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1.1 Conformité aux normes CE

Le systeme « Robot Jockey » a été concu et fabriqué dans le respect des
objectifs de la réglementation qui lui est applicable et particuliéerement des
prescriptions dictées par la norme EN 60204-1 (1998).

Les équipements qui seront associés au systeme doivent également
respecter les objectifs de la réglementation qui leurs est applicable.

Normes ou documents normatifs appliqués :

e Directive « Machine » 98/37/CEE

Matériel
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1.2 Précautions d’emploi

1.2.1 Précautions avant utilisation

Le systéme doit étre situé dans un lieu éclairé conformément aux impositions du code du travail.
Le systéme doit étre installé sur un support horizontal et rigide suffisamment robuste et
suffisamment spacieux pour que les pieds du support y reposent de maniére stable.

Assurer la stabilité du systéme.

Prendre connaissance de I'ensemble de la présente documentation avant toute utilisation et
conserver soigneusement celle-ci.

1.2.2 Précautions pendant l'utilisation

Respecter scrupuleusement les avertissements et instructions figurant dans la présente
documentation, comme sur les appareils eux-mémes.

De maniére générale, les travaux pratiques devront se faire sous la responsabilité d'un
enseignant, ou de toute personne habilitée et formée aux manipulations de ce type de matériel.
L’'usage du systeme a d’autres fins que celle prévues dans le présent document ou dans le
dossier pédagogique est rigoureusement interdit.

1.3 Entretien du sous-systeme

Le systéme ne nécessite aucun entretien particulier autre que le nettoyage régulier.

e Eviter toutes projections d’eau ou dautres liquides. Dépoussiérer le systéme si
nécessaire.

Jockey R
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2.1 Lerobotjockey dans son contexte réel

2.1.1 Lerobot « KAMEL »

Le systéme Robot Jockey permet
d’étudier le bras droit robotisé du robot
réel « KAMEL ».

Les robots KAMEL sont des machines
utilisées en remplacement de jockeys
humains (Cf. « Historique du projet
Kamel » en annexe) pour conduire les
dromadaires lors des championnats de
la monarchie du Qatar (photo 1).

Par l'intermédiaire d’une
télécommande HF (photo 2), ces
robots reproduisent les ordres de
I'entraineur qui lui se trouve sur un
véhicule 4x4 suivant la course sur un
anneau paralléle du champ de course.
La vitesse de I'animal et son rythme
cardiaque sont également disponibles
via cette télécommande.

Les ordres possibles sont les suivants :

Bras droit (systéme Jockey

Didastel) :

-« Raali » (rotation de la cravache
prés de la téte de I'animal) ;

-« Frappes » (coups portés a
'avant ou a l'arriére de la monture).

Bras gauche :
-« Rénes » (tension des rénes).

Haut parleur :
- Cris de I'entraineur.

La production des robots démarrée en
Suisse en 2005 (photo 3), est
aujourd’hui réalisée dans le pays
Qatar.

Le gouvernement du Qatar a
également réalisé un transfert de
technologies pour les ingénieurs et
techniciens du pays.

De nombreuses équipes en
championnat utilisent maintenant des

robots jockey avec diverses
technologies. Photo 3 : L'atelier de production des robots KAMEL

Jockey R
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2.1.2 Description d’'un robot KAMEL

® QO

*

*
N

DE©®O @ @

* Eléments repris dans le systéeme
« Robot Jockey »

@@ @O ® OF

Repére Intitulé Description
1 Support téte Elément de fixation de la téte factice du jockey
2 Module GPS Permet de calculer la vitesse de déplacement de I'animal
3 Axe EPAULE (axe A) Axe permettant d’orienter le bras en avant ou en arriére
4 Bras droit Piéce mécanosoudée supportant I'axe B et C
5 Chassis Piece mécanosoudée supportant 'ensemble des composants
6 Capteur ILS Baguette Capteur permettant d’initialiser 'axe BC
7 Suspension Suspension hydraulique permettant d’absorber les chocs
8 Axe BAGUETTE (axe C) | Axe permettant d’entrainer en rotation la baguette ou cravache
9 Genoux Piece articulée permettant d’absorber les chocs
10 Selle Selle spécifique permettant d’interfacer le robot avec I'animal
11 Axe POIGNET (axe B) | Axe permettant d’orienter la baguette vers I'arriére ou I'avant
12 Antenne HF Antenne permettant au robot de communiquer avec la

télécommande
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2.1.2 Description d’'un robot KAMEL (suite)

® QO

*

*

@@ @@ ©® O

D@ @R @ @

* Eléments repris dans le systéme
« Robot Jockey »

Repére Intitulé Description
13 Bras gauche Piéce mécanosoudée supportant 'axe D (Rénes)
14 Faisceaux Faisceaux reliant les bras a I'unité centrale
15 Unité Centrale Electronique de commande du robot
16 Batterie Batterie rechargeable permettant d’alimenter I'unité centrale
17 Axe RENES (axe D) Cet actionneur permet d’enrouler ou dérouler les rénes
18 Haut-parleur Ce haut parleur retransmet les cris de I'entraineur au dromadaire
19 Télécommande HF Télécommande permettant de piloter le robot a distance

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez la description du robot KAMEL.:

« LE PRODUIT »
= Description du robot Jockey
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3.1 Description générale du systeme « Robot Jockey »

®
®

@
®

O,

©

Repeére Intitulé Description
1 Téte Téte factice du jockey
Poignée de manceuvre . , i
2 axe EPAULE (axe A) Permet d’orienter manuellement le bras vers I'avant ou I'arriére
3 Axe EPAULE (axe A) Axe permettant d’orienter le bras en avant ou en arriére
4 Bras droit Piece mécanosoudée supportant 'axe B et C
Capteur permettant d’initialiser 'axe C (RAZ codeur) aprés le
5 Capteur ILS Baguette mouvement « Raali ».
Référence : SME-8-K-24-S6 de chez FESTO
6 Baguette Baguette permettant de simuler la cravache
7 Axe BAGUETTE (axe C) | Axe permettant d’entrainer en rotation la baguette ou cravache
8 Corps Ensemble de capots en plastiques
9 Chassis Piece permettant de poser le systéme sur une surface plane
10 Axe POIGNET (axe B) Axe permettant d’'orienter la baguette vers I'arriere ou I'avant
11 Pupitre de commande Pupitre contenant I'électronique de commande du robot.

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez la description du systéme:

« LE PRODUIT »
= Description du robot Jockey
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3.2 L'axe EPAULE (axe A)

3.2.1 Les constituants

Repeére Intitulé Description

1 Vis CHC M5x16 Ce; 2 vis permgttent de bquugr la butée d’angle rep.5 apres réglage de sa
position angulaire (angle de départ Axe A)
Cette piéce permet également de bloquer la butée d’angle rep.5 et rend

5 Rondelle I'ensemble étanche aux poussiéres.
d’étanchéité Désignation : « Waterproof lid »
Plan : JO-1.5.1.8
3 Vis CHC M5x12 l;?ae)(se3 vis permettent de fixer le couvercle rep.4 sur le boitier rep.13 de
Cette piéce :

- Supporte la butée d’angle rep.5 et permet le réglage (rainures) de sa
position angulaire (angle de départ Axe A) ;

- Ferme le boitier rep.13 de 'axe.

Désignation : « Lid A axis »

Plan : JO-1.5.1.7

4 Couvercle

Cette piéce permet de limiter le débattement angulaire (150° max) de I'axe
A en stoppant la course du secteur rep.8 de la roue vis sans fin.

5 Butée d’angle | Sa position angulaire est réglable.

Désignation : « A axis angular limit »

Plan : JO-1.5.1.6

DIDASTEL
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Cet écrou permet de serrer sur I'arbre rep.14 :
- Les bagues intérieures des roulements a billes ;
- Laroue vis sans fin rep.9 ;
- Le secteur rep.8 de la roue vis sans fin.
cl Ces 4 clavettes permettent de solidariser la roue vis sans fin rep.9 et son
avettes " ,
7 paralléles se’ctgur rgp.8 a l'arbre rep.14‘ de l'axe A.
Désignation : Clavette paralléle forme A 5x5x10.
Cette piece est clavetée sur I'arbre rep.14 a l'aide des 4 clavettes paralléles
rep.7.
Secteur roue vis | Elle permet de limiter le débattement angulaire de I'axe A en venant buter
sans fin avec son « doigt » dans la butée d’angle rep.5.
Désignation : « Wheel sector »
Plan : JO-1.5.1.3
Cette roue dentée est entrainée par la vis sans fin rep.12.
Elle est clavetée sur I'arbre rep.14 a I'aide des 4 clavettes rep.7.
Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans fin) transforme
la rotation du moteur en mouvement angulaire sur I'axe A (Epaule) avec
une réduction de 1 :50.
Désignation : « Worm wheel »
Plan: JO-1.5.1.4
Référence : B 1050 1r
Fournisseur : NOZAG
Roulements a simple rangée de billes graissés a vie et équipés de 2
Roulements a | flasques d’étanchéité.
billes Référence : 6005 2RS VA
Fournisseur : SKF

DIDASTEL
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Cette entretoise permet de serrer les bagues intérieures des roulements
Entretoise rep.10.
roulements Désignation : « Brace 28.5 »
Plan : JO-1.5.1.2
Cette vis sans fin est entrainée par le moteur de I'axe A.
Elle est bloquée sur I'arbre du moteur a I'aide de la bague de blocage
rep.17.
Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans fin) transforme
la rotation du moteur en mouvement angulaire sur I'axe A (Epaule) avec
une réduction de 1 :50.
Désignation : « A axis Worm »
Plan: JO-1.5.1.9
Référence : S 10 W 1r
Fournisseur : NOZAG
Ce boitier contient les montages de roulements et 'ensemble roue et vis
sans fin de 'axe A (Epaule).
Désignation : « A axis cage »
Plan : JO-1.5.1.1
Cet arbre permet de transmettre la rotation du moteur de I'axe A au bras a
I'aide de 'ensemble roue et vis sans fin.
Le bras est emmanché et claveté sur cet arbre & I'aide d’'une clavette
paralléle de forme A.
Désignation : « Right shoulder axis »
Plan: JO-1.5.1.13
Roulement a simple rangée de billes graissé a vie et équipé de 2 flasques
Roulement a d’étanchéité.
billes Référence : 607 2RS
Fournisseur : SKF

DIDASTEL
| Jockey NI
PROVENCE Dossier technique - page 20 -

11

12 Vis sans fin

13 Boitier Axe A

14 Arbre Axe A

15




B Jockey

Cet anneau élastique permet de bloquer la bague intérieure du roulement

16 Circlips 608 2RS sur la vis sans fin rep.12 de I'axe A.
Désignation : DIN471 diam. 8.
Cette piéce permet de bloquer la vis sans fin rep.12 sur I'arbre du moteur
Bague de de l'axe A.
17 blocage vis sans | Cette bague est également utilisée dans I'axe B (poignet).
fin Désignation : « Worm tightening »
Plan : JO-1.5.1.10
Cette piéce fixée sur le boitier rep.13 de I'axe A supporte le moteur.
18 Support moteur | Désignation : « A axis engine fastening »
Plan: JO-1.5.1.5
19 Vis CHC M4x16 Ces 4 vis’permettent de fixer le support de moteur rep.18 sur le boitier
rep.13 de l'axe A.
20 Vis CHC M5x10 Cette v_is perm(_at de serrer la bague intérieure du roulement rep.22 en bout
de la vis sans fin rep.12.
21 Rond_elle Cette rondelle de sécurité type S permet de bloquer la vis rep.20.
élastique
Roulement a simple rangée de billes graissé a vie et équipé de 2 flasques
29 Roulement a d’étanchéité.
billes Référence : 607 2RS

Fournisseur : SKF

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez les constituants de I'axe A (Epaule):

« LES CONSTITUANTS »
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3.2.2 Principe de fonctionnement

Vis sans fin entrainée par le
moteur de I'épaule
(commande manuelle sur le
systeme pédagogique).

Bras entrainé en rotation
angulaire par une roue dentée
avec limitation de I'angle par

butée réglable (150° max.).

L’épaule permet de positionner le bras vers I'avant ou I'arriere de la monture.

