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ANNEXE A Outil de préhension

A.1 Vues d’ensemble de l’outil de préhension

ANNEXE 1 : OUTIL DE PRÉHENSION 
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pignon crémaillère

Vérins

d’escamotage

Partie

fixation

Partie

anticollision

Partie

compliance

#»

Zout

#»

Xout

#»

Y out

Pignon

feutre

Pignon Crémaillères
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A.2 Schémas cinématiques du mécanisme de mise en position des rampes
de bouteilles

Pignon

Poulie motrice

Poulie réceptrice
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ANNEXE B Composition des différentes caisses

Page 20/ 27 Cellule robotisée dʼemboxage et de transfert

ANNEXE 2 : COMPOSITION DES DIFFÉRENTES CAISSES

  

Page 20/ 27 Cellule robotisée dʼemboxage et de transfert

ANNEXE 2 : COMPOSITION DES DIFFÉRENTES CAISSES

  

Page 20/ 27 Cellule robotisée dʼemboxage et de transfert

ANNEXE 2 : COMPOSITION DES DIFFÉRENTES CAISSES

  

Caisse fil

20 niveaux :

◦ niveaux pairs : 2 rangs de 13 bouteilles
◦ niveaux impairs : 2 rangs de 12 bouteilles

Soit 500 bouteilles

Caisse TSR 630

20 niveaux :

◦ niveaux pairs : 3 rangs de 11 bouteilles
◦ niveaux impairs : 3 rangs de 10 bouteilles

Soit 630 bouteilles

Caisse TSR 504

20 niveaux :

◦ niveaux pairs : 4 rangs de 11 bouteilles
◦ niveaux impairs : 4 rangs de 10 bouteilles

Soit 504 bouteilles
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ANNEXE C Diagrammes d’état

PR : Position de repli du robot

Composition du pupitre de commande :

◦ Sectionneur général ;
◦ Bouton tournant à clé AUTO / MANU ;
◦ Bouton MARCHE ROBOT ;
◦ Bouton STOP ROBOT (arrêt immédiat du robot en position) ;
◦ Bouton d’arrêt d’urgence AU ;
◦ Bouton ACQUIT DEFAUT (acquittement défaut) ;
◦ Bouton REARM (réarmement du relais de sécurité après arrêt d’urgence ou sectionnement) ;
◦ Écran tactile pour supervision (réglages, état des capteurs, . . . ) et commandes supplémentaires (choix
du mode � Emboxage � ou � Transfert �, demande arrêt fin de cycle, . . . ) ;

◦ Télécommande filaire pour commande en mode MANU ;
◦ . . .
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ANNEXE C Diagrammes d’état

PR : Position de repli du robot

Composition du pupitre de commande :

◦ Sectionneur général ;
◦ Bouton tournant à clé AUTO / MANU ;
◦ Bouton MARCHE ROBOT ;
◦ Bouton STOP ROBOT (arrêt immédiat du robot en position) ;
◦ Bouton d’arrêt d’urgence AU ;
◦ Bouton ACQUIT DEFAUT (acquittement défaut) ;
◦ Bouton REARM (réarmement du relais de sécurité après arrêt d’urgence ou sectionnement) ;
◦ Écran tactile pour supervision (réglages, état des capteurs, . . . ) et commandes supplémentaires (choix
du mode � Emboxage � ou � Transfert �, demande arrêt fin de cycle, . . . ) ;

◦ Télécommande filaire pour commande en mode MANU ;
◦ . . .
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Définition des positions du robot en mode � Transfert �

