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A. GENERALITES

l. DOMAINE D'UTILISATION

Le bras articulé Maxpid est extrait d’un robot cueilleur de fruit Citrus (figure 1).

Figure 1: robot cueilleur de fruit, dont est extrait le bras articulé Maxpid.

La société Pellenc qui développe ce produit, congoit d'autres systemes automatisés utilisant ce
dispositif:
« robot cueilleur de pommes (fig.2);
 robot greffeur de rosiers (fig.3);
* robot de tri automatique (fig.4).

e

Figure 3 : robot greffeur de- rosiers.

Figure 4 : robot de tri automatique.
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B. | MPLANTATION DU MAXPID DANS LE ROBOT DE RECOLTE CITRUS

Le robot posséde 3 axes de mouvement : un axe R2 (débattement +35°, -45°), un axe R3
(débattement +30°, -30°), un axe R4 (allongement Omm, +1360mm) et un axe R1
correspondant a la translation du bras (non représentée).

Basculeur
{2*™ bras)

Caplour
potentiométrique
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Il. ANALYSE FONCTIONNELLE DU SYSTEME

A. ANALYSE FONCTIONNELLE EXTERNE:

Le systéme étudié pour cette analyse fonctionnelle est I'ensemble {chassis, moteur, bras,
écrou, Vvis}.

Calculateur

Tube de
cueillette

Normes et
reglements

Environnement

Phase de vie : cueillette des fruits.

Fonctions Crnitéres Niveaux
Débattement [0-907]
Precision +/- 5°

F51 : permettre a l'utilisateur d'orienter — - -
le tube de cueillette Rapidite 90° en moins de 2 s

Marge de gain 10 dB

Stabilite Marge de phase 45°
F52 : s'adapter au calculateur Interface CNA/CAN15YV
FS3 : s'adapter au tracteur Non destruction du chassis | 0
o . o _ Tension 220V
F54 : s'adapter a I'énergie disponible — 5 A max
Respect absolu - 0
FS5 : respecter les normes et les réglements | des normes de securite
en vigueur Respect absolu 0
de la législation agricole
FS6 : s'adapter a I'environnement Résister aux obstacles 0
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B. ANALYSE FONCTIONNELLE |INTERNE:

Le systeme étudié pour cette analyse structurelle est I'ensemble {chassis, moteur, bras, écrou,
vis}.

Générer un
— mouvement
ce rotation

Transformer un
— mouvement de rotation
en mouvement de translation

Systéme vis / écrou

F3S1 Orienter le tube de cueillette

Acquérir les consignes
— de I'utilisateur et piloter
les mouvements

Interface de

S— i = i
Fournir de l'énergie puissance
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A. DONNEES M OTEUR:

lIl.  ANALYSE STRUCTURELLE DU SYSTEME

Caractéristiques du moteur équipant le Maxpid

Moteurs Courant Continu
Moteur RE35G
POTENCIA: 41 W>97 W

SPECIFICATIONS TECHNIQUES
24V
T engeon Sakmentabon [La) v 24
Vitessa au courant in trimn 3403
Couple au courant In miNm 113
Couranl max parmanan {In) A 2150
Vitessa & vide & Ua & +- 10% frirmn 4309
Courant & vide & +/- 50% mil &2a
Couple de démanage & Ua mriNm B11
Courani de démarmage & Ua A 11600
Constante de coupla mMNmiA 525
Constanie de viiesse trimndy 182
Pente vilessa/couple trfmaymiNm 717
Vitassa limile trfemn 8200
Puissancs ullle max, & Ua W &9
Rencamant maximum S 85.5
Constante de temps decirombcanique ma 523
Ierta gome 686
Réssiance aux Dofmas Ohm 207
Inductivité mH 052
Absistance tharmigue Bolties Ambiant L a2
Rdsstanca tharmigue RolotBolter KW 2
GENERALITES
Commutation Graphite
Nombin da lames au collecieur 13
Pakes Rnulemants & billes
Amants Tarres rares néodym far bore
Chama avigls maximosm (dynaminus) M LY
Jou mxlal mindmum fmm 0.08
Jow axdal madmium i 015
Charge radiale madmum N 28
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B. DONNEESTRANSMETTEUR (S)

‘ 1. Systeme Vis-Ecrou: |

Un systéme vis-écrou est un systéme de transformation de mouvement qui permet de
transformer un mouvement de rotation en mouvement de translation ou l'inverse.