- Vers l'arriére (zone en vert sur lillustration), le robot jockey effectue des cycles de
« Frappes » ;

- Vers l'avant (zone bleue), le robot jockey effectue les mouvements « Raali » (rotation de la
baguette devant les yeux de I'animal.

Pour articuler I'épaule et positionner le bras, le constructeur a opté pour une solution mécanique
basée sur I'utilisation d’'un engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans fin) qui
transforme la rotation d’'un moteur électrique en mouvement angulaire sur I'axe A (Epaule) avec
une réduction de 1 :50.

- Lorsque la vis tourne dans le sens A (fléeche verte), le bras s’oriente vers l'arriére ;

- Dans le sens B (fleche bleu), le bras s’oriente vers I'avant de I'animal.

La course angulaire maximum est limitée a 150° par une butée mécanique réglable (position de
départ de la course).

Cette butée permet également de détecter les positions de butée haute et basse (initialisation
de I'axe) lorsque la limitation de courant au niveau du moteur est atteinte.

Dans le cas du systéeme pédagogique, le moteur a été remplacé par une commande
manuelle (Poignée de commande a six pans).

DIDASTEL
| Jockey [N
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3.3 Les axes POIGNET (axe B) et BAGUETTE (axe C)

3.3.1 Les constituants

Repeére Intitulé Description
1 Vis FHC M4x10 Ces 3 vis permettent de fixer le couvercle rep.2 sur le boftier
moteur rep.10.

Ce couvercle permet de fermer le boitier moteur rep.10 de
'axe C (Baguette).

2 Couvercle Axe C | pesignation : « Lid C axis »
Plan : JO-1.5.3.3
Roulements a simple rangée de billes graissés a vie et
< équipés de 2 flasques d’étanchéité.
3 Roulements a billes

Référence : 608 2RS

Fournisseur : SKF

Cette vis sans fin est entrainée par le moteur de I'axe C
(Baguette).

Elle est bloquée sur I'arbre du moteur a I'aide de la bague de
blocage rep.5.

Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans
4 Vis sans fin Axe C fin) transforme la rotation du moteur en mouvement angulaire
sur 'axe C (baguette) avec une réduction de 1 :25.
Désignation : « Worm C axis »

Plan : JO-1.5.3.2

Référence : S 10 W 1r

Fournisseur : NOZAG

DIDASTEL
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' 4
Cette piece permet de bloquer la vis sans fin rep.4 sur I'arbre
; du moteur de I'axe C (Baguette).
5 Bague de blo_cage VIS | Cette bague est également utilisée dans I'axe A (Epaule).
sans fin - S0 . X

Désignation : « Worm tightening »
Repére : JO-1.5.1.10

6 Vis CHC M5x10 Cette vis permet de serrer la bague intérieure du roulement

en bout de I'arbre de 'axe C (Baguette).
7 Rondelle élastique Cette rondelle de sécurité permet de bloquer la vis rep.6.

Ces 3 vis permettent de fixer le moteur rep.11 de I'axe C
(baguette) sur son boitier rep.10.
Cette vis permet de boucher 'accés a la vis de serrage de la
bague de blocage rep.5.
Ce boitier supporte le moteur et contient les montages de
roulements et ensemble roue et vis sans fin de 'axe C
(Baguette).
10 Boitier moteur Axe C | Il est embarqué sur I'axe B (Poignet) et entrainé en rotation
par son couvercle rep.17 lié a I'arbre moteur de 'axe B.
Désignation : « Engine cage »
Plan : JO-1.5.3.1
Motorisation axe C (Baguette) :
- Moteur a courant continu 44 mNm ;
- Encodeur magnétique (64 imp./tours sur 2 voies).
Caractéristiques moteur :
Moteur et codeur Axe C | - Tension : 12 Volts

(Baguette) - Puissance : 45,9 Watts
- Vitesse : 6300 RPM
Référence Moteur : 2657 W012CR
Référence encodeur : IE2-64
Fournisseur : FAULHABER

DIDASTEL
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Roulements a simple range de billes graissés a vie et équipés
de 2 flasques d’étanchéité.

Référence : 61808 2RS HLU

Fournisseur : SKF

Cette entretoise permet de serrer les bagues intérieures des
deux roulements rep.12 en vissant le couvercle rep.17 du

13 Entretoise roulements | boitier moteur de I'axe C.

Désignation : « Bearing support ring »

Plan : JO-1.5.3.5

Cette piéce cylindrique contient le montage de roulements de
I'axe B (Poignet) et supporte le boitier rep.10 de I'axe C
(Baguette).

14 Poignet Elle est vissée dans le bras droit mécanosoudé (plan JO-
1.5.2) et constitue le poignet du bras.

Désignation : « Wrist »

Plan: JO-1.5.3.4

Cette vis permet de bloquer le couvercle rep.17 sur le boitier
15 Vis HC M5x6 moteur rep.10 de I'axe C (Baguette) aprés serrage des
bagues intérieures des roulements.

12 Roulements a billes

Ces 2 butées en caoutchouc sont insérées dans le couvercle
rep.17 du boitier moteur.

Elles permettent d’amortir la course lorsque celui-ci bute dans
le support moteur rep.21.

Désignation : « Rubber stop »

Plan : JO-1.5.3.10

DIDASTEL
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Cette piéce est accouplée a I'arbre du moteur de I'axe B
(Poignet) a l'aide de la bride rep.20 et de la vis de blocage
rep.18.

Elle entraine 'axe C (Baguette) en rotation autour de I'axe B

et permet de :

- Limiter le débattement angulaire de I'axe B en venant
buter par I'intermédiaire des butées caoutchouc rep.16
dans le support moteur rep.21 ;

- Fermer le boitier moteur rep.10 de I'axe C en se vissant
dessus ;

- Serrer les bagues intérieures des roulements rep.12.

Désignation : « Closing engine cage »

Plan : JO-1.5.3.6

Cette vis permet de bloquer I'arbre du moteur de I'axe B

(Poignet) dans son logement réalisé par :

18 Vis HC M4x6 - Le couvercle rep.17 du boitier moteur de I'axe C
(Baguette) ;

- La bride rep.20 de 'arbre du moteur.

Ces 2 vis permettent de serrer la bride rep.20 de l'arbre du

19 Vis CHC M4x12 moteur de I'axe B (Poignet) sur le couvercle rep.17 du boitier

moteur de I'axe C (Baguette).

Bride arbre moteur axe Cette piece permet de brider 'ensemble axe C (Baguette) sur

20 B . I'arbre moteur de I'axe B (Poignet) par l'intermédiaire du

(Poignet) o ,
couvercle boitier moteur rep.17 de I'axe C.

Couvercle boitier

17 moteur Axe C Baguette

Cette piéce supporte le moteur de I'axe B (Poignet) et permet
de limiter son débattement angulaire (300° max) en stoppant
la course du couvercle boitier rep.10 de I'axe C.

Désignation : « B axis engine »

Plan : JO-1.5.3.8

DIDASTEL
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Motorisation axe B (Poignet) :

- Moteur a courant continu 44 mNm ;
- Réducteur planétaire 14 :1, 3.5 Nm ;
- Encodeur magnétique (64 impulsions/tour sur 2 voies).
Caractéristiques moteur :

- Tension : 12 Volts

- Puissance : 45,9 Watts

- Vitesse : 6300 RPM

Référence Moteur : 2657 W012CR
Référence Réducteur : 26/1-14 :1
Référence Encodeur : IE2-64
Fournisseur : FAULHABER

Cette entretoise permet de serrer les bagues intérieures du
roulement 608 2RS rep.3 et 6201 2RS rep.25 et de bloquer la
23 Entretoise roue dentée rep.24 sur I'arbre rep.28 de I'axe C (Baguette).
Désignation : « Brace @9- @12-5 »

Plan : JO-1.5.3.9.4

Cette roue est entrainée par la vis sans fin rep.4. Elle est
clavetée sur I'arbre rep.28 a I'aide d’'une clavette paralléle.
Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans
24 Roue vis sans fin fin) transforme la rotation du moteur en mouvement angulaire
sur 'axe C (Baguette) avec une réduction de 1 :25.

Désignation : « Worm C wheel »

Plan : JO-1.5.3.9.3

Référence : 1025 1r  Fournisseur : NOZAG

Roulement a simple rangée de billes graissés a vie et équipé
de 2 flasques d’étanchéité

Moteur, codeur et
22 réducteur Axe B
(Poignet)

25 Roulement a billes Référence : 6201 2RS
Fournisseur : SKF
26 Vis FHC M5x8 Ces 4 vis permettent de fixer I'arbre rep.28 sur son support

rep.29.

DIDASTEL
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Cette clavette permet de solidariser la roue vis sans fin rep.24
27 Clavette paralléle a l'arbre rep.28 de I'axe C (Baguette).
Désignation : Clavette paralléle forme A 3x3x12
Cet arbre permet de transmettre la rotation du moteur de I'axe
C (Baguette) a la baguette et son support rep.29 a l'aide de
28 Arbre Axe C (Baguette) | I'ensemble roue et vis sans fin.
Désignation : « Stick axis bis »
Plan : JO-1.5.3.9.7
Cette piece est fixée sur I'arbre rep.28 a 'aide des 4 vis FHC
rep.26. Elle posséde une rainure sur sa face inclinée a 15°
(angle baguette) dans laquelle vient se loger la baguette.
La Baguette est ensuite bloquée sur ce support a I'aide du
contrepoids rep.30.
Désignation : « Stick axis »
Plan : JO-1.5.3.9.1
Cette piéce a deux fonctions :
- Brider la baguette sur son support rep.29 ;
- Servir de contrepoids pour limiter I'inertie lors de la
rotation de la baguette.
Désignation : « Counterweight »
Plan : JO-1.5.3.9.2
Cet aimant est collé sur le contrepoids rep.30 de I'axe C
(Baguette). Détecté par le capteur (contact Reed) du bras, il
permet d’initialiser (RAZ codeur ) 'axe C apres le mouvement
. o « Raali ».
Aimant initialisation axe o o )
31 c Principales caractéristiques :
- Matériaux : néodyme fer bore
- Magnétisation axiale
- Diamétre 6mm
- Epaisseur 6mm

DIDASTEL
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4
Ces 2 vis moletées M5x18 permettent de serrer le
32 Vis a téte moletée contrepoids rep.30 et de bloquer la baguette sur son support
rep.29.

Cd-rom EMP Robot Jockey

Retrouvez les constituants des axes B et C
(Poignet / Baguette):

« LES CONSTITUANTS »

Jockey R
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3.3.2 Principe de fonctionnement

Le moteur de I'axe B (Poignet)
entraine I'ensemble axe C
(voir détail) par son couvercle
d’'une butée embarquée a
I'autre, soit une course

Couvercle axe C
avec butées

Moteur, codeur et embarquée (2)

réducteCy \ angulaire de 300°.
Axe B (Poignet) .- | 9
\ 1
N | e
o Butée fixe ',
usinée sur
le support
3 Axe B
L
- oy )
) )i ;
r i ?E/l- I -— )
Support {
moteur fixe =y
360° | -
Détail axe C Roulements

.

Le support baguette est
entrainé en rotation (sans
limitation de course) dans un
sens ou dans l'autre par un
\\ ensemble roue et vis sans fin.

Moteur, codeur
Axe C
(Baguette)
embarqué sur
'axe B

Axe C
./

Afin d’effectuer les mouvements de FRAPPES ou de RAALLI (Cf. définition pages 53 et 55), le

constructeur a opté pour une solution mécanique qui consiste a embarquer I'axe de rotation de

la baguette (axe C) sur celui du poignet (axe B).

