Mesures Jockey

Ne pas initialiser le robot JOCKEY

Cliquez pour lancer les mesures

Arrét du

mouvement
des 2 axes

Connection Robot

Acquisions/mesures

Etat du robot

Télacemmande Bras JOCKEY

Initialisation
robot

Niveau commande
PWM ‘Frappe’
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Sollicitations personnalisables

1. Choix de I'axe sollicité

2. Choix du type d’asservissement de |'axe
3. Choix de la consigne

4. Lancement de la mesure

Parameétres de
commande
‘axe POIGNET’

pz Modification
€0 gain correcteur
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e Dans l'interface, Cliquer sur I'icéne des acquisitions/mesures . Une nouvelle fenétre s’affiche.

Parameétres par
Configurer les défaut
acquisions

Sollicitations
‘standard’

Sollicitations
sonnalisables’
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Afficher le dernier
tracé

Stop le mvt

Sortir du menu

Déclenchement
mesure

e Avant toute mesure, il faut entrer le mot de passe JOCKEY aprés avoir cliqué sur I'icone « Configurer