PTT1 PTT2 PTT3

PTT22 PTT32

PTT21 PTT31

PSD1

PSD2

PSP1R

PSP2R

TSR 504 TSR630

E

X+

Y+

PSP1R Position supérieure de prise 1 rang

PSP2R Position supérieure de prise 2 rangs

PSD1 Position supérieure de dépose de 2 rangs n◦ 1

PSD2 Position supérieure de dépose de 2 rangs n◦ 2

PTT1 Position table de transfert prise et dépose de 2 rangs de 10 bouteilles

PTT21 Position table de transfert dépose de 1 rang de 10 bouteilles

PTT22 Position table de transfert dépose de 1 rang de 10 bouteilles

PTT31 Position table de transfert dépose de 1 rang de 11 bouteilles

PTT32 Position table de transfert dépose de 1 rang de 11 bouteilles

PTT2 Position 2 de prise de 2 rangs de 10 bouteilles sur la table de transfert

PTT3 Position table de transfert prise de 2 rangs de 11 bouteilles

Variable Signification Valeurs

B Nombre de bouteilles en prise ou à prendre 10 ou 11

C Numéro de dépose de 0 à 12

D Colonne de dépose 1 ou 2

T1 Nombre de double rangs présent sur la table de transfert en PTT1 0 ou 1

T2 Nombre de rangs présents sur la table de transfert en PTT2 0, 1 ou 2

0, PTT21 ou PTT21 et PTT22

T3 Nombre de rangs présents sur la table de transfert en PTT3 0, 1 ou 2

0, PTT31 ou PTT31 et PTT32
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ANNEXE D Paramétrage du robot

D.1 Définition des axes
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D.2 Paramétrage et caractéristiques d’inertie

L

0

1

2

E

3

8

7

E2

E

E1

θ3

θ2

θ7

#»z2

#»z3

#»z1

#»x1

#»x2

#»x7

O

K

H

B

A

−→z1

−→x1
−→y2
−→y1

−→z2

−→x2

θ2

θ2

−→z2

−→x2
−→y3
−→y2

−→z3

−→x3

θ3

θ3

−→z1

−→x1
−→y7
−→y1

−→z7

−→x7

θ7

θ7

Dans toute l’étude, la liaison pivot d’axe (O, #»z0) est bloquée. Les bases B0 et B1 sont confondues ;

Paramètres géométriques :
#   »

AB = L2.
#»z2

#    »

BE = L3.
#»z3

#   »

AH = −R. #»x2
#   »

AK = −c. #»x1
#    »

KH = λ(t). #»x7

Paramètres angulaires :

θ2=(
#̂»z1,

#»z2)=(
#̂»x1,

#»x2) avec
#»y1=

#»y2

θ3=(
#̂»z2,

#»z3)=(
#̂»x2,

#»x3) avec
#»y2=

#»y3

θ7=(
#̂»z1,

#»z7)=(
#̂»x1,

#»x7) avec
#»y7=

#»y1

Élément Repère associé Centre d’inertie Masse Matrice d’inertie

0 R0 = (O, #»x0,
#»y0,

#»z0) - -

1 R1 = (A, #»x1,
#»y1,

#»z1)

2 R2 = (A, #»x2,
#»y2,

#»z2)
G2

#     »

AG2 = a2.
#»z2

m2 I(A, 2) =



A2 0 −E2
0 B2 0

−E2 0 C2




B2

3 R3 = (B, #»x3,
#»y3,

#»z3)
G3

#      »

BG3 = a3.
#»z3 − b3. #»x3

m3 I(B, 3) =



A3 0 −E3
0 B3 0

−E3 0 C3




B3

E - E mE

7 R7 = (K, #»x7,
#»y7,

#»z7)

8 R8 = (H, #»x7,
#»y7,

#»z7)

On note Bi , la base (
#»x i ,

#»y i ,
#»z i).
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ANNEXE E Variateur MDX60B/61B

E.1 Schéma synoptique du variateur MDX60B/61B

20 Manuel système MOVIDRIVE® MDX60B/61B

1 Description MOVIDRIVE® MDX60B/61B
Description

1.1.17 Schéma synoptique
Le schéma synoptique ci-dessous montre la structure et le principe de fonctionnement
des variateurs MOVIDRIVE® MDX60B / 61B.
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E.2 Chronogramme associé à la porteuse triangulaire vt, à la tension
sinusöıdale de référence vsi , à l’état des interrupteursKi etK ′i et à la
différence de potentiel uio.

vt(t)

Vtmax

−Vtmax

vsi(t) ≈ vsi
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