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1) Présentation de la société Pellenc et de ses systemes.

La chaine fonctionnelle MAXPID est un sous-ensemble z e\
extrait d'un robot de récolte d’oranges (voir photo ci- v
contre) développé par la société PELLENC S.A. de
PERTUIS (Vaucluse).

Ce robot est capable de repérer et de localiser
automatiguement une orange mdre grace a un systeme
de vision artificielle. Une fois localisée, I'orange est saisie
par une ventouse montée en bout du bras.

L'orange ne pourra étre saisie et détachée de I'arbre que
si la position du bras est parfaitement contrélée : le bras
doit se positionner a I'endroit voulu pour assurer un bon
contact de la ventouse et de l'orange, et éviter des

mouvements nuisibles (vibrations par exemple). Robot de récolte d'oranges : « Citrus »

La société Pellenc qui développe ce produit, congoit d'autres systémes automatisés utilisant ce dispositif :

A %

Robot de tri de déchets ménagers : « Planeco S o
9 « > Robot de greffage de rosiers : « Rosal »

% Visionner la vidéo "Pellenc", puis la vidéo "Planeco" situées dans le répertoire Sll Eléeve / Dossier
technique / Maxpid.
NB : pour gagner du temps, ces 2 vidéos seront regardées a la vitesse x1,5.

MPSI-PCSI Sciences Industrielles pour I'lngénieur S. Génouél 23/10/2009



Dossier technique Maxpid Page 3/8

2) Présentation de la maquette didactisée du laboratoire.

Tous ces systemes présentent plusieurs bras rigides articulés entre eux.
Le support Maxpid est I'une de ces articulations entre deux bras rigides que I'on rencontre sur le
robot de récolte d'oranges « Citrus ».

21) Partie opérative.
Constituants.

Ecrou a billes Poignée

Moteur

Masses démontables
Carte de commande (PC
avec variateur (PO)

Bras

Capteur de fréquence de
rotation du moteur
Vis (de pas 4mm)

Accouplement

(entre moteur et vis) Capteur

potentiométrique
rotatif
Bati

Cette maquette est principalement constituée d’un bras guidé en rotation par rapport au bati.

Un moteur alimenté en 24V par un variateur (préactionneur), entraine en rotation une vis dont I'écrou (a
double recirculation de billes) transforme le mouvement de rotation en mouvement de translation.

Ce mouvement de translation est ensuite traduit en mouvement de rotation grace a une liaison pivot entre le
bras et le bati.

Un capteur potentiométrique rotatif situé au niveau de cette liaison informe la carte électronique sur la
position angulaire du bras.

Y% Visionner les vidéos « Anim » et « Circulation des billes dans un systeme vis-écrou a billes » situées
dans le répertoire Sll Eleve / Dossier technique / Maxpid.
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®

| WS OE FIGATION ENTRE

REF D¢ ET 05
REP |DESIGNATION NB
1 |Vis abilles SHBO 12x4R 1
2 |Ecrou support vis a billes 1
@ 3 |Support vis a billes 1
4 |Moteur Maxon RO035 +| 1
@ génératrice tachymetrique
5 |Bride moteur 1
@ 6 |Accouplement HUCO D6-D7 | 1
7 |Ecrou frein 1
@ 8 |Rondelle 1
| 9 |Roulement 1
i @ 10 |Bague vis a billes 1
| 11 _|Rondelle vis & billes 1
J' 12 |Vis 1
1 p 13 |Vis 4
L __@_ o 16) [14 |is 3
] 15 |Support écrou 1
! 16 |Bague INA PAF 12 070 P10 2
! 17 |Bague INA 12 090 P10 2
| ECROU VIS A BILLES :
| ‘ Q)
i
|

®

Accouplements flexibles a disque type OLDHAM - HUCO
Reférence : OLDHAM-HUCO

Les Oldham sont des accouplements a 3 piéces, composés de 2 moyeux et d'un disque de transmission de couple. Les moyeux déterminent la
meéthode d'installation et le mode de fixation, les disques déterminent la qualité de transmission.

Y% Visionner les 2 vidéos situées dans le répertoire Sll Eleve / Dossier ressource / Transmission de
mouvement / Accouplement permanent / Joint d'Oldham.

¥ Revisionner la vidéo « anim » située dans le répertoire Sl Eleve / Dossier technique / Maxpid, et
repérer l'accouplement joint d'Oldham.
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Les bras rigides articulés entre eux du robot comprennent :
e un axe R2 (débattement +35°, -45°),
e un axe R3 (débattement +30°, -30°),
e un axe R4 (allongement Omm, +1360mm).

NB : L'axe R1 correspond a la translation du bras (non représentée).

Capteur
potentiométrique

Tourelle
(1* bras)

Embase
------ B fixe

Moteur
Ecrou a billes

Basculeur
(2°™ bras)

Capteur
potentiométrique

Vis Tourelle
(1* bras)
Axe R3

Moteur

Y Faire le parallele avec la maquette du laboratoire, et comprendre le fonctionnement des axes R2 et R3
ci-dessus.
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22) Partie commande — Partie échange.

La commande du moteur est une commande asservie en position par lintermédiaire d'un capteur
potentiométrique rotatif lié au bras.

Partie échange| Partie commande Partie opérative

' Carte Carte éectronique
d'entrées- de commande du
: sorties moteur
! analogiques

Ordinateur de
contrdle et de
dialogue + logiciel
d’application

Céable de liaisons

M écanisme

L'entrée des consignes de position du bras Maxpid s'effectue a partir d'un ordinateur comportant un logiciel
de simulation du pilotage, interfacé avec la commande du moteur.