L’illustration ci-dessus, décrit ce principe en montrant les principaux éléments :

- Le moteur du poignet équipé de son réducteur (14 :1) et de son codeur (64 imp/tours sur 2
voies) ;

- Le support (en coupe) de ce moteur (fixé dans le bras mécanosoudé) comportant une
butée fixe qui limite la course du poignet a 300° maxi ;

- Le couvercle (en coupe) de I'axe Baguette entrainé par le moteur du Poignet et muni de
deux butées embarquées en caoutchouc stoppées par la butée fixe du support afin de
limiter la course du poignet a 300° ;

- Le poignet (en coupe) vissé dans le bras mécanosoudé et équipé de son montage de
roulements ;

- Etenfin un détail de I'axe baguette avec son moteur avec codeur (64 imp/tours sur 2 voies)
et son ensemble roue et vis sans fin (rapport 1 :25) fixés dans un boitier (en coupe) vissé
dans le couvercle

Jockey R
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3.4 Le pupitre de commande

3.4.1 Les constituants

3.4.1.1 Laface avant

LYy /2 77

Repére Intitulé Description
Le voyant jaune « Sous Tension » (H1) indique que le pupitre
Voyant H1 ; ) i L
1 . est mis sous tension par l'interrupteur M/A situé sur la face
« Sous tension » "
arriére.
Le voyant rouge « Puissance » (H2) indique que le pupitre est
Voyant H2 sous puissance, le bouton coup-de poing « Arrét d’'Urgence »
2 « Puissance » est souleve.. .
La carte Unité Centrale et la Carte contrOle d’axes du pupitre
sont sous tension (12 VCC Puissance établie).
Le voyant vert « Robot OK » (H3) indique que le robot
Vovant H3 JOCKEY est en service.
3 y Ce voyant est commandé par I'applicatif du robot JOCKEY
« Robot OK » N ) A e s
aprés son lancement et suite au démarrage de I'Unité
Centrale (OS LINUX) du pupitre.
Le bouton coup de poing « S1 » permet de stopper le robot
Bouton S1 \ . S
4 « Arrét d’Urgence » en cas d’'urgence en mettant hors tension le circuit de
puissance (12 VCC Puissance).
Points de mesure . | .
5 commande moteur Ces points de mesure permettent de mesurer la tension
Poignet (commande PWM) aux bornes du moteur de I'axe POIGNET.

DIDASTEL
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Repeére Intitulé Description
Ces points de mesure permettent de mesurer le courant
consommeé par le moteur de I'axe POIGNET.

Points de mesure

6 Courant moteur ”; e
. Lorsqu’ils ne sont pas utilisés, un shunt permet au moteur de
Poignet ;
fonctionner.
Points de mesure Ces points de mesure permettent de mesurer la tension
7 commande moteur (commande PWM) aux bornes du moteur de 'axe
Baguette BAGUETTE.

Ces points de mesure permettent de mesurer le courant
consommeé par le moteur de 'axe BAGUETTE.

Lorsqu’ils ne sont pas utilisés, un shunt permet au moteur de
fonctionner.

Connecteur de type « DB9 » femelle.

Il permet de relier le pupitre du Robot JOCKEY a un
ordinateur PC équipé d’une voie série du type RS232.

Cette liaison est utilisée pour commander le robot.

Points de mesure
8 Courant moteur
Baguette

Connecteur DB9
9 Liaison série
RS232 > PC

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez les constituants du pupitre :

« LES CONSTITUANTS »
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3.4.1.2 Laface arriere

Repére Intitulé Description

Connecteur du type « DB9 » femelle.

Il permet de relier le pupitre du Robot JOCKEY a une console
LINUX (ordinateur PC) via une liaison série du type RS232.
Cette liaison est utilisée pour accéder a 'OS (Operating
System) de 'unité centrale sous LINUX et charger les
programmes nécessaires a I'application.

Connecteur cylindrique | Connecteur cylindrique multipdles (14 contacts).

2 14 Points Il permet de relier le Robot JOCKEY (faisceau moteurs,
Robot = Pupitre codeurs et capteur ILS) au pupitre.

Embase secteur du type CEI 320 équipée d’'un interrupteur

3 Embase Secteur unipolaire avec voyant et fusible de protection de 10A.

Cette embase permet de relier le pupitre au secteur (230V).

Connecteur DB9
1 Liaison série
RS232 - PC LINUX

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez les constituants du pupitre :

« LES CONSTITUANTS »
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3.4.1.2 L’'équipement interne

Repeére Intitulé Description
Alimentation monophasée a découpage permettant
d'alimenter la carte fond de panier « K-Arm » du pupitre.

Caractéristiques principales :

1 ALIMENTATION - Tension d'entrée : 230 Vc.a., 50/60 Hz ;
- Tension de sortie : 12 Vc.c., 8.5A ;

- Puissance : 100 W.

Référence : S8VM-10012CD
Fournisseur : OMRON

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez les constituants du pupitre :

« LES CONSTITUANTS »

Jockey R
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Cette carte fond de panier "K-Arm" a été développée
spécialement pour le pupitre DIDASTEL.

Cette interface permet de supporter la carte Unité de Contréle
"KoreBot" et la carte contréle d'axes "KoreMotor" et
d'instrumenter le bras connecté au pupitre.

Elle intégre :
- la protection et le filtrage de I'alimentation ;
- la gestion de l'arrét d'urgence ;
Carte Fond de panier | - la régulation 12VDC/5VDC (alimentation des cartes) ;
« K-ARM » - les connecteurs fond de panier pour les cartes "KoreBot" et
"KoreMotor" ;
- la connectique pour les moteurs et codeurs des axes ;
- le bornier de mesure courant moteur ;
- le bornier de mesure tension moteur ;
- le bornier et le conditionnement du capteur de proximité de
I'axe baguette ;
- le bornier et le conditionnement du signal "Robot OK" ;
- les connecteurs et interfaces "RS232" pour le dialogue avec

le "KoreBot".

DIDASTEL
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Concgu pour la robotique mobile, « KoreBot » est une
puissante plate-forme embarquée basée sur un processeur
« XScale » avec un systeme d’exploitation LINUX.

Elle offre le méme type de fonctionnalité et de performance
que les derniéres générations d’assistant numérique

(« PDA »).

Equipé de plusieurs fonctions E/S, le processeur « XScale »
peut étre rapidement configuré pour étre un terminal de saisie
de données, lecteur vidéo, ou systéme de contrdle.

« KoreBot » vous permet de rapidement développer des
applications avancées grace aux outils de programmation
GNU-Linux.

Les utilisations vont de la surveillance de I'environnement a
l'automatisation d’un process.

Processeur : Intel XSCALE PXA-255 400MHz
RAM : 64 Mo
FLASH : 32 Mo
Alimentation : Entrée: 5V Sortie: 3.3V régulé pour Compact
Flash et autres extensions ...

. Consommation : Idle: 500mW Max: 1 200mW
Carte Unité Centrale . .
3 « KoreBot » Connectique :

1 x Compact Flash Type | Sockets

1 x KB-250 Interface (2x50-pin)
1 x JTAG port de débogage
2 x RS232
1 x USB Client
Interface KB-250 :
3 x RS332 (compatible Bluetooth)
1 x port USB Client
3 x port USB Maitre
1 x contréleur MMC (MutiMedia Card)
1 x contréleur LCD
1 x bus 12C (400kb/s)
1 x bus SSP/SPI (1.8Mo/s)
1 x contréleur son AC97
2 x bornier PWM
53 x bornier E/S
OS : Linux 2.4.19
Licence : GPL Licence
Plateforme : Développement sous environnement GNU-Linux
Taille : 85mm x 57mm x 14mm
Poids : 35g
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Carte Controle Axes
« KoreMotor »

« KoreMotor » est une carte numérique qui permet de
commander des moteurs CC en utilisant le contréle PID
numeérique en position et vitesse.

La version « KoreMotorLE » utilisée dans le pupitre
DIDASTEL permet de contréler uniquement 2 moteurs.
Un ensemble de commandes de haut niveau est assurée
pour étre interfacer via un bus 12C avec la carte Unité
Centrale « KoreBot » contenant les programmes ou
opérations extérieures.

Moteur :

- 2 moteurs DC avec codeurs incrémentaux ;

- 5-28V, 25W max, 2.5A max (RMS), 5A max (créte).
Protection :

- fusibles : 2.5A par moteur, 5A commun ;

Controle :

- boucle ouverte ou fermée ;

- contrble de position et de vitesse ;

- fréquence d'échantillonnage de 10Hz a 12kHz.
Résolution :

- encodeur jusqu'a 50'000 impulsions par seconde (évolutif a
675kHz) ;

- plage de signal PWM jusqu'a 20 kHz ;

- résolution PWM : 10-bit ;

- calcul PID : 32-bit ;

- valeur position : 32-bit ;

- valeur vitesse : 16-bit ;

- registres facteurs PID : 16-bit.

Interface :

- 12C interface (400 kbps).

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez les constituants du pupitre :

« LES CONSTITUANTS »

DIDASTEL
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3.4.2 Architecture commande du pupitre
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4 MISE EN OEUVRE
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Page blanche
pour noter
VOS remarques
personnelles

Jockey R
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4.1 Vérifications préliminaires

A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes :

e 1 systétme Robot JOCKEY monté sur son chassis ;
e 1 pupitre de commande.

e Les accessoires suivants :

1 Téte factice équipée de son casque de protection ;

1 poignée de manceuvre de I'axe EPAULE ;

1 Baguette en composite ;

1 Baguette en aluminium ;

1 Berceau destiné aux mouvements de frappe et sa visserie de fixation ;
1 Mousse de protection du berceau ;

1 Adaptateur USB - RS232, MOXA « UPort-1110 » ;

1 Cordon de liaison Pupitre > PC;

1 Cordon d’alimentation secteur.

OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO

e Le dossier pédagogique contenant :

Dossier Technique du systeme ;

Manuel d’utilisation EMP (Environnement Multimédia pédagogique) ;

Manuel du Logiciel de Pilotage, paramétrage et acquisition du Robot JOCKEY ;
Cd-rom EMP et Logiciel.

O O0OO0Oo

Une fois cette vérification effectuée, assurez-vous du bon état du matériel garantissant des
bonnes conditions de transport en vérifiant les points suivants :

- Pas de traces de choc sur le systéme et en particulier sur le bras ;
- Pas de cables arrachés.

Jockey R
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4.2 Installation du robot

0 Montage du Berceau
Le berceau est destiné a recevoir les coups

de baguette lors des mouvements de
FRAPPE.

- Fixez le berceau sur le tube du
chéassis, coté bras, a 'aide des
deux inserts M6 et de la visserie
fournie ;

- Ce berceau peut-étre équipé d’'un
fourreau en mousse pour limiter le
bruit des « FRAPPES ».

9 Pose de la téte

Le Robot JOCKEY est livré avec la téte
factice qui est utilisée en course sur le robot
réel « Kamel »

- Fixez la téte sur son support a
I'aide de la vis CHC M4x16 fournie.

9 Positionnement du robot

Le Robot JOCKEY et son pupitre doivent
étres situés dans un lieu éclairé et visibles
par l'opérateur.

- Posez le robot en bordure de la
table, berceau a 'extérieur ;

- Plaquez le berceau contre le flan
de la table pour bloquer I'ensemble.

La table doit-étre suffisamment robuste et
spacieuse pour que les quatre pieds du
support y reposent de maniére stable.

- Posez le pupitre a 1,5 métre maxi
du robot.

DIDASTEL
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6 Positionnement de I'axe EPAULE
Sur le systéme pédagogique, I'axe
EPAULE du bras n’est pas motorisé, mais
I'articulation (Cf. page X) est manceuvrable
a la main a 'aide d’une poignée fournie.

Placez la poignée dans la vis CHC
du boitier de 'axe EPAULE, en
traversant le capot par I'ouverture
destinée a cet effet ;

Tournez la poignée pour
positionnez le bras vers l'arriére a
X° (régle graduée) de facons a le
configurer pour des cycles de
FRAPPE sur le berceau.

4.3 Raccordements

0 Liaison Robot - Pupitre

Le Robot JOCKEY est raccordé a son
pupitre par un cable muni d’un connecteur
cylindrique a 14 contacts.

Enfoncez la fiche dans 'embase a
I'arriere du pupitre en faisant
ATTENTION au détrompeur ;

Vissez la bague du connecteur
jusqu’en butée sans forcer.

9 Alimentation secteur

A l'arriére du pupitre, une embase permet
de raccorder le cable secteur.

Enfoncez la fiche du cordon dans
'embase ;

Branchez la prise au secteur
(240V).

