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ANNEXE
Outil de préhension

A.1 Vues d’ensemble de I’outil de préhension
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Glissieres a billes permettant le guidage des coulisseaux portes ventouses
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A.2 Schémas cinématiques du mécanisme de mise en position des rampes

de bouteilles
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ANNEXE
Composition des différentes caisses

Caisse fil
20 niveaux :
o niveaux pairs : 2 rangs de 13 bouteilles

o niveaux impairs : 2 rangs de 12 bouteilles
Soit 500 bouteilles

i
"
» =

Caisse TSR 630
20 niveaux :

o niveaux pairs : 3 rangs de 11 bouteilles
o niveaux impairs : 3 rangs de 10 bouteilles
Soit 630 bouteilles

Caisse TSR 504
20 niveaux :

o niveaux pairs : 4 rangs de 11 bouteilles
o niveaux impairs : 4 ran e 10 bouteilles

Soit 504 bouteilles
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ANNEXE N
Diagrammes d’état

stm [System] Cellule robotisée d'emboxage et de transfert | FonctionnementJJ

Initialisation robot et initialisation effectuée
H automate

do / initialiser

Attente MARCHE ROBOT [relais de sécurité réarmé]

Pompe a vide en marche PR atteinte [arrét fin de cycle demandé
[ y. 1 >@

H do / alimenter la pompe a vide

niveau déposé
Emboxage : [arrét fin de
cycle demandé]

[Emboxage]

\L[MANU]

Mode MANU :
o
AUTO TSR 504 constitué
demande arrét [MANU] [Transfert] Transfert : [arreéefrl:aizcé:]ycle

Déplacement en
position repli

‘ do/ aller en PR

‘D)
o/

— P
PR atteinte
ACQUIT DEFAUT MARCHE ROBOT
ATl >@ [relais de sécurité
réarmé]
[MANU] = STOP ROBOT
Arrét d'Urgence
[arrét fin de
® cycle demandé] |

PR : Position de repli du robot

Composition du pupitre de commande :

o Sectionneur général;

o Bouton tournant a clé AUTO / MANU ;

o Bouton MARCHE ROBOT ;

o Bouton STOP ROBOT (arrét immédiat du robot en position) ;

o Bouton d'arrét d'urgence AU ;

o Bouton ACQUIT DEFAUT (acquittement défaut);

o Bouton REARM (réarmement du relais de sécurité apres arrét d'urgence ou sectionnement) ;

o Ecran tactile pour supervision (réglages, état des capteurs, ...) et commandes supplémentaires (choix
du mode <« Emboxage > ou < Transfert », demande arrét fin de cycle, ...);

o Télécommande filaire pour commande en mode MANU ;
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Définition des positions du robot en mode <« Transfert >

PTT1
PSP1IR
PSD1
PSD?2 PSP2R
TSR 504 TSR630

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 a prendre 10 ou 11
C Numéro de dépose de 0a 12
D Colonne de dépose lou?2
T1 Nombre de double rangs présent sur la table de transfert en PTT1 Ooul
T2 Nombre de rangs présents sur la table de transfert en PTT2 0,1ou?2
0, PTT21 ou PTT21 et PTT22
T3 Nombre de rangs présents sur la table de transfert en PTT3 0,1ou?2
0, PTT31 ou PTT31 et PTT32
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stm [Machine & Etaf] Transfert }J

Trajet PR-PSP2R

B=11] [T3=1] (

Trajet PSP1R- PTT32

|

entry / B:=10; C:=1
do / déplacer de PR a PSP2R
exit / D:=1; T1:=0; T2:=0; T3:=0

PSP2R atteinte

[B=10] [T3=0]

[ Trajet PSP1R- PTT31 |

/[do | déplacer de PSP1R a PTT32J

J/PTTSZ atteinte
Dépose PTT32

: Préhension 2 rangs

[B=11]

[B=10]

[do / déplacer de PSP1R a PTT31 J

entry / T3:=2

( Trajet PSP1R-PTT22 |

[do / déplacer de PSP1R & PTT22J

PTT31 atteinte

do / déposer le rang de 11 bouteilles

[ TrajetPSP2R - PTT1
[do / déplacer de PSP2R a PTT1J

Dépose PTT31 |

( Trajet PSP1R-PTT21

PTT2 atteinte | €Nty / T3:=1

[do / déplacer de PSP1R a PTT21

} do / déposer le rang de 11 bouteilles
exit/ B:=10

[

Trajet PSP2R-PSD2 ]