La carte d'interface analogique-numérique entre l'ordinateur et I'électronique de commande du moteur
permet a la fois, en « temps réel » :

¢ de transmettre les consignes calculées par I'ordinateur vers I'axe commandé,

o d’'acquérir les différentes mesures de position, de vitesse et de couple moteur pour les visualiser.

23) Chaine d’énergie et chaine d’information.

Ordres et/ou
messages

Images informationnelles| |Informations
utilisables traitées

Grandeurs physiques
etfou consignes

Communigue:
Position angulaire Mesure de la position Commande Commande amplifiée
du bras en volts du moteur du moteur

Potentiométre

i i Carte de commande
de position angulaire

Figure 16.21 Chaine d'information

Energie Energie électrique,
électrique, hydraulique, ou Energie disponible
Source hydraulique, ou pneumatique Energie pour I'ACTION
d'énergie pneumatique disponible pour mécanique demandée par
brute I'actionneur le cahier des charges

Ordres, messages depuis
la chaine d'information

220V +H-20V Tension et courant || Energie mécanique | | Position et mouvement
alternatif continu modulés sur arbre en rotation du bras articulé
Transfq;mateyr Cafts da ' cormmaride Moteur a_COurant Mécanisme ws;écmu
alternatif-continu continu plus bras articulé

Figure 16.20 Chaine d'énergie

24) Prise en main de la maquette.

Y Repérer TOUS LES ELEMENTS sur la maquette, ainsi que leur fonction.
& Appeler le professeur pour qu’il vienne valider.
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3) Prise en main du logiciel « maxpid ».

¥ Suivant le souhait des futures questions, positionner la maquette horizontalement (& plat) ou
verticalement (debout) sur la table.

Installer le nombre de masses souhaitées sur le bras (entre les 2 écrous).

Vérifier que le bouton coup de poing « arrét d’'urgence » n’est pas enclenché (ou enfoncé).
Allumer le systeme a I'aide de l'interrupteur situé sur sa facade gauche.

Lancer le logiciel « Maxpid ».

EEEE

Grandeur Grandeur

d'entrée Consigne Ecart Organede Calcul MOTEUR de sortie
. Codage de la Tension de + g
45.0 202 ¥ 13 commande (Um) Systéme mécanique [

CAPTEUR

Le schéma « organique » (ou schéma-bloc) du logiciel représente les organes du systéme reliés entre eux,
et comporte plusieurs boites :

Le transducteur (ou codeur).

La fonction du transducteur consiste a permettre la communication entre une personne (I'utilisateur du
systeme) et le systeme en codant la consigne (en °) en un nombre de points qui lui est proportionnel et
acceptable par la carte (car cette derniére fonctionne en mode "numérique").

NB : L'ordinateur sur lequel vous lisez actuellement peut étre assimilé a ce transducteur. Il ne sert qu'a envoyer les
consignes au systeme MAXPID qui, une fois ces consignes regues, fonctionne de maniére autonome. La carte de
commande joue elle, un role capital : elle recoit les consignes de I'ordinateur et pilote le moteur : c’est la PC.

Le moteur + systéme mécanique.

Le capteur.
Il fournit & la carte une mesure "analogique" proportionnelle a la grandeur de sortie, c’est a dire une tension
électrique.

La carte de commande.

Elle est composée de :

Un convertisseur Analogique / Numérigue.

Il convertit la mesure "analogique" fournit par le capteur, en un nombre de points "numérique" qui lui est
proportionnel.

Un comparateur.
Il compare la consigne et la mesure.

Un organe de calcul de la tension de commande du moteur (correcteur).
Voir paragraphe suivant.
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Rappel sur les différentes corrections possibles :

= Correcteur proportionnel :  H(p) =K,
K.
= Correcteur intégral : H(p) = —
= Correcteur dérivé : H(p) =Ky4.p
K. .
= Correcteur proportionnel intégral dérivé (PID) :  |H(p) =K, +—+Kg. (combinaison des 3
Prop I (PID) P) P p d-P correcteurs fondamentaux)

Modification de ces différents coefficients K, Kj et Kq

Sélectionner le menu « Paramétres d’'asservissement » m ,
A la premiéere ouverture, cliquer sur I'icdbne « Parameétres par défaut » ,

Ensuite, il est possible de paramétrer le systéme en mode asservi ou non en cochant respectivement la
case Maxpid ASSERVI ou non.

Enfin, il est possible de modifier les coefficients du correcteur utilisé :
e gain proportionnel Kp,

D DDD

e gain intégral K;,
e gain dérivé K.
Valider.

D

“® Dans le cadrant en haut & gauche « Réglage acquisition », chaisir :
- La durée totale d’acquisition (échelle des abscisses), en général 1 s.
- Le temps de retard avant d'envoyer la sollicitation, en général O s.
- Le plan d’évolution qui est la position de la maquette : horizontal (a plat) ou vertical (debout).
- Le nombre de masses placées sur le bras (0 s’il n’y en a pas).

NB : ces masses seront placées sur le bras et fixées énergiquement entre les 2 écrous a l'aide de la poignée noire
située sur la table.

“® Dans le cadrant central « Configuration tracé », choisir :
- Les variables que vous souhaitez tracer (ex : consigne et position).

“® Dans le cadrant en haut & droite « Consigne », choisir :
- SEULEMENT le pas de déplacement (ex : +40°).
- Pour que la position actuelle soit mise a jour a chaque essai, vous devez cliquer en bas a droite sur
l'icbne PID puis sur valider.

‘/@ Enfin dans le cadrant « Sollicitation », sélectionner le type de consigne désirée.

J@ Une fois la courbe affichée, vous pouvez déplacer le curseur pour obtenir des valeurs précises.
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