Cette page décrit comment exporter les parametres d'état sélectionnés, dans un rapport.

Avant de commencer

Vous devez étre en mode Professionnel.
Pourquoi et quand exécuter cette tache

Le logiciel crée un instantané des parametres d'état sélectionnés et exporte un rapport.
Procédure

1. Naviguez jusqu’au panneau Etat du bras robotisé a I'aide du menu a gauche.

2. Sélectionnez l'actionneur que vous souhaitez surveiller, dans la liste déroulante en bas a gauche du
panneau Etat du bras robotisé.

3. Naviguez parmiles différents onglets du panneau Etat du bras robotisé et cochez les cases des paramétres
a surveiller. Pour plus de rapidité, cochez les cases en haut d’'un tableau pour en sélectionner tous les
éléments.
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E Utlllsateur g Professionnel ¥

. B robotscceece Etat du bras robotisé

Tableau de bord I

Profil Températures Courant détaille
¥ Actionneur1 000°C «  Actionneur 1 000A
Infos utilisateur E i £
nregistrer les données
€g v Actionneur2 000°C «  Actionneur 2 000A
Configuration ¥ Actionneur3 000°C «  Actionneur3 000A
[ J
0s
) ’ v Actionneurd. 000°C Actionneur 4 000A
Position de veille
Tout 2 A v Actionneurs 000°C Actionneur 5 000A
- ~ sélectionner v
Zone de protection v IcTeanee) 0.00°C Actionneur 6 0.00A
v Doigt1 000°C Doigt 1 000A
v Doigt2 000°C Doigt2 000A
Trajectoire
v Doigt3 000°C Doigt 3 000A
Périphérique connecté

Etat du bras robotisé

Aucun controlleur connecté

Création un rapport Tout exporter Exporter la sélection

4. Cliquez sur le bouton Exporter la sélection en bas a droite du panneau Etat du bras robotisé.

K Kinova Configurateur de bras robetique d'assistance ( Version 1.3.1) - X

E Ut|l|Sateur g Professionnel ¥ @ v

. Bras obotiss aetecs. £tat du bras robotisé

Tableau de bord

Profil v Températures Courant détaillé
v Actionneur1 000°C «  Actionneur 1 000A
Infos utilisateur E i 9
nregistrer les données
g v Actionneur2 000°C ~  Actionneur 2 000A
Configuration ° ¥ Actionneur3 0.00°C «  Actionneur 3 000A
0s
N . v Actionneur 4 0.00°C Actionneur 4 0.00 A
Position de veille
Tout , ~ v Actionneur5 000°C Actionneur 5 000A
z 4 toct sélectionner _2 v
a N a
one de protection v Actionneuré 0.00°C Actionneur 6 0.00 A
v Doigt1 000°C Doigt 1 000A
v Doigt2 000°C Doigt 2 000A
Trajectoire
v Doigt3 000°C Doigt 3 000A
Périphérique connecté

Etat du bras robotisé

Aucun controlleur connecté

Création un rapport Tout exporter Exporter la sélection

5. Dans la fenétre d’explorateur de fichiers qui s'affiche, sélectionnez le dossier dans lequel vous souhaitez
stocker le rapport.

Résultats
Le rapport est exporté au format CSV (Comma Separated Values) dans le dossier
sélectionné. Vous pouvez importer ce fichier dans MS Excel pour le consulter.

Enregistrer les données sur l'état du bras robotisé

Cette page décrit comment enregistrer toutes les données sur l'état du bras robotisé en
mode Professionnel.

Avant de commencer

Option disponible uniquement en mode Professionnel. Vous devez étre en mode
Professionnel.
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Pourquoi et quand exécuter cette tache

Le logiciel prend, selon les intervalles de temps définis, plusieurs instantanés de certains
ou de l'ensemble des parametres d'état et les enregistre dans un fichier CSV.

Procédure

1. Naviguez jusqu’au panneau Etat du bras robotisé a I'aide du menu a gauche.

2. Parcourez les onglets de la page Etat du bras robotisé et sélectionnez les paramétres que vous souhaitez
enregistrer. Si vous souhaitez capturer I'ensemble des parameétres, cochez la case « Tout sélectionner »
dans la section Enregistrer les données, dans la partie gauche de la page Etat du bras robotisé.

3. Sélectionnez I'intervalle d’enregistrement dans la liste déroulante « Intervalle » de la section Enregistrer
les données, dans la page Etat du bras robotisé. Vous définissez ainsi I'intervalle entre deux instantanés,
en secondes. Par exemple, une session d’enregistrement d’'une minute avec un intervalle de 5 secondes
capture 12 instantanés.

4. Cliquez sur l'icone en forme de rond rouge dans la section Enregistrer les données. Lenregistrement
démarre. Une barre de progression et un minuteur confirment que I'enregistrement est en cours et
indiquent la durée d’enregistrement écoulée.