Jockey R
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9 Liaison Pupitre > PC

Le pupitre de commande du Robot
JOCKEY doit-étre relié a votre PC via une
liaison série (filaire ou « Bluetooth »).
Dans le cas d’une liaison filaire, utilisez le
cable de liaison série fourni avec le robot :

- Branchez ce cable surle
connecteur « RS1-PC » situé sur la
face avant du pupitre ;

- Reliez ce cable directement sur la
prise RS232 de votre PC (prise
DB9) ou utilisez une passerelle
« RS2323/USB » (non fournie) si
votre PC n’est équipé qu’en ports
de type « USB » ;

Dans le cas de la liaison « Bluetooth »,
consultez le manuel de l'interface PC.

6 « Shunts » Points Test

Le pupitre de commande du Robot
JOCKEY est équipé de points de mesures
permettant de mesurer le courant
consommeé par les moteurs. En dehors des
activités de mesure, vous devez placer les
Shunts fournis sur le pupitre pour que les
moteurs puissent fonctionner.

- Placez les deux Shunts sur les
points de mesure « IM1 » et
« IM2 ».

Sans ces shunts, le dialogue avec le robot
reste possible, mais les moteurs ne
peuvent pas étre pilotés.

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez la mise en ceuvre du Robot JOCKEY :

« MISE EN (EUVRE ET PILOTAGE »

Jockey R
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4.4 Mise sous tension

0 Pupitre

L’interrupteur de mise sous tension se
trouve a l'arriére du pupitre.

- Basculez l'interrupteur, le voyant
jaune « Sous Tension » situé sur la
face avant du pupitre s’allume.

LE PUPITRE EST SOUS TENSION

9 Puissance

Le bouton coup de poing « Arrét
d’'Urgence » permet d’établir le 12 VCC
puissance.

- Soulevez ce bouton, le voyant
rouge « Puissance » situé sur la
face avant du pupitre s’allume.

LE PUPITRE EST SOUS PUISSANCE

La carte Unité Centrale et la carte controle
d’axes du pupitre sont sous tension.

(Cf « Architecture de commande » page X).

9 Mise en service robot

Aprés avoir enclenché la puissance,
patientez pendant le démarrage de I'Unité
Centrale (démarrage OS sous LINUX) et le
lancement de 'applicatif « Robot

JOCKEY ».

Aprés une a deux minutes, le voyant vert

« Robot OK » s’allume.

LE ROBOT EST PRET, il attend les ordres
venant de I'opérateur via I'Interface PC

« Robot Jockey » et sa liaison série RS232
ou « BlueTooth ».

NOTA : Si vous enclenchez 'arrét
d’'urgence, la communication devient alors
impossible (coupure de I'Unité Centrale et
des moteurs).

Jockey R
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45 Connexion al’interface PC

Avant de vous connecter a I'Interface PC du Robot JOCKEY, vous devez I'avoir préalablement
installé sur votre ordinateur et enregistré votre licence (voir « Manuel d’utilisation de I'Interface).

0 Lancement de l'interface

Interface PC
"Robot JOCKEY™

Liaison R§232
ou o

BLUETOOTH /44 )
-;..?‘

Le robot et son pupitre sont reliés au PC, sous tension et en service (illustration ci-dessus).

- Lancez I'nterface du Robot Jockey a 'aide de la barre de taches de Windows™
(Programmes / Interface Robot JOCKEY ), I'écran d’accueil s’affiche sur votre PC.
- Cliquez sur « Continuer » pour accéder a la fenétre principale de I'Interface Robot

JOCKEY.

Cd-rom EMP Robot Jockey
Retrouvez la mise en ceuvre du Robot JOCKEY :

« MISE EN (EUVRE ET PILOTAGE »
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9 Connexion

£ Pilotage, acquisition et paramétrage Bras robot JOCKEY @

@r== o

NS : 200840, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGHNE.

- 1:Dans la fenétre principale de l'interface, cliquez sur l'interrupteur « Connexion
Robot » ;

- 2 :ATaide de I'objet « Choix port série PC : », sélectionnez le port de communication
de votre PC auquel est relié le pupitre de commande du robot ;

- 3 : Sélectionnez « CONNECTION » pour établir la communication entre votre ordinateur
et le Robot JOCKEY.

9 Connexion établie

De retour a la fenétre principale de I'Interface, si la
communication est correctement établie :

- Laled jaune « Connexion Robot » est
allumée ;

- La télécommande virtuelle est active avec le 9
message « JOCKEY NON INITIALISE » sur
I'afficheur.

Le dialogue entre le PC et le robot est opérationnel.
Avant de commander le bras, vous devez initialiser les
axes.

Si la connexion échoue, veuillez consulter le Manuel
d’utilisation de I'Interface.

£ Pilotage, acqbisjtion ¢

Telécommande Bras JOCKEY
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4.6 Initialisation du bras

La connexion étant établie (Cf. page précédente), vous devez initialiser (codeur et position) les
axes du bras avant de piloter le Robot JOCKEY.

\ ATTENTION : La baguette doit-étre retirée du bras durant cette opération. \

0 Lancement de l'initialisation

- Cliquez sur le bouton blanc « Initialiser Bras » de la
télécommande virtuelle.

9 Initialisation de I’axe POIGNET (axe B)

Le robot initialise (recherche des butées) I'axe Poignet (axe B) :

- Mise en rotation sens négatif ;

- Détection butée basse (limitation courant atteinte) ;

- RAZ codeur (position = 0 points) ;

- Mise en rotation sens positif ;

- Détection butée haute (limitation courant atteinte) ;

- Réglage butées « soft » (butées mécaniques+ 100 points
codeur) ;

- Positionnement axe en position « Repos » pour
initialisation axe Baguette (axe C).

9 Initialisation de I'axe BAGUETTE (axe C)

Le robot initialise (recherche des butées) 'axe Baguette (axe C) :
- Mise en rotation sens positif ;
- Détection de 'aimant axe Baguette (capteur Reed) ;
- RAZ codeur (position = 0 points) ;
- Positionnement axe en position « REPOS »

9 Bras initialisé

Lorsque le bras est initialisé, le message « JOCKEY EN ATTENTE »
est affiché sur la télécommande virtuelle et tous ses boutons 6
deviennent actifs.

Le robot est asservi en position « REPOS » (-200° sur I'axe Poignet
et 190° sur 'axe Baguette) et en ATTENTE des ordres « RAALI » ou
« FRAPPES ». Vous pouvez maintenant monter la baguette (Cf. page
suivante).

ande Bras JOCKEY'

Nota : Pour plus de détail sur la procédure d’initialisation du bras, voir «’'Algorithme
Initialisation Bras » en annexe.
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4.7 Montage de la Baguette

Le Robot Jockey est livré avec une baguette qui permet de réaliser les ordres de FRAPPES et
de RAALI dans les mémes conditions que sur le robot réel Kamel. Cette baguette doit-étre
installée dans son support en respectant la procédure ci-dessous.

ATTENTION : La baguette doit-étre retirée du bras durant le cycle d’initialisation des axes
(Cf. page X).

0 Installation

- Dévissez les 2 vis a tétes moletées ;

- Insérez la baguette dans le logement du support
baguette (attention au sens de la baguette qui doit
avoir son bouchon vers le bas).

o

9 Serrage

- Ajustez la baguette pour ne pas qu’elle dépasse
du support, sinon elle risque d’accrocher le corps
du bras et bloquer la rotation de I'axe du Poignet.

- Resserrez sans forcer les 2 vis.

Le Robot JOCKEY est maintenant prét a étre utilisé.
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VOS remarques
personnelles
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5 X PILOTAGE
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5.1 RAALI

5.1.1 Définition

Le « Raali » est une rotation de
la baguette (ou cravache)
réalisée prét de la téte de
I'animal afin de le solliciter.

Ce mouvement peut-étre
reproduit avec le systéme
Robot JOCKEY en utilisant la
commande « RAALI »
disponible sur 'lnterface PC.

5.1.2 Reéalisation d’'un RAALI sur le Robot JOCKEY

o Lancement

L’interface PC est connectée au robot JOCKEY en
position « REPOS » et « EN ATTENTE » (message
afficheur de la télécommande virtuelle).

i . . ) Telécommande Bras JOCKEY
- 1 : Sélectionnez sur la télécommande la vitesse
du RAALI a I'aide des boutons « +/- Pwm Raali » ;

- 2 :Cliquez sur « Lancer Raali » pour envoyer
I'ordre « LANCER RAALI » au Robot JOCKEY.

+ Pwim §
Haal

- Py
Faal

(5

[z Lances
4}@? Raali g
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9 Jockey en RAALI

Le robot recoit 'ordre « Lancer RAALI » :
- Positionnement du bras en position « RAALI » ;
- Mise en rotation de I'axe Baguette (commande
PWM en boucle ouverte et en fonction de la
consigne demandée, ici 1200).

Le JOCKEY est en « RAALI » :
- Le message « JOCKEY EN RAALI » est affiché
sur la télécommande virtuelle ;
- Laled jaune « RAALI » est allumée.

Le panneau « AXG ) Ava BAGUETTE
BAGUETTE » affiche I'état BOUCLE OUVERTE
de l'axe, le type de
’ Consigne :
commande (boucle ane . |NEH
ouverte) et sa consigne, la Positon . [EEENE o= [IEERED
position et la vitesse de vitesse . EREEE vc N o
I'axe, la commande et le i
oy Stoppes
courant moteur. Commande . [ v O) Rk

- Cliquez sur le bouton « Stopper Raali » de la
télécommande virtuelle pour envoyer I'ordre
« Stopper RAALI » au robot JOCKEY

9 Arrét du RAALI

Le robot recgoit I'ordre « Stopper RAALI » :
- L’axe Baguette est stoppé ;
- Positionnement du bras (axe Poignet) en position
« REPOS » ;
- Initialisation de I'axe Baguette ;
- Positionnement de I'axe Baguette en position
« REPOS »

Le JOCKEY est asservi en position « REPOS » en «
ATTENTE » des ordres « RAALI » ou « FRAPPES » :
- Le message « JOCKEY EN ATTENTE » est
affiché sur la télécommande virtuelle ;
- Laled jaune « RAALI » est éteinte.

Le panneau « Axe FMUETFE —

BAGUETTE » affiche I'état | POSITION |

de l'axe, le type de Consigne - |[IEEE
commande (POSITION) et . _—

sa consigne, la position et _ -

la vitesse (0) de I'axe, la vitesse [ vc  [EEHE oo
rCr?oTeTJ?nde et le courant Commande : - uc

Nota : Pour plus de détail sur le mouvement « RAALI », voir «'Algorithme RAALI » en
annexe.
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5.2 FRAPPES

5.2.1 Définition

Les « FRAPPES » sont de légéres tapes réalisées
sur les flans de I'animal a I'aide de la baguette (ou
cravache) afin de le solliciter.

Sur le robot Kamel, trois zones de frappes sont
définies a partir de la position des axes Epaule et
Baguette du bras.

Les FRAPPES peuvent-étre reproduites avec le systtme Robot JOCKEY en
commande « FRAPPES » disponible sur I'Interface PC.

utilisant la

5.2.2 Réalisation d’'un RAALI sur le Robot JOCKEY

o Lancement

L’interface PC est connectée au robot JOCKEY en
position « REPOS » et « EN ATTENTE » (message
afficheur de la télécommande virtuelle).

- 1 : Sélectionnez sur la télécommande la force de
FRAPPES a 'aide des boutons « +/- Pwm
Frappes » (ici 880) ;

- 2 :Cliquez sur « Lancer Frappes » pour envoyer
I'ordre « LANCER FRAPPES » au Robot
JOCKEY.

+ Pm
Frappes

'3"._:{! « Py

Y | Frappes

—. .
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9 Jockey en FRAPPES

Le robot regoit I'ordre « Lancer FRAPPES » :

- Positionnement axe Poignet en position
« FRAPPES » ;

- Mise en rotation de I'axe Poignet (commande
PWM en boucle ouverte et en fonction de la
consigne demandeée, ici 880) ;

- Détection obstacle (fin de mouvement axe).

Le JOCKEY est en « FRAPPES » :
- Le message « JOCKEY EN FRAPPES » est
affiché sur la télécommande virtuelle ;
- Laled bleu « FRAPPES » est allumée.

