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Les automates programmables 

aujourdôhui 

Á Logique de commande traditionnelle 

Á Sécurité 

Á Interface homme/machine 

Á Régulation 

Á TCP/IP 

Á Motion Control 

Á Robotique, cobotique : ¨ suivreé 

 

 Le champs de comp®tences de lôautomate 

(et de lôautomaticien) sô®largit toujours plus 



Á Automatismes & Motion control 

Á Robotique et vision 

Á Informatique, supervision, réseaux 

Á Simulation de partie opérative 

   avec Prosimul© 

+ de 60 

formations 

Nos compétences 



Filière de formation automatismes 

Á Initiation 

Á Exploitation des outils de diagnostic 

Á Modifications de programmes automates 

   et interfaces homme/machine 

Á Réseaux industriels : Profibus, Profinet, EthernetIPé 

Á Motion Control 

 

 

 

 

Sur matériels et logiciels Siemens, Schneider, Rockwell,  

Omron, Beckhoff, ELAU, B&R, Pro-face  



Filière de formation Motion Control 

 

 

Á  Caractériser les constituants de commandes d'axes. 

Á  Analyser une application de commande d'axes. 

Á  Exploiter les outils et méthodes de localisation de défaillances sur  

 les asservissements. 

Á  Effectuer des réglages sur une application. 



Porteur 

Principaux constituants dôun robot 

 

 

Baies - Armoire de commande 

Teach Pendant 

Logiciel sur PC 



Quelques spécificités de la robotique 
 

Á Polyvalence (relative) des baies, porteurs spécialisés par application 

Á Apprentissage des points avec le TP « Teach Pendant » 

Á Programmation avec le Teach et sur PC (représentation 3D) 

Á Le plus souvent : 

üLa logique de commande de la cellule reste confi®e ¨ lôautomate 

üLes s®quences de mouvements sont d®clench®es par lôautomate 

(E/S, bus de terrain) 

üLangages de base : proches de « ISO » (code G) des 

commandes num®riques, assez similaire dôune marque ¨ lôautre. 

 

 
Le programme dôun robot est ex®cut® de fa­on s®quentielle. 

Côest un actionneur (tr¯s performant !) g®r® par lôautomate. 



Filière de formation robotique & vision 

11 modules de formation inter-entreprisesé 

 

Á Concepts 

Á Opérateurs et techniciens : conduite, diagnostic,   

 maintenance 

Á Amélioration de programmes 

 

é+ modules sur mesure au CIMI ou intra-entreprise 

 

 

 

Sur les matériels FANUC, ABB, STAUBLI, MITSUBISHI, KUKA, ADEPT,  

MOTOMAN,COGNEX,  KEYENCEé  

du CIMI et de ses partenaires 



ÁChoisir le type de robot en fonction de l'application. 

ÁConcevoir la cellule robotisée et l'environnement nécessaire. 

ÁTechnologie et r¹le des composants de lôarmoire. 

Á Lire, interpréter et exploiter les schémas électriques. 

Á Analyser avec méthode les dysfonctionnements, y remédier. 

ÁRéaliser la calibration, les sauvegardes 

Á Tester, modifier, optimiser le programme. 

ÁRéaliser la calibration, sauvegarder les données. 

Á Piloter le robot en manuel. 

ÁRéaliser les gammes de démontage et de montage. 

Á Effectuer la calibration. 

ÁComprendre les principes de base de la vision industrielle. 

ÁDéterminer le rôle des différents constituants. 

ÁUtiliser les fonctions de lôenvironnement logiciel. 

ÁComprendre l'influence de certains paramètres de réglage 

Filière de formation robotique & vision 
Objectifs opérationnels 