Si la vis est bloquée en translation mais est libre de tourner, sa rotation va entrainer la
translation de I’écrou si celui-ci est bloqué en rotation.

La vis est munie d’un filet (aréte vive « enroulée » hélicoidalement autour et le long de I'axe
de la vis) dont certaines caractéristiques sont son sens et son pas " pP" (exprimé en mm).

7,
LTIV
l\l ) |ll|llll

» Sens du filet:
Pour savoir si le filet est un filet a droite ou a gauche, il suffit de tenir la vis a la verticale et
d’observer le filet.

Si ce dernier semble "monter" vers la droite, il s'agit d’un filet a droite (sinon filet a gauche).

Imaginons que I'on fasse tourner une vis dans un écrou.

Si le filet est a droite, en tournant la vis vers la droite, elle s’enfoncera dans I'écrou. C'est le
méme principe que la régle dite du tire-bouchon ou de la main droite : en tournant a droite, on
avance.

» Interprétation du pas (cas d’un filet a droite):
Imaginons que |'on fasse tourner d’un tour vers la droite une vis dans un écrou. Cette derniére

se déplacera donc selon + X et le déplacement aura pour valeur celle du pas " p" du filet.

Soit " " I'angle de rotation de la vis autour de X, et X, le déplacement de la vis selon X .

Si pour une rotation de 2.71 la vis se déplace de " p" mm, alors par simple une simple regle de

B

trois, on a: Xiis = +p.2— (le plus est la conséquence du filet a droite)
JT

Dans le cas d'un systéme vis-écrou, si I'on veut la relation entre la rotation de la vis et le

B

déplacement de I'écrou sachant que X, = —X,s, alors on obtient: Xécrou——p.z— pour un
JU

filet a droite (et donc X

écrou

C. DONNEES POTENTIOMETRE ROTATIF

Le potentiometre délivre une tension de 5V pour un angle mesuré de 94°,

= +p.£ pour un filet a gauche).
271
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IV. SCHEMA-BLOC DE L'ASSERVISSEMENT EN POSITION DU BRAS

Axe Asservi - Maxpid
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V. PARAMETRAGE DU SYSTEME

La chaine cinématique est composée:
« Un moteur qui est lié au bati (orange). Il peut tourner par rapport au bati.

4.,

dt

« Un écrou lié a la vis. Il translate par rapport a la vis lorsque celle ci tourne. Le pas de la
vis est noté " p" ( p =4mm).

+ Un bras qui peut tourner par rapport au bati.

+ Une vis directement liée a I'arbre moteur. Elle tourne a la vitesse " 3 =

Y1 &
2

Alpha ; §
B
(H

&

0
nz A A
Z4 75
(1): bati (3): vis (5): bras
(2): moteur (4): écrou

On notera:  OA= a;(; ,
OB=hy,,
AC=cx. .

Les dimensions sont:
a=695mm

b=81mm
¢ =80mm
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A. PLAN D'ENSEMBLE:

VI. REPRESENTATION TECHNIQUE
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B. NOMENCLATURE :

REP. REF. DESIGNATION (#1435
1 34.21900 | ACTIONNEUR 1
| 2 | 3421703 | CHAINE USINEE 1
3 | 3424984 (VISFHCM 4102 2
4 24.06110 | VIS CHC MA4-20 2
5 | 34.21701 | BRAS USINE 1
6 34.21707 | EQUERRE DE REPERAGE 1
7 | 3421837 |WIS FHC M3x10 2
8 | 34.02526 |BILLE DIAMETRE 7 MM 1
g | 3421705 |RONDELLE DE POTENTIOMETRE 1
10 | 34.21956 | POTENTIOMETRE PMR 411 1
11 | 3421870 |BAGUE INA PAF 30 160 P10 2
12 3421704 | AXE BRAS 1
13 | 3403175 |VIS HC M&-10 2
14 | 3421712 | AXE ARTICULATION 4
15 | 34.21871 | VIS CHC M4x8 4
17 | 34.21706 | AXE POIDS 1
18 | 3421710 | ECROU SERRAGE POIDS 2
19 | 3421860 |AXE RESSOAT 1
20 | 3421708 |RESSORT C 30x08x1,5 1
21 | 3421838 | RONDELLE PLASTIQUE FRAISE D3 2
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