Le panneau « Axe e /e POIGNET [

POIGNET » affiche I'état BOLUCLE OUNVERTE
de l'axe, le type de
' Zaor :
commande (boucle onsigne - [
ouverte) et sa consigne, Positon . |EEE ot RN
la position de 'axe, la
commande et le courant Commende - [ v

moteur.

- Cliquez sur le bouton « Stopper Frappes » de la
télécommande virtuelle pour envoyer I'ordre
« Stopper FRAPPES » au robot JOCKEY

9 Arrét des FRAPPES

Le robot recoit I'ordre « Stopper FRAPPES » :
- L’axe Poignet est stoppé ;
- Positionnement du bras (axes Poignet) en position
« REPOS » ;
- Positionnement de I'axe Baguette en position
« REPOS » ;

-

Le JOCKEY est asservi en position « REPOS » en «
ATTENTE » des ordres « RAALI » ou « FRAPPES » :
- Le message « JOCKEY EN ATTENTE » est
affiché sur la télécommande virtuelle ;
- Laled bleu « FRAPPES » est éteinte.

Le panneau « Axe S /e POIGNET g

POIGNET » affiche I'état POSITION
de 'axe, le type de

commande (POSITION)
et sa consigne, la position Posiion [ IEEH ot- A0
de I'axe, la commande et _
le courant moteur. | Commande . -

I

H )

Consigne © EREEL

IORG

e
=y
'
e

(

Nota : Pour plus de détail sur le mouvement « FRAPPES », voir «'Algorithme FRAPPES »
en annexe.

Jockey R

DIDASTEL
L
PROVENCE Dossier technique - page 56 -




I Jockey |

6 X ANNEXES
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6.1 Historique du projet KAMEL

Les courses de dromadaires sont trés populaires aux Emirats Arabes Unis, et en particulier au
Qatar.

Or, depuis I'adoption par ce pays des conventions de protection de droits de I'Homme, cette
discipline ne peut plus étre pratiquée dans les conditions passées.

En effet, il est de tradition que ces dromadaires, qui ne peuvent supporter une charge de plus
de 40 kilos soient menés par de jeunes gargons agés de 7 a 10 ans.

Ces gargons, originaires pour les trois quarts du Pakistan, sont bien souvent victimes de trafics
sordides, arrachés aux familles les plus démunies. On estime leur nombre a 4 000 dans tous les
Emirats.

Depuis de nombreuses années, les organisations de défense des droits de I'Homme se sont
insurgées contre ce trafic. Elles déploraient de voir ces enfants traités en esclaves, leurs
employeurs traitant mieux leurs dromadaires. Elles s'alarmaient également des risques
encourus par ces jockeys lors des compétitions.

I s'agit en effet d'un sport
dangereux : un dromadaire de
compétition mesure plus de 2,40 m
au garrot et file a plus de 40 km/h, #%
et cela pendant des sprints de 8 a £=.
12 kilométres. '

Sous la pression de ces ONG, le
gouvernement  du Qatar a
finalement interdit Il'emploi de
jockeys de moins de 16 ans et a
mandaté la société suisse K-Team |
pour mettre au point des robots- |
jockeys avec également I'objectif de | ===
réaliser un transfert de technologies |
pour les ingénieurs et techniciens

de leur pays.

Quelques mois plus tard, deux robots ont participé a leur premiére course officielle.

Dans un 4x4 qui roule sur une piste paralléle a I'anneau de course, I'entraineur pilote le robot (et
par conséquent le dromadaire) a I'aide d'une télécommande radio. Il peut surveiller I'allure de
I'animal, mais aussi ses pulsations cardiaques pour une approche plus scientifique de la course.
Cette premiére course a marqué les esprits, car dés les premiers tours de piste, le robot jockey
a approché de quelques secondes le record du tour établi par un enfant.

Aujourd'hui, la mise en production d'une premiére série de 150 robots est en cours, avec des
objectifs de plus de 2 000 unités, afin que la quasi totalité des dromadaires soient montés par
des "robots humanoides".

Grace a ces robots, un esclavage moderne a donc cessé. Parallélement, un programme d'aide
au retour et de soutien aux familles a été mis en place, en partenariat avec I'Unicef.

Ainsi, 86 jeunes jockeys ont pu retourner I'an dernier au Pakistan.

De retour au pays, l'identification des parents est parfois une tache ardue, car les enfants ont
souvent été abandonnés dés leur plus jeune age. Un soutien matériel est ensuite apporté aux
familles. L'objectif est de s'assurer qu'aucun des enfants ne retombe dans les griffes d'adultes
qui pourraient les renvoyer dans les Emirats. Il est demandé aux parents de signer un contrat en
ce sens.
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6.2 Axe B (Poignet)
6.2.1 Moteur

DC-Micromotors

2> FAULHABER
44 mNm

Graphite Commutation

Series 2657 ... CR

2657 W

1 Mominal voltage Us

2 Terminal resistance R

3 OuUtput power P ma

4 Efficlency 1) ras

5 No-load spead M=

& Mo-load current (with shaft @ 4,0 mm) la

7 stall torgque Mn

8 Friction tongue [

9 Spead constant kn
10 Back-EMF constamt ke
11 Torgue constant [
12 <Current constant ki
13 slope of n-M curve ARVAR
14 Rotor Inductance L
15 Mechanical time constant Tn
16 Rotor Inertla ]
17 Angular acceleration L mas.
18 Thermal resistance Rit1 4 Rz
13 Thermal time canstant Twi/ Twa

20 ©Operating temperature range:
- motor
— rotor, max. permissible

21 shaft bearings
22 Shaftload max:
—with shaft diameter
—radial at 2 000 rpm (2 mm from bearing)
— axlal at 2 000 rpm
— axlal at standstill
23 shaft play:
- radial
— axlal

noi

24 Houslng materlal
25 ‘Walght
26 Directlon of rotation

e .
Ml s

[FE,

27 Spead up to
28 Torgue up to
23 Current up to (thermal limits)

Crientation with respect 1o maotor
tarminak not detined

Recommended values - mathematically iIndependent of each other

For combination with {overdew on page 14-15)
Gearheads:

284, 26/, 301

Encoders:

IE2 - 16 ... 512, 5500, 5540

2 CR 024 CR a8 CR
12 24 45 Wolt
0,71 284 12,50 o
45,9 47,9 44,5 W
84 a5 84 %
& 300 & 400 & 400 rjpm
0,115 0,058 0,028 A
278 286 265 mim
2 2 2 mhm
Lh2 274 136 Fma
1,81 365 7,37 m\irpm
17,3 ELE:] 704 MNZA
0,058 0,029 0,014 Armnm
22,7 224 242 TpmAMNM
a5 380 1 850 HH
3,9 39 3,9 ms
16 17 15 gom?
170 170 170 A0Prads?
1979 KA
107 580 s
—-30 .. +125 “C
+155 2
ball bearings, preloaded
4.0 mm
20 M
2 M
20 M
0,015 mm
i) mim
steel, black coated
156 g
clockwise, viewed from the front faca
& 000 & 000 & 000 rpm
44 44 44 mim
3,10 1,54 0,73 A
o o -0,006 05 N
o2b-01 210015 od o010 .

(57 00,05 [A]

26,5 [ 00z

11,605
7

For detalls on tachnical Infarmiation and |Metime performance
refer to pages 28-34.
Edition 2006-2007

Tor Faston
connector 2.8 x 0.5

2657 W

Far options on CC-MICFIMSton refer to page 64.
spechications subject to change without notice.
Wl Taulhaber-group.com
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6.2.2 Réducteur

Planetary Gearheads

o
0

> FAULHABER
3,5 Nm

Housing material

Gaartraln matarial

Recommended max Input spead for:
— for continuous operation

Backlash, typlcal, at no-load
Bearlngs on output shaft

Shaft load, max

—radial (10 mm from mounting face)
- axlal

shaft press fit force, max.

shaft play {on bearing output):
—radial

- axlal

Operating tempearatura range

length with motor
reduction ratio welght | length
{naminal) without [ without 23425
motor motor | 24445 | 2642 W | 2657 W
L2 L1 L1 L1

q mm mim mm mm
3,711 93 8.4 724 70,4 85 4
14 N 116 36,4 80,4 78,4 93,4
43 1 139 444 88,4 86,4 101,4
&6 1 139 444 88,4 86,4 101,4
134 N 162 52,5 95,4 245 1095
158 1 162 52,5 96,4 245 10,5
245 1 162 52,5 95,4 245 1095
415 N 185 60,5 1044 | 1025 | 1175
92 N 185 60,5 04,4 | 1025 | 1175
gz 185 60,5 1044 | 1025 | 1175
1526 1 185 60,5 1044 | 1025 | 1175

1} Gearheads with ratlo = 14:1 have plastic gears In the Input stage.
For extended life performance, the gearheads are avallable
with all steal gears and heawvy duty lubricant as type 2601 5.

Note: The reduction ratlos are rounded, the exact values are avallable on request.

For combination with (owverdew on page 14-15)
DC-MIcromotors:

2342, 2642, 2657

Brushless DC-Sarvomotors:

2444

Se ries 26/1
281

Inox steel
steel ¥

4 000 rpm

=1°
preloaded ball bearings

=150 N

=100 N

=150 N

= 0,015 mm

= 0,10 mm
=30 .. +100° C

output torque
continuous |Intermittent| directlon | efficlency
operation | operation |of rotation

{reversible)
A ma. h max.

Mm Nm %
1,1 23 = 88
0,3 (35 | 041(45) = BO
1,0 (3,8 | 1,2(4,5) = 7O
1,5 (3,5} | 1,8(4,5) = 70
25 (3,5 | 35(4,5 = 60
35 (35 | 45(45) = &0
3,5 (3,5 | 45i(45) = 60
3,5 (35) | 4,5(4,5) = 13
35 (38 | 45(4,5) = 13
3,5 (35) | 4,51(4,5) = 13
35 (35 | 4545 = 13

Thevalues for the torque rating Indicated In parenthesls, are for
gearheads, type 26/1 5 with all steel gears.

=4

For detalls on tachnlcal Infarmatian and | fetime performance
refer to pages 104-108.
Editlon 200&-2007

Crlentation with respect to mator 023 (2342)
terminak ot detined 024 (2a44)
dx (2642) 0 Q
M3 4 desp 026 (2657) 026 .01 ©13-0,008 a5 0,008
! 4,501
: =)
[ | T
L [ 12
L2 203 2
L1 0,8 17 =03
26/1

Speciflcations subject to change withaut netice.

www. faulhaber-group.com
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6.2.3 Codeur
S>> FAULHABER
Encoders
Magnetic Encoders Features:
64 t0 512 Lines per revolutlon
2 Channels
Dlgital output
Series IE2 - 512
[ IE2 - 128 IE2 - 256 IEZ2 -512

Lines per revolution 1] &4 tiz

slgnal output, square wave 2 channels
supply voltage V oo 45..55 VDo
curmrent consumption, typlcal (Voo = 5 W D) l oo typ. 6, max. 12 ma
Output cumrent, max, " | cur s ma,
Pulsz width P 180 + 45 “a
Phase shift, channel A to B o S0 + 45 “a
slgnal riseffall time, max (€ aap = 50 PF) it 0,1/0,1 us
Fraguency range #, up to f 20 |40 |80 [ 180 kHz
Inertla of code disc * ] 0,09 gom?
Operating temperature range -25..+85 *C

YW oo =5 W DE Low logic level < 0,5, high loglc level > 4 5% CMOS and TTL compatible
Hyelodty (rpm) = f(Hz) x 60/N
¥ For the brushless DC-Servomotors 1628 ... B, 2036 ... B and 2444 ... B the Inertla of code disc 151 = 0,14 gem?