PTT1 atteinte

[do / déplacer de PSP2R a PSDZJ

[ Trajet PSP2R-PSD1 ]
do/ déplacer de PSP2R 4 PSD1 |

PSD1 atteinte

( Dépose PTT1 |
entry / T1:=1
do / déposer les 2 rangs de 10 bouteilles

rangs déposés

( Trajet PTT1-PSP1R |

PTT21 atteinte

PSP1R atteinte

Dépose PTT21 |

rang déposé

Dépose PTT22 |

entry / T2:=2
do / déposer le rang de 10 bouteilles
exit/ B:=11

rang déposé

\ Trajet PTT31-PTT1 |
entry / rétracter les 11iémes ventouses

rang déposé

entry / T2:=1
do / déposer le rang de 10 bouteilles do / déplacer de PTT31a PTT1
exit/ B:=11

rang déposé [ Trajet PTT22-PSP2R

| do / déplacer de PTT22 & PSP2R | gﬁangs rapprochés

( Trajet PTT21-PSP2R |

[do / déplacer de PTT14 PSPIR |

[do / déplacer de PTT214a PSPZRJ

.

Rapprochement des rangs par table de
transfert

‘ do / rapprocher les rangs par table de transfert |

PSP2Ratteinte == & T -0t
PSD?2 atteinte $ g?F’TTS atteinte
PTT1 atteinte ( Reprise PTT3 )
[do / déplacer de PTT32 a PTTSJ
| Préh PTT1 | | Préhension PTT2 | | Préhension PTT3
do / prendre 2 rangs de 10 bouteilles do / prendre 2 rangs de 10 bouteilles "
oxit/ T1:20 exit/ T2:20 g;tl/p{%r:lgge 2 rangs de 11 bouteilles
rangs pris rangs pris rangs pris
(D=2 [ TrajetPTT1-PSD2 | 0=2] [ TrajetPTT2aPSD2 | Trajet PTT3-PSD2___ |
e P & PsD2 (RSt de PTT2 2 P2 |do  déplacer de PTT3 & PSD2 |
[D=1] [D=1]
[ TrajetPTT2aPsD1 | ( Trajet PTT3-PSD1 ]

[ TrajetP TT1-PSD1 |

[do/déplaoer de PTT2 4 PSD1 J

[do / déplacer de PTT1 a PSD1 J

[do / déplacer de PTT3 a PSD1 J

|

@ L

PSD2 atteinte

: Dépose 1

PSD1 atteinte

: Dépose 2

[B=11]

[c=11]

[B=10]/ D:=1
__| [B=11]
[C=8] [C=4]/B:=11 L
[B10]/ D=2 ‘ [C=12]/ C:=0
[ TrajetPSD2-PSP2R | c=7]
do / déplacer de PSD2 a PSP2RJ ‘
[C=1] i

[C=2] ‘ [C=10]/B:=11

[c=5]
o [

Trajet PSD2-PSP1IR |
[C=9]

[do | dépacer de PSD2 a PSP1RJ

Trajet PSD1-PTT1 |

l

Trajet PSD2-PTT2 |
entry / B:=10 ’

[C=3] ‘

do / déplacer de PSD2 a PTT2

[C=6]

do / déplacer de PSD1 a PTT1

entry / B:=10 ’

Trajet PSD2-PTT1 |

[ TrajetPSD1-PSP2R |
[do / déplacer de PSD1 & PSP2RJ

[ TrajetPSD1-PSPIR |
[do | déplacer de PSD1 & PSP1RJ

entry / B:=10
do / déplacer de PSD2 a

PTT1 ’

\ Trajet PSD1-PTT2 |
entry / B:=10

PTT2 atteinte / C:=C+1

do / déplacer de PSD1 a PTT2

PTT1 atteinte / C:=C+1

PSP2R atteinte / C:=C+1

@

PSP1R atteinte / C:=C+1 ‘
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stm [Machine a Etat] Transfert[ Préhension 2 rangs JJ

et inferieure de prise pour 2 rangs

‘ rEvaIuation de la hauteur de deplacement entre les positions supérieure }

do / évaluer la hauteur de déplacement Hi

\.