5. Pour arréter I'enregistrement, cliquez sur I'icéne en forme de carré noir dans la section Enregistrer les
données.

6. Cliquez sur le bouton Sauvegarder I'enregistrement dans la section Enregistrer les données. Une fenétre
d’explorateur de fichiers s’affiche.

7. Sélectionnez I'emplacement ot sauvegarder I'enregistrement.
Résultats

Un fichier CSV est sauvegardé a l'emplacement sélectionné.
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Reference messages attentions et alertes critiques

Cette page décrit les messages attentions et alertes critiques affichés dans l'application.
Apercu

Parfois, le robot entrera dans des états indésirables ou dépassera certaines limites. Lorsque cela se produit
et qu'unordinateur est connecté a I'application en cours d'exécution, des messages d'alertes sont présentés
dans I'application.

Les messages sont présentés en haut de I'écran, en superposant I'application, de maniere a porter le
message a |'attention de l'utilisateur. Il peut y avoir plusieurs messages affichés en méme temps.

Les messages ont deux niveaux de gravité:

[
*  Attention - le robot s'éloigne d'un état de fonctionnement normal

o Alerte critique - le robot s'est écarté des parametres normaux au point de
présenter un danger pour les utilisateurs ou le robot

Remarque : une alerte critique déclenche généralement un arrét d'urgence du robot.

g Utilisateur ¥

Une erreur est survenue! SVP, voir le message d'erreur.

Rappel 1 minute
Attention - Consommation de courant trop élevée, actionneur 1 (min: -1.75; max: 1.75) Rappel 1 minute

Illustration 1 : Exemple de message d'avertissement
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g Utilisateur ¥

Une erreur est survenue! SVP, voir le message d'erreur.

Rappel 1 minute

o ‘ Alerte critique - Consommation de courant trop élevée, actionneur 3 (min: -2.5; max: 2.5)

Illustration 2 : Exemple de message d'alerte critique

Certains messages peuvent apparaitre a la fois dans les formulaires d'attention et d'alerte critiques, tandis
que d'autres apparaissent uniquement a titre d'attention ou uniquement a titre d'alerte critique.

Les attentions et alertes critiques relatifs aux quantités numériques mesurées, telles que la température,
le courant et la tension, incluent des limites ou I'attention ou l'alerte critique est déclenchée lorsque la
quantité est mesurée au-dela de la limite.

Certaines quantités ne sont problématiques que si elles sont trop élevées, il n'y a donc qu'une limite
maximale. Autres quantités posent un probléme si elles deviennent trop basses ou trop élevées. Dans ce
cas, il existe donc une limite minimale et une limite maximale.

Lorsqu'un attention ou une alerte critique est associé a une quantité dépassant une limite maximale ou
minimale, le maximum (et le minimum, le cas échéant) de cette quantité sera affiché avec I'attention ou
I'alerte critique.

! ‘ Attention - Consommation de courant trop élevée, actionneur 1 fmin: -1.75; max: 1.75) Rappel 1 minute =

Certains messages sont spécifiques a un actionneur particulier dans I'une des articulations du robot ou I'un
des doigts de la grippeur, et spécifient I'actionneur impliqué.

Les messages peuvent étre temporairement désactivés ("rappel") pendant une durée déterminée.

Rappel 1 minute -

Attention - Consommation de courant trop élevée, actionneur 1 (min: -1.75; max: 1.75)

St ()

Le tableau suivant décrit les attentions et les alertes critiques affichés par I'application.

Tableau 2 : Messages et interprétations

Message Interprétation Types d'alertes - Dépannage
attention / alerte
critique
Le mode de Un probléeme lié au attention La reprogrammation du

récupération est activé

programme du robot
ou a lamémoire est
survenu.

robot est nécessaire.
L'utilisateur devrait
contacter le support

technique.
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Message

Interprétation

Types d'alertes -
attention / alerte
critique

Dépannage

Version du bras robotisé
non supportée

La version du logiciel du
robot n'est pas prise en
charge par I'application

attention

Contactez le support
technique pour savoir
quel logiciel convient a
votre robot.

Alerte de température,
actionneur N

La température
d'actionneur #N du
robot dépasse une limite
minimale ou maximale.

tous les deux

Cela peut arriver
lorsque le robot est
utilisé pour ramasser
un objet lourd ou est
surchargé. Assurez-
vous d'arréter la tache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probleme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.

Alerte de température
du doigtN

La température
d'actionneur doigt #N
dépasse une limite
minimale ou maximale.

tous les deux

Cela peut arriver
lorsque les doigts sont
surchargés. Assurez-
vous d'arréter latache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probleme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.