Ordering information

Encoder number lines per revolution
of channels In combination with:
IEZ - 64 2 &4 D-Micromaotors serles
IE2Z - 128 2 128 1336... C,
IE2 - 256 2 256 1516 ... SR, 1524 ... 5R,
IE2 - 512 2 E12 1717 ... SR, 1724 ... 5R, 1727 ... C,

2224 ... 5R, 2231 ... 5R, 2342 ... CR,
2642 ... CR, 2657 ... CR,
3242 ...CR, 3257 ... CR, 3863 ... C

Brushless DC-servemators serles
1628...B, 2036...B, 2057..B,
2444 ... B

These Incremental shaft encoders In combination with the FALLHAEBER Hybrid circults with sensors and a low Inertla magnetic disc provide
DE-Micromotors and Brushless DE-Servomotors are wsed for two channels with 30° phasa shift.

g;m'ggg:d gglq::nrg:r?f both shaft velocity and direction of rotatlon ;g poiy voltage for the encoder and the DE-Micromotor as well
P 9. as the two channel output signals are interfaced through a ribbon
The encoder Is Integrated In the DC-Micromotors SR-5erles and cable with connector.

DEGC{EeMnfisr;r::gmrZlhéeggjghfg;?glg ;émmﬁgt'm option for Detalls for the DC-Micromotors and sultable reduction gearheads
a 3 ' are on separate catalogue pages.

Output signals / circult diagram / Connector Information

Fin Function

1 Maoter —*
2 Mokor + *
2GR
4 Voo
E channal B
& channal &

ouiput signals output croult
with clockwise rotation as seen

from the shaft end
Channel &
’7 150 =10
sllovassble motor arrent in

& ___{:>__. ois ——a Channel A8
. a GND 6,1
Channel & combination b 14, Motorswrith

12\‘-2_ graphits commutation and
Rotatlon brushlass motors hews ssparate

[

PYC.R bbon cabla
E corductars 0,09

Amplitude

*Mota: The terminal resktance
of all motors with pracious
rmatal comnmitation Is inaesssd
by approe. 0.4 £, and the meax.

642 mator keads ard highsr meotor
531 currant Is allowsed.
Admissible deviation of phase shift:
& Connector
Ad = ﬁ)“—T = 180°|< 45° DIN-41851
grid 2,54 mm
For detalls on technlzal Informatlan and fetime performance speciilcations subject to change without notlce.

refer to pages 140-142.
Edltion 2006-2007 www.Taulhaber-group.com
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6.3 Axe C (Baguette)
6.3.1 Moteur

DC-Micromotors

-

> FAULHABER

44 mNm

bk =

o=l v

o

10
1
12

13
14
15
16
17

18
19
20

21
22

23

25

26

7
28
29

Graphite Commutation

Series 26

Mominal voltage
Terminal resistance
Output power
Efficlency

MNo-oad spead

Mo-load current (with shaft @ 4.0 mm)
stall torque

Friction torgue

Spead constant
Back-EMF constant
Torgue constant
current constant

slope of n-m aune

Rotor Inductance
Mechanlcal time constant
Rotor Inertia

Angular acceleration

Thermal reslstance

Tharmal time constant
Operating temperature range:
- motor

— rotor, max. permissible

shaft bearings

shaft load max:

—with shaft diameter

- radial at 3 000 mpm (3 mm from bearing)
— axlal at 3 000 rpm

— axlal at standstill

shaft play:

—radial

— axlal

Housing materlal
Wealght
Directlon of rotatlon

Spead up to
Torgue up to
current up to (thermal lirmits)

rlentation with respect to maotor
tarminak not defined

M2 a4 deep

21657 W
Ly

P2 maa
) e

la
Ma
[

AMVAM
L

Tn

J

L .

Rit1 # Rihz
Twi f Tz

Tle max.
Mle e

1,979
10/ 580

=30.. 4125
+1E5

ball bearings, preloaded
4,0

20

2

20

0,015
(]

steel, black coated
158

For combination with (overdew on page 14-15)

Gearheads:

264, 26/1, 30/1

Encoders:

IE2Z - 16 ... 512, 5500, 5540

012 CR
12
0,71
459
&4

&300
0,115
278

2

552
1,81
17.3
0,058

22,7
a5
39
16
170

clockwise, viewead from the front face

Recommended values - mathematically Independent of each other

026 0.1

& 000

3,10

o
all-o01s

-0
od -oﬁ

26,5

12,4403

For detalls on technlcal Infarmation and Ifetime perfarmance
TETer 10 pages 28-34.
Editlon 2005-2007

2657 W

Far options on DC-MICTOmMotors Mefer 10 page 64,
Speciflcations subject to change without notice.

£ 00,05 [A]

7| 0,02

024 CR
24
2,84
47,9
85

& 400
0,058
286
2

274
3,65
348
0,029

224
380
39
17
170

& Q00

1,54

L]
10

048 CR
4z wvilt
12,50 o
45 W
a4 %
6400 rpm
0,028 A
265 mMm
2 M
136 rpmas
7,37 AT I
704 mNmiA
0,014 A/mNm
242 rpmémmm
1 550 HH
39 ms
15 gem?
170 “10%radis

KM

5

=

=

i

N

M

N

il

i

q
& 000 rpm
44 mMm
0,73 A

11,6105
7 .

Tor Faston
connector 2,8 x0,5

www faulhaber-group.com
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6.3.2 Codeur
> FAULHABER
Encoders

Magnetic Encoders

Series IE2 - 512

Lines per revolutlon

slgnal output, square wave

supply voltage

Cumrent consumption, typlcal (Vpp =5V DC)
QUEpUt cument, max, »

Pulse width

Phase shift, channel Ato B

signal riseffall time, mast (€ gap = 50 pFl
Frequency range ¥, up to

Inertla of code disc =

Operating temperature range

Features:

64 10 512 LInes per revolution

2 Channels

Digital output
IE2 — 64 IE2 - 128 IE2 — 256 IE2-512
&4 1z
2 channels
45..55 W D
typ. 6, ma. 12 ma
5 maA
180 £ 45 “a
20 + 45 “a
0,170, s
20 [EL | 80 | 180 kHz
0,09 gem?
- 25 ..+ 85 “C

"W oo = 5 W D Low logle level < 0,5V, high loglc leval = 4 5 CMOS and TTL compatible

Byelodty (rpm) = T (HzZ) x 60/M

* Far the brushless DC-Servomaotors 1628 .. B, 2036 ... B and 2444 ... B the Inertla of code disc Is | = 0,14 gcm?

Ordering Information

Encoder number lines per revolution
of channels In combination with:

IE2 — 64 2 &3 DC-MIcromaotors serles

IE2 — 128 2 128 1336... C,

IE2 — 256 2 256 1516... 5R, 1524 ... 5R,

IE2 - 512 2 t12 1717 ... SR, 1724 ... SR, 1727 ... ¢,
2224 ... 5R, 2232 ... SR, 23421 ... CR,
2642 ... CR, 2657 ... CR,
3242 ...CR, 3257 ... CR, 3863 ... C
Brushless DC-Sarvomotors serles
1628 ... B, 2036...B, 2057..B,
2444 ... B

Features

These Incremental shaft encoders In comblination with the FALLHAEER
DE-Micromotors and Brushless DC-Servomaotors are used for
Indication and control of both shaft velocity and directlon of rotation

aswiell as for positioning.

The encoder Is Integrated In the DC-MIcromotors SR-5arles and
extends the owverall length by only 1,4 mm. Bullt-on option for

DC-Micromaotors and Brushless DC-Servomaotors.

Hybrid circults with sensors and a low Inertla magnetic disc provide
two channels with 30° phasa shift.

The supply voltage for the encoder and the DC-Micromotor as well
as the two channel output signals are Interfaced through a ribbon
cable with connector.

Detalls for the DC-Micromators and sultable reduction gearheads
are on separate catalogue pages.

output signals / ciroult diagram f Connector Information

ouiput signals
with clockwise rotatlon as seen
from the shaft end

r Channel &
L]

Rotatlon

Amplitude

Channel B

Admissible deviation of phase shift:

£@=|90“—% = 180° = 45°

Fardetalls on technlcal Informatian and IRetims FEI'TCITITI&I'ICE
reter to pages 140-142,
Edition 2006-2007

output croult

-

—a iz ——a Channel AR

a GMD

Pin Functlon

1 Mator -*
2 Motor +.*

& channsal &

PYC-Ribbon cabls
I 50 =10 & conductors 0,09 mm?
*Mota: The temminal resbtarce
of all motors with pracious
riatal cormmutation Is inaeased
by approm. 0.4 0, and the meas.
allorsrable motor aurent in
combination & 18 Motorsweeih
graphits commurtation and
brushlsss motors have separate
rrctor keyds ard highsr motor
aurrant is allorsd.

5,1

12,2~

642
531

Connector
DIN-41851
grid 2,54 mm

Specilcations subject to change without notice.
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6.3.3 Capteur de proximité (initialisation de I'axe Baquette)

Capteurs de proximité SME-8, pour rainure de 8 FESTO
Fiche technique - Prindipe de déection contact Reed

Fonc ion

N, 3 3 fils, aver cible MO, 3 2 fils, avec cible?!

= Cimasm
E te

1) wersion thermonsistante, O . 30 W ALDC

Ny, & Fhils, avec connecleur mile NE, & 3 lils, avec cible
-t o~ =1 I
[0 Za s C

el L, O{H_,r.

Caractéristiques technigues ginirales
Fanction des 8éments de mmmutation Nermalement ouven Harmale
ment fermé
Caractéristiques électrigues
Sortietout ou rien A contact, bipalaine
Connexion Electrique Cible, Cable, Cable avec | Cable, Cible, Cable, Cable,
a3 lils a 3fils conneclenr (a2 fils 42 iils 4 21l a 3ils
midle MEx1,
4 3 piiles

Plage de tension de Cowrant continu vog 12..30 12 .27 3..250 0. 30 12..30
senice Caurant alermatil I 3..250 0..30 12.30
Couwrant de sortiemax. Couwrant continu [ma] 500 BD 120 500 50

Courant altermatif [ma] 00 50
Puissance de mmmuta-  Cowrant continu W] 10 2 10 10 1,5
Licen e, Caourant alternatil [Wa) 10
Chute de tension [¥] 18
Résistance aux courts-cirouits (L]
Pratection contre les inversions de polarité non ouid! i il
Degré de pratection selon EN 60 529 IPBE/IPET IP&T
Marque CE 93 36 JCEE(CEM) o oui ol sans objet  [oui

732 3/ CEE (basse ension) sans abjel sans abjel [ oui sansabjel  [sansobjet
Type de construction
Farme pour rainure en T
Made de fixation blogue dans la rainure en T, pose par le haut, noye dans le prolile du werin
Reproductibilité du seuil de comm utation™ [mim] 0,1
Temps de répon se fermeture [ims)] =0,5 =05 52
Temps de réponse ouverture [ims] 0,03 0,5 0,2
Témain d" &at de commutation LED jaune
Langueur de cible [m] 5 50 0,3 15 15 5 7.5
Pasition de montage indifférente
Matériaux Conps podyester

Gaine de cible pobyur éthane chlorure de | polyuréthane

pecrlyinyle

Hidte relative aux matériaux exempt de cuivre et de téflon
Paids du produit ] El1] [ 60 E 24 50 E3 BS
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Capteurs de proximité SME-8, pour rainure de 8 FESTO
Fiche technique - Principe de détection contact Reed
Riférences
Connexion &ecirigue Longueur de cible W pidce  Type pEY
Ciibde Connectewr male MS [m]
Normalemen | ouwert
ﬁo Plage de lension deserdice 0. 30V AC/DC
EELS 1.5 150 855 SME-B-K-LED-24 1
535 194  SME-B-K-LED-24-X 50
50 175 40 SME-B-KS5-LED-24 1
43 piles 0.3 150 857 SME-B-5-LED-24 1
535 195 SME-B-5-LED-24-X 50
4 2iks 1.5 171 169 SMEB-25KL-LED- 24 1
Ther mordsistant jusqua 120 °C
i 2ils | [25 [161 756 SMEB-K-24-56 1
Plagede tension desendice 3 .. 250 VALDC
3 2fiks [2.5 [152820 SMES-K-LED-230 1
Harmalemant ferm
EELS 7.5 160 251  SME-B-0-K-LED-24& 1

10 Quansisé mr paguet
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6.4 Pupitre
6.4.1 Raccordement Bras Droit = Pupitre DIDASTEL

@

Soudure ou
Cable ILS
(W
1

connectique
K-Team
\ 1

Cable 14 brins
2.5 metres
i 1

Connecteur
HIRSCHMAMMN
sarie CM 14 cis
II Ill

0

Oy JuERIy
-~ "

