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I. DOMAINE D'UTILISATION  
 

A. GENERALITES  
 
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, conçoit d’autres systèmes automatisés utilisant ce 
dispositif: 

• robot cueilleur de pommes (fig.2); 
• robot greffeur de rosiers (fig.3); 
• robot de tri automatique (fig.4). 

 

 
Figure 4 : robot de tri automatique. 

 
Figure 2 : robot cueilleur de pommes. 

 

 
Figure 3 : robot greffeur de rosiers. 
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B. IMPLANTATION DU MAXPID DANS LE ROBOT DE RECOLTE CITRUS 
 
Le robot possède 3 axes de mouvement : un axe R2 (débattement +35°, -45°), un axe R3 
(débattement +30°, -30°), un axe R4 (allongement 0mm, +1360mm) et un axe R1 
correspondant à la translation du bras (non représentée). 
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II. ANALYSE FONCTIONNELLE DU SYSTEME 
 

A. ANALYSE FONCTIONNELLE EXTERNE : 
 
Le système étudié pour cette analyse fonctionnelle est l’ensemble {châssis, moteur, bras, 
écrou, vis}. 
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B. ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE: 
 
Le système étudié pour cette analyse structurelle est l’ensemble {châssis, moteur, bras, écrou, 
vis}. 
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III. ANALYSE STRUCTURELLE DU SYSTEME 
 

A. DONNEES MOTEUR: 
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B. DONNEES TRANSMETTEUR (S) 
 

1. Système Vis-Ecrou: 

 
Un système vis-écrou est un système 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 entraîner la 
translation de l’écrou si celui-ci est bloqué en rotation. 
 
La vis est munie d’un filet (arête vive « enroulée » hélicoïdalement autour et le long de l’axe 
de la vis) dont certaines caractéristiques sont son sens et son pas " p " (exprimé en mm). 

 

� Sens du filet: 
Pour savoir si le filet est un filet à droite ou à gauche, il suffit de tenir la vis à la verticale et 
d’observer le filet. 
 
Si ce dernier semble "monter" vers la droite, il s’agit d’un filet à droite (sinon filet à gauche). 
 
Imaginons que l’on fasse tourner une vis dans un écrou. 
Si le filet est à droite, en tournant la vis vers la droite, elle s’enfoncera dans l’écrou. C’est le 
même principe que la règle dite du tire-bouchon ou de la main droite : en tournant à droite, on 
avance. 
 

� Interprétation du pas (cas d’un filet à droite): 
Imaginons que l’on fasse tourner d’un tour vers la droite une vis dans un écrou. Cette dernière 

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

Soit "β " l’angle de rotation de la vis autour de X , et visX  le déplacement de la vis selon X . 

 

Si pour une rotation de π.2  la vis se déplace de " p " mm, alors par simple une simple règle de 

trois, on a: 
π

β
.2

.pXvis +=  (le plus est la conséquence du filet à droite) 

 
Dans le cas d’un système vis-écrou, si l’on veut la relation entre la rotation de la vis et le 

déplacement de l’écrou sachant que visécrou XX −= , alors on obtient: 
π

β
.2

.pXécrou −=  pour un 

filet à droite (et donc 
π

β
.2

.pXécrou +=  pour un filet à gauche). 

 

C. DONNEES POTENTIOMETRE ROTATIF  
 
Le potentiomètre délivre une tension de 5V pour un angle mesuré de 94°. 
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IV. SCHEMA-BLOC DE L 'ASSERVISSEMENT EN POSITION DU BRAS  
 

 
  



Axe Asservi - Maxpid 10 Dossier Technique 

 

V. PARAMETRAGE DU SYSTEME 
 
La chaîne cinématique est composée: 

• Un moteur qui est lié au bâti (orange). Il peut tourner par rapport au bâti. 

• Une vis directement liée à l'arbre moteur. Elle tourne à la vitesse "
dt

dββ =& " 

• Un écrou lié à la vis. Il translate par rapport à la vis lorsque celle ci tourne. Le pas de la 

vis est noté " p " ( mmp 4= ). 

• Un bras qui peut tourner par rapport au bâti. 
 

 
 

 ( )1 : bâti 

 ( )2 : moteur 

 ( )3 : vis 

 ( )4 : écrou 

 ( )5 : bras 

 

On notera: 0.xaOA= , 

  0.ybOB= , 

  5.xcAC = . 

 
Les dimensions sont: 

  mma 5,69=  

  mmb 81=  

  mmc 80=  
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VI. REPRESENTATION TECHNIQUE 
 

A. PLAN D 'ENSEMBLE : 
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B. NOMENCLATURE : 
 

 