Consommation de
courant trop élevée,
actionneur N

Le courant dans
I'actionneur #N du
robot dépasse une limite
minimale ou maximale.

tous les deux

Cela peut arriver
lorsque le robot est
utilisé pour ramasser
des objets lourds ou est
surchargés. Assurez-
vous d'arréter la tache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probléme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.

+1514-277-3777 kinovarobotics.com

© Kinova inc 2019. Tous les droits sont réservés.

KiNOva



Configurateur de robot d'assistance KINOVAMP Guide d'utilisateur

Message Interprétation Types d'alertes - Dépannage
attention / alerte
critique
Consommation de Le courant dans tous les deux Cela peut arriver
courant trop élevée, I'actionneur doigt #N lorsque les doigts sont
doigt N dépasse une limite surchargés. Assurez-
minimale ou maximale. vous d'arréter latache

en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probléme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support

technique.
Consommation de La consommation tous les deux Cela peut arriver
puissance élevée électrique du robot lorsque le robot est
dépasse une limite utilisé pour ramasser
minimale ou maximale. un objet lourd ou est

surchargé. Assurez-
vous d'arréter la tache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probleme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support

technique.

Tension critique La tension tous les deux Assurez-vous que votre
d'alimentation du robot fauteuil roulant est
dépasse une limite chargé correctement.
minimale ou maximale. Sinon, cela peut indiquer

un probléme de batterie
ou de cable. Contactez
le support technique si
I'erreur persiste avec
une batterie de fauteuil
roulant complétement

chargée.
Consommation élevée | Le courant du robot tous les deux Cela peut arriver
de courant dépasse une limite lorsque le robot est
minimale ou maximale. utilisé pour ramasser

des objets lourds ou
est surchargé. Assurez-
vous d'arréter la tache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probléme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.
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Message Interprétation Types d'alertes - Dépannage
attention / alerte
critique

Erreur de Le nombre d'erreurs tous les deux Cela peut indiquer un

communication de
I'actionneur N

de communication
(paquets perdus) pour
I'actionneur #N du
robot dépasse la limite
maximale.

probléme d'un lien

de communication

ou qu'un actionneur doit
étre entretenu.
Redémarrez le robot et
vérifiez sil'erreur est
toujours présente. Si les
erreurs se reproduisent,
contactez le support
technique.

Alerte de
communication du doigt
N

Le nombre d'erreurs
de communication
(paquets perdus) pour
|'actionneur a doigt
#N dépasse la limite
maximale.

tous les deux

Cela peut indiquer un
probléme d'un lien

de communication

ou qu'un actionneur doit
étre entretenu.
Redémarrez le robot et
vérifiez sil'erreur est
toujours présente. Si les
erreurs se reproduisent,
contactez le support
technique.

Erreur sur le CAN
principal

Le nombre d'erreurs

de communication
(paquets perdus) du bus
CAN dépasse la limite
maximale.

tous les deux

Cela peut indiquer un
probléme d'un lien

de communication

ou qu'un actionneur doit
étre entretenu.
Redémarrez le robot et
vérifiez sil'erreur est
toujours présente. Si les
erreurs se reproduisent,
contactez le support
technique.

Une erreur majeure s’est
produite

Une erreur majeure s'est
produite.

alerte critique

Redémarrez le robot. Si
le probléme réapparait,
contactez le support
technique.

Avertissement d’haute/
basse tension électrique

Avertissement: la
tension du robot
dépasse la limite.

alerte critique

Assurez-vous que votre
fauteuil roulant est
chargé correctement.

Avertissement de
surcharge des doigts

Avertissement:
surcharge des doigts.

alerte critique

Cela peut arriver
lorsque les doigts sont
surchargés. Assurez-
vous d'arréter la tache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probléme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.
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Message

Interprétation

Types d'alertes -
attention / alerte
critique

Dépannage

Avertissement de
surcharge du bras
robotisé

Avertissement:
surcharge du bras du
robot.

alerte critique

Cela peut arriver
lorsque le robot est
utilisé pour ramasser
un objet lourd ou est
surchargé. Assurez-
vous d'arréter latache
en cours et donnez

au robot le temps de
refroidir. Si le probléme
survient méme si
toutes les instructions
d'utilisation normales
sont respectées,
contactez le support
technique.

Erreur de position
angulaire de
I'actionneur N

La position angulaire
de l'actionneur #N du
robot dépasse la limite
maximale.

tous les deux

Cela peut étre di

aun probléme de
position du robot ou a
un capteur qui indique
une mauvaise position.
Si le probléme persiste
aprés un redémarrage,
contactez le support
technique.

Erreur de position
angulaire du doigt N

La position angulaire
de l'actionneur doigt
#N dépasse la limite
maximale.

tous les deux

Cela peut étre di

aun probléeme de
position du robot ou a
un capteur qui indique
une mauvaise position.
Si le probléme persiste
aprés un redémarrage,
contactez le support
technique.
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