Bras droit

Robot Jockey A
Pupitre DIDASTEL
Cable Epaule Bras Droit - Pupitre : 2,5 métres.
Cébles Connecteur Connecteurs
Bras Droits Cébles 6 brins | Céble 14 brins Pupitre 14 cts Carte KARM
Moteur Axe B J8 (HE10)
Moteur - jaune blanc A 1+7
Codeur 5V brun bleu B 2
Codeur AO bleu vert C 3
Codeur BO rose jaune D 4
Codeur GND blanc noir E 5
Moteur + vert marron F 6+8
Moteur Axe C J10 (HE10)
Moteur - jaune blanc / vert G 1+7
Codeur 5V brun rouge / bleu H 2
Codeur AO bleu vert / brun I 3
Codeur BO rose jaune / brun J 4
Codeur GND blanc rose / gris K 5
Moteur + Vert blanc / jaune L 6+8
ILS J4
ILS + bleu rouge M +
ILS - brun gris N -
DIDASTEL
-O Jockey NN
PROVENCE Dossier technique - page 67 -



6.4.2 Schémas de cablage
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6.4.3 Alimentation OMRON S8VM-10012CD (100 Watts sortie 12V)

OmRON
Typical Values
B For Reference Only
Power 15W 30 W 50 W 100 W 150 W
ratings
Item
Efficiency 5V maodels  [78% 21% 25% 7% 7%
12V models  [81% 24% 249 7% 7%
15V models  [81% 24% 249 7% 7%
24V models  [82% 85% 24% 28% 28%
Input  |Current 230V input  [0.20 A 0,30 A 0.31 A 0.61 A 5V 073 A
12VHE V24 V= 0.82 A
Leakage current (230 V input 0.30 mA 0.35 mA 0.35 mA 0.35 mA 0.35 mA
Inrush current (230 VW input 28 A 32A 32 A 32 A 32 A
{Sea nota 1.)
Cutput | Ripple f=20MHzZ 5V 0.60% (p-p) |5 V- 060% (p-p) |5 V:2.20% (p-p) |5 V- 2.10% (p-p) |5 V. 1.07% (p-p)
measring 12V 0.08% (p-p) [12 V2 0.14% (p-p) [12 V- 0.56% (p-p) |12 WV 0.69% (p-p) [12 V: 0.67% (p-p)
15 V. 0.07% (p-p) [15 V: 0.12% (p-p) [15 V' 0.36% (p-p) [15 V: 0.60% (p-p) [15 V- 0.54% (p-p)
24 V: 0.07% (p-p) (24 V:0.12% ip-p) |24 V: 0.22% ip-p) |24 V: 0.27% (p-p) |24 V: 0.32% ip-p)
f=100MHz BV 0.77% (p-p) |5V 0.88% (p-p)  [5V:2.47% (p-p) |5 V: 242% (p-p) |5 V: 2.54% (pp)
measuring 12 V2 0.20% (p-p) [12 V: 0.20% ip-p) [12 V- 0.58% (p-p) [12 V: 0.78% (p-p) [12 V. 0.75% (p-p)
16V 0.12% (p-p) [15 V: 0.18% (pp) [15 V2 0.37% (p-p) [15 V: 0.68% (p-p) |15 V: 062% (p-p)
24V 0.10% (pp) (24 V:0.18% (pp) |24 V2 0.22% (p-p) |24 V: 0.21% (p-p) |24V 0.37% (p-p)
Start up time at 100% load 270 ms 280 ms 460 ms 460 ms 460 ms
{Sea nota 1.)
Hola time at 10086 load |5V 211 ms 5 WVARY ms 5V 43 ms 5V 40 ms 5V ms
(Seenote 1.] 12V 212 ms 12 V:200 ms 12V 38 ms 12 V- 43 ms 12V 41 ms
15V 221 ms 15 V204 ms 15V 42 ms 15V 40 ms 15V 37 ms
24 V- 216 ms 24 VAG7 ms 24 V30 ms 24 V. 36 ms 24 V- 33 ms

Mote: 1. Refar to the Enginesiing Dala section on page 7 to & for details.

2. The typical values indicate the values for an input condition of 220 VAC., All items are measured at a frequancy of 50 Hz,
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OomRrRON

Specifications
M Ratings/Characteristics

Hem Power ratings 15 W 30w 50W 100 W 150 W
Efficiency 5V models 5% min. F5% min. B0 min. B1% min. 8195 min.
12-V models F&% rrin. 9% min. FE% min. 81% min. 1% min.
15-V models F&% min. T9% min. FE% min. &1% min. 1% min.
24-V models 0% rrin. 21% min. 805 min. B2% min. B30 min.
Input Voltage (See note 1.) 100 1o 240 VAC (85 to 264 VAC)
Frequency (See note 1.) &0 Hz (47 to 63Hz)
Current 100-V input 0.5 A mae. [cua A max. 0.2 A max [14 & man. [2.0 4 max.
200-V input 025 A ma. [245 A max 0.4 A ma. |07 A max. [1.0 A max.
Powrer factor 100-Y input 0.98 min.
200-V input 0.94 rmin.
Harmonic current emissions Conforrres to EN &1000-3-2
Leakage current |100-Y input 0.4 mA max. (at mted output)
200-V input 0.75 mA ma. (&t rmted output)
Inrugh current  |100-V input 17.5 A max. {for cold start at 25°C)
(See note 2.) 200-Y input 35 A mae. (for cold start at 25°C)
Output Voltage adjustment range [See note 3.) —20% bo 200 (with W AD) (S5-I
Ripple :3 f% (p-p) max. {5 V], 8. Ip P rrax. (5 V‘.
|p-p|max-lEV| 1.5% | p-p) e, .12‘."
l ‘="‘»=|p-p| max. (15 ¥, p) ma. (15
100 [p-p) max. (24 V), -p) ma (24
{at rated |npu|.0u|pu| \.dlag.:l inputioutput 'vc\'lt,aga-
Input variation influsnce 0.4% man. (at 85 1 264 VAG input, 100%)
Load variation influence (rated input woltage) [ 0.8% mes (with ratsd input, 0 & 10028 load)
Temperature variation influence 0020 mas,
Start up time (See note 2.) 1,100 e e, (at rated inputioutput witage) |80-:- ms e, (&t rated nputfoutput voltage)
Hald time {See nota 2.) 20ms typ. (15 ma min. ) (at raked inputoutput voltage)
Additional | Owerload protection 106% to 180% of rated koad current, woltage [105% to 160% of mted kead current,
functions  |({See note 2.) drop, intsmittent, automalic resst viltage drop (12 V, 15 V] and 24 V),
veltage drop, inbrmrittant | 5 V),
automatic resst
‘:ﬂsvermlta e:lpromcnon ‘Yoz (Sea nobs 4.)
Undervoltage alarm indication Yas (zokor yellow (DG LOW), red (DG LOW2)) (SEVM- 244 VP T only)
Undervoltage alarm cutput Mo ‘fes (SEVIH 244 UPL] only)
(Transistor oulpulu 30 VDC ma., 50 mA max.) (See note 9.)
Series operation ‘fas
Paralle] operation Mo
Remote sensing function Mo |Yens
Other Qp=rating ambient temperaturs Riefer to the derating curve in Engineenng Darta (with no izing or condensation) (Ses nota 2,)
Storage temp=rature —25 o 65°0
Op=rating ambient humidity 3¢ bo B5% (Storage humidity: 253 to 90%:)
Dielectric strength 2.0 kKVAG for 1 min. (between all nputs and ou Ut detaction currant: 20 mA)
2.0 kKVAG for 1 min. (between all i n?u G termirals; detection curran
0 VAC for 1 min. (between all cutputs and PE FiG tarminals; detection aurrs
500 VAC for 1 min. (betwaen all c\utputs- {enecapt the cletestion output terminals) and deta-cnonu.lmul terminals; de-
tection current: 20 mA) (SaM- 24A VP anly)
Inzsulation resiztance 100 MG min. (bebwesan all oulpulﬁ and al inputs, PE'FG terminals) at 500 VDG
Vibration resistance 10 to 55 Hz, 0.575rmm single amplilude for 2 hours sach in X, ¥, and £ dirsctions
Shock resistanca 150mi's®, 5 times aach in X, 1Y, Z directions
Output indicator ‘fas (zokor green)
EMI |Canduemd Emission Confems 1 EN61204-3 ENS5011 Class Band based on FOC Class B (Ses note 5.)
| Radiated Emission Confoms o ENG61204-3 ENSS011 Class B (See nate 8.
EMS Confoms o ENG1204-3 High severity levels
Approved standards UL: LILsC iListing), UL&oa50-1, UL1604 {Class VDivision 2)
(See note 7.) GEA: clIL: G222 Mo 14, cUR: Mo, 60350-1, No.213 [Class IDivision 2)
EM: ENEO175, EME0g2E0-1
SELV (EMB02E0-1)
Aczording to VDEO180/P100
Weight {See note 8.) 180 g max. |22E| { max. |29:- { max. |-1.6-:- {1 ez, | S50 0 ma.

Mote: 1. Do not use the Imverter output for the Power Supply. Imvertsrs with an output fraquency of s0/80 Hz are svailable, but the rise in the intamal temperatne of the Power
Supply ey resultin ignition or buming.

2. Referto the Engineenng Data section on page 7 1o & for details,

3. Ifthe W ALY adjuster is turned, the woltagae will increass by more than +202; of the witage adjustment mnge.
When adjusting the output \dIaE-_- confirm the actual cutput voltage from the Power Supply and be sure that the koad is nat darmaged.

4. Toresat the protection, tum OFF the input power kor thres minutes or longer and then tum it back GON.

5. Corductsd amissions: The noiss valus is affectad q factors such as the wirng method. The product conforms to Class B when the aluminum plate is laid under the
product. For 15-W maodels, insert a damp filter (ZCAT2436-1 330 by TOK: 50 02 min. [S0 to 500 MHz], orthe equivalent) in the output wire to reduce noise.

6. Radiated emizsions: The noizs valueis affectad by Bctors such as the wiring methed. Th.:rrnd.lclconlormsho Clazs Bwhen the aluminum plate iz laid under the product.
Far150-W models, insart a clamp filter (ZCGAT2017-08530 by TOK: 35 0 min. [50 to 530 MHz), or the equivalent) in the input wirs o radu:a Ticiise,

7. ULiad (Class VDnision 2) and CSA G22.2 Mo, 218 (Class VDivision 2) approval perding for 150-W models. Howsver, S8WM-150240 11 models are designed for com-

pliancs with an output rated current of 6.3 A ma.
8. The wa hit |nd|ca|9d |s for front-rrcuriting, open-frame rmodels.
8. nking typs (NP

F' H Sourcmg type (| F‘NF"

Switch Mode Power Supply S8VM 3
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S8VM-100011

(100 W) SEVM-1002440] (Sinking)

T Urderetiooe | DG LOW!
e o ety
Lottt o

iDreo

DCOUTPUT

oV
S B —|
—— Riemicts sansing

L o=

m DC LOWH
i v o Lotz

S8VM-150011

(150 W)

Inmush

Harron o asrant
cumanl Han
Recificalion supprossion drouk

—AEIL o
Fuse
INPUT A H

— BC Ny &

Holsa
fkar

T

Tyrao

Y matal—

Phrictocouplar

SEVM-15024P L [ Sourdng)

Undanect Alarm
dedectinn =0 o .
Ly Commen
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OMRON
Construction and Nomenclature