Hi évaluée
Decalage suivant X-et Y- ]
[B=10] [else] - - -
\L do / déplacer de c11 suivant X- et d11 suivant Y- J
; ; position atteinte
Reglage ecartement pour
rangs de 10 bouteilles Reglage ecartement pour rangs de 11
do / écarter les ventouses de €10 bouteilles
entry / mettre en place les 11iémes ventouses
\l/e10 obtenu do / écarter les rangs de ventouses de e11
[ Déplacement suivant Z- )
= — e11 obtenu
do / déplacer de Hi suivant Z-
’ [else] Prehension de 2 rangs de 11 bouteilles]
{ Hi parcourue do / prendre 2 rangs de 11 bouteilles J
[B=10] rangs en prise

( Déplacement suivant Z+ ]
do / déplacer de Hi suivant Z+

¥

Hi parcourue J

[Préhension de 2 rangs de 10 bouteilles ) rangs en prise

[do / prendre 2 rangs de 10 bouteilles

~

[else]

Décalage suivant X+ et Y+ ]
do / déplacer de c11 suivant X+ et d11 suivant Y+

(¥

[B=10]

Rapprochement des rangs

hé osition atteinte
@< rangs rapprocnes do / rapprocher les rangs de ventouses de e0 P

J

stm [Machine a Etat] Transfert[ Dépose 1 JJ

[ Evaluation de la hauteur entre les positions ) . . ( Décalage suivant X+ ]
supérieure et inféerieure de dépose Hj evaluee [else] EREERIEEE 105 a1 suivant X+J
entry / C:=C+1 _ <
do / évaluer la hauteur de déplacement Hj l[B‘w]
[B=10] Hj parcourue | _Déplacement suivant Z- d1 parcourue

J

do / déplacer de Hj suivant Z-

J

Dépose 2 rangs de 10 bouteilles p - -
ldo / déposer les 2 rangs de 10 bouteilles [else] De’pose SlEligs de 11 boutallles ]
/ do / deposer les 2 rangs de 11 bouteilles J
rangs déposés A
[ Déplacement suivant Z+ rangs déposés J - -
do / déplacer de Hj suivant Z+ ( Decalage sulvant X- ]

J do / déplacer de d1 suivant X-

Hj parcourue exit / rétracter les 11iémes ventouses

[else] N
[B=10] S(ex d1 parcourue
A&
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ANNEXE X
Paramétrage du robot

D.1 Définition des axes

T Axe Jg

Bras 2 Bras 3 X (9
Axe N \ \) ,“" y ..

: Axe J5
i > Axe J6
1 0
Q
(] ot
! - Axe J»
R 9
S — ] Base 1
: Socle 0
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D.2 Paramétrage et caractéristiques d’inertie > 7

22
6>
_>
gt ¥2
iz O
1
X
z %
03
> 7
2 ‘g, .
N Y2
X3
Z A
67
= Iz
Lo O
1
Xt
Dans toute I'étude, la liaison pivot d’axe (O, Zy) est bloquée. Les bases B, et 3, sont confondues;
Paraméetres géométriques : AB = L>.7» BE =13.23 AH= -R% AK=-cX KH= A(t). X5
(? Zo)= (7 Xz) avec  y1=y»
Parametres angulaires : (z E’) (x ) avec  yo=y3
97 (?1 Z7)= (_> X7) avec Yi=Y1
Elément Repére associé Centre d’inertie Masse Matrice d’inertie
0 Ro = (O, X0, Yo. 20) - -
1 Ry = (A X1, Y1, Z1)
G I A2 0 *Eg i
2 Ro = (A X2, V2. 25) — m | I(A2)=| 0 B 0
AG2 = dap.Z»
—-E, 0 G 5
G [ Az 0 —E3 ]
e 3
3 = (B, — 5 N m I(B,3) = 0 B 0
Rz = (B, X3, Y3, Z3) BG, = 23.75 — bs. 3 (B.3) 3
—-E3 0 G | 5
E - E meg
7 Ry = (K, X7, Y7, Z7)
8 Rs = (H, X7, Y7, Z7)
On note B;, la base (X;, Vi, Z;).
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ANNEXE
Variateur MDX60B/61B

E.1 Schéma synoptique du variateur MDX60B/61B
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E.2 Chronogramme associé a la porteuse triangulaire v;, a la tension

a l’état des interrupteurs K; et K et ala

érence V),

différence de potentiel v;,.

’
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e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e = =
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