B Nomenclature
- ! ! No. Mame Function
15 W‘ 30 W’ 50-W Models 1 |AC inputterminals (L). (M) Connect the input lines to
Open-frame types Covered types thess terminals. (526 note 1.)
2 PE terminal: Protective earthing terminal |Connect the ground line to
SEVM-015 T ¥SaVM-01E TID SAVM-1 5 TICTUSEVM-0152440] (SB‘-"M-" C USEWVM-LT T TIDATY [this terminal. (See nots 2.)
SEVM-0300 1 ¥SaVM-020C 1D SAVM-020C LICLISEVM-0302440 1 SEVM-CL IPCT) .
SEVM-0500 1 VSEVM-050 [ 1D SEVM-050 T ICT ISEVM-05024A 1P FG terminal: Frame ﬁn:!unc! terminal
SEVM-CICOCT LD
3 DG output terminals (V). {+V) Connect the koad lines to
thess terminals.
4 Output indicator (DS ON: Grasn) Lights {green) while a direct
?ﬁ?r‘f current {DC) output iz ON.
=1 Cutput voltage adjuster (V. ADJ) Us= to adjust the voltage.
5 ”_rﬁl -1 Undervoltags alarm indicatar 4 Lights only when a momen-
4 B | I (DS LIOWH . Yellow) (See note 2.) Taaryr ggdp i_llthu‘u:mm!iaga is
h ! etected. This status is main-
] 3 [ :J%E* 8 tained.
R 7 |Undervoltags alam indicator 2 Lightz only when the cutput
2 == I DC LC)'IJ'«TEQ:;I Red) (Ses note 3.) u'cﬂta = drg 5t apprmui?
L ;-,:,Ei mataly 20V or lwer,
A=— g Undervoltage alarm output terminal 1: Cutputs only when a momen-
(DS LOWH ] (S noted ) tary drop in output voltags is
detectsd. This status is main-
100-W Models tained.
{The transistor turre OFF
Open-frame types Covered types when a vattage drop cocurs.|
g Undervolt | t terminal 2: Cutput by witie i th ut
SOVM-OUITUSBVM-00T D SEVM-10001 G VSaVM-10024A VPC] DG LOWZ [Seenoted ) otage drate 1o appre T
rmatsly 20V or kwer
{The transistor turre OFF
when a voltage drop ocours.)
10 [ Cormmon terminal for undenvoltage alarm | Commen terminal (See note
5] I output (Ses note 4.) .3 for terminals 8 and 9
s 11 |Remote sensing terminals (See note 5.) | Comrect the woltage drop in
= = 12 the load lines.
ol | 12 |Short bars [See note 5 )
= 12
:ng MNote: 1. The fuse is located on the (L) side. It is NOT usar-replace-
4= able.
e | 2. Protective earthing connection is the panel mounting hole
shown in the figure balow.
(A protective earthing connection stipulated in safety stan-
150 W MOdE'S dards is used. Connect the ground completely (SEVM-
[COCTICID anly).
Open-frame types Covered-types Ground tarminal: M2 (Depth: & mm max.yGround wirs:
SAVM-1 50T SaVM-15011D SAVM-1 50 1CCVSRVM-1 50248 VP! ANG 18
Protective earting
a8 10 onnecton
L.
— 55—
L] 1 a L i
Bl 8 12 1; 1 = : 6
;_E | :" @ Grourd Y
-rﬂ 12 E 3. SAVMLICTI24 A VPC] only
2 f i g * 4. SAVM-05024 AT VP, SAVM-10024A7 1P, SBYM-
4= kA * 15024A0VPC] only. Housing and terminals of the connactor
for undervoltage detection output are also provided. For de-

tails, rafer to XH Connector Prepamalion on page 20 under
Safety Pracautions.

5. When notusing the remote sensing function, leave the short
Bar in the same state as whan shipped.

6. ALl modals: Common terminal (emitter)
P medels: Commeon terminal {collector)

B Output Color Label

This color label identifies the ocutput voltage by color,

A Graan: 5
o Blua: 12V
i Yellow: 15V
l Whits: 24V
:' a | Cokor labed 188nliryIng output woltage
6 Switch Mode Power Supply S8VM
DIDASTEL
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B Probable Causes of Power Supply Errors and Troubleshooting Using
Undervoltage Alarm Function

Chack tha following information if the Undarsdtage Alarm Function operates.
Contact your OMRON reprasentative if the Power Supply does not function normally after checking.
The symbaols in the table are as follows:
@: Lit, O Notlit, '@: Flashing
Meote: Flashing: The cutput voltage is unstable, causing the LED to repeatedly tum ON and OFF.

OMmRON

[nlaa ] Dz Lo s LOW2
. . | Transistor . | Transistor Cutput voltage Power Supply status diagnosis
LED @: | LED@: | BRefs| LED@: | e
Gireen Yellow | @_E{SJ Red ,;@LIE'!@.]
Mormal ]
1@ | Q| o | O | on (2pprK. fﬂ?mm'”' Nommal status
vaoltage)
&
Mormal The cutputvoltage has re- v
{approx. 90% min. |covered to normal status NI
2 . . OFF O ON of rated output following a previous sud- II|
vaoltage) den voltage drop.
e
Cutput drop 1
; . The output voltage has v
{approx. 90% b
1| @ | Q| ov | @ | oFF |- |aperx S0 cropped arackily and re- —
output voltage) )
&
Cutput drop The output voltage ra- . o
{approx. 90% mains low following a pre-| [ _—
4 . . OFF . OFF max. of rated vious sudden voltage III |l|||' T
output voltage) drop. —
The output voltage re- F
ON Cutput drop . ; )
N A . . mains low and is continu- v
| @ | @ | o | @ it (apprax. B o ing to fuctuate following a I S
N OFF vol g-,]p previcus sudden voltags L
tage) drop. —
.~ 2 ON Cutput drop The output voltage has 1
{approx. 80% of | dropped gradually, re- N
6 . O ON ,.\ ! rated cutput mains low, and is continu-
OFF voltage) ing to fluctuate.
Mo output voltage is being
1O Q |oF | Q| oFF No cutput o,
ON ON
L I N is un-
g . . 1 ._ 1 Unstable output ;I;ilzutput voltage is un
NN oFF | 4N | oFF '
DIDASTEL
N Jockey N
L
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Probable cause of amor

Troubleshooting methods

A momantary power failure has occurred in tha
inpurt.

Check that the output voltage is nomal and no problems have occurred in other devices. No problems

will be causad by conti nuing 1o Lsa the Power Supply as is. To clear DG LOWY (LED display and tran-

sSismrh?umu_t status), turn OFF the input power, and wait atleast 60 s before turning ON the input Power
upply again.

A momentary overload has ocourred.

The load current has grnbabhr exceaded the rated current. We suggest reducing the connectad load
of replace the Power Supply with one that has a higher capacity.

A momeantary output voltage drop has ocourmed
at startup due to the capacity of the capacitive

vated,

factors on the load side or when the load is acti-

Alarge inrush current has probably flowed to the load side at startup. We suggest replacing the Powear
Supply with one that has a higher capacity.

The cutput voltage has returned to normal valt-
age following a rapid drop causad by using the
oltput voltage adjuster (VADJ).

Turn OFF the input power, and wait at least &0 s before tuming ON the input powsr again to clear the
indicator status.

ply has bean used for several years)

Deterioration due to age (when tha Power Sup-

Tha internal parts of the Powar Supply may have deteriorated due to age. We suggest replacing the
Power Supply. Also replace other Power Supplies that were purchased at the samea tima.

Cwarload (immediataly following first use of the
Powear Supply or when increasing the load)

The load current has probably excesded the rated curent. Check the actual load current and Power
Supply capacity. Continued usa in overload status may damage the Power Supply.

Tha outputvaoltage dropped to - 109 ar lower of
the ratad voltage rasulting from using the autpurt
voltage adjuster (V.ADJ)

Adjustthe output voltage to the mted values using the output voltage adjustar (V.ADJ).

A sudden overload occurred and the Power
Supply remains in overload status.

An eror has probably ocoured in the load device. Turn OFF the input power, and check whether any
E-H:urs have cccurred in the load device, Continued use in overlcad status may damage the Power Sup-
ply.

Thi cutput voltage remains low after a rapid
voltage drop caused by using the output voltage
adjuster (VADJ).

ﬁ.g%stths- Du?uwulmge to the rated values using the output voltage adjustar (V.ADJ). To clear DO
LCW1 (LED display and transistor output status), turn OFF the input power, and wait at least 60 5 ba-
fora turning OMN the input power again.

The overload status confinues to fluctuate fol-
lowing a sudden overload.

An emmor has probably ocourmed in the load device. Turn OFF the input power, and check whether any
E-LII'_CII'S have cccurred in the load device, Continued use in overlcad status may damage the Power Sup-
ply.

Detarioration due to age {after using the Power
Supply for several yaars)

Tha imternal parts of the Power Supply may have deteriorated dus 1o age. Replace the Powear Supply.
Also replace other Power Supplies that ware purchased at the same tima.

Cweroad (immediately following first use of the
Power Supply or when increasing the load)

The load current has probably excesded the rated current. Check the actual load current and Power
Supply capacity. Continued uss in overload status may damage the Power Supply.

Power Supply interrupted or damaged.

Check whether the input power is being applied correctly. If thara is no output even though the inpurt
power is applied comectly, the internal circuit is probably damaged.

Owarvoltage protection operation

Tum CFF the input power, and wait atleast 3 min befora tuning OM the input power again. [fthe same
status recurs, the intermal circuit is probably damaged.

minals are open.

The short bar has fallen off, orthe +3 and -5 tar-

Chick whetherthe +5and -5 tarminals are open. If so, the overvoltage protection function is activated.
Tharefore, turm OFF the input power and wait at lkast three minutes before turning it OM again. [SaVM-
100244 VPLT and S8VM-15024 ACVPCT modals only)

Output short-circuit

Remove the causa of the output short-circuit.

Intermittent operation dus to overload (SeVM-
0 524A V0202440 only)

The load current has probably excesded the rated curent. Check the actual load current and Power
Supply capacity. Continued usa in overload status may damage the Power Supply.

The Power Supply fails to start repeatedly dus
1ID ﬂd'IE- _cdapacih,r of the capacitive factors on tha
cad side.

Alarge inrush current has probably flowed to the load side at startup. We suggest replacing the Powear
Supply with one that has a higher capacity.

The input turrs ON and OFF repeatedly.

Chack whether the Power Supply's input voltage is baing applied comectly.

The status repeatedly switchas betwaan normal
operation and output short-circuit.

An ermor has probably occurred inthe load device. Turn OFF the input power, and check whathar any
arrors have occurred in the load devica,

DIDASTEL
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6.4.4 Schémade la Carte Fond de Panier « K-ARM »
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6.4.5 Unité centrale KoreBot

KoreBot
Robotic Development Board

E— || E

ARM bhased - 400Mhz Pxa255 Intel embedded processor

64Mbytes SDRAM 7 ‘Si
32Mbytes StrataFlash L:ﬂ;l% v
2 CompactFlash card slots [wifi, bluetooth, storage device,...)

Embedded USB 2.0 host controller (up to 4 ports -12Mb/s)

LCD controller

Embedded power regulation (2.6-30V input)

Low power [<TW]

Linux ready - full linux support and GNU development tools
Credit card sized compact design [BSmm x 55mm)
Extension modules availabe (motor control, video, sound...)
Various Communication interfaces

[3 UART, 1 USB client, JTAG debug port, SPI, I2C...]

Your partner for mobile robotics

l(TEAM For more information, please visit www.K-Team.com
J or email at info@k-team.com

K-Team 5.A, Chemin du VYuasset, CP-111
1028 Préverenges, Switzerland
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6.4.5.1 Céablage de I'alimention

Vue coté Cable a nappe
21436587109121

NN\

2. 1=t Serial Bx
3. 2nd Serial Tx
4. 2nd Serial Bx
5. 5OV
6. M.C.

DIDASTEL

1. 1=t Serial Tx 7. USB - D+
2. 1=t Serial Bx 3. USB -D-
3. Znd Serial Tx 9. USB - 5V
4. Znd Serial Rx 10. USB - 6V
5. 3.4V 11. Gnd
6. MN.C. 12, Gnd

e —— |
ENENENENASA
EHOEHHEEBR

T.USE - D+
& USB -D-
9. USE - 5V
10. UISH - &V
11, Gnd

12, Gnd

PROVENCE
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Branchement direct d’'une liaison série RS232

Females Connestor view Eom behind

KoreBot —+ DE3
Gnd (12 — Signal Ground (5)
1st serial Tx{1) — REx({2)
1st serial Bx (2) =+ Tx3)
6.4.5.3 Connecteurs J700 et J701
2 1 21
II.-". _\'-.11
[
+(|J700 J701):
A b
\50°_49

DIDASTEL
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Connecteur J700

KB-250 Extension Interface (J700)
| Signal | Function I | sSignal | Function
1 3.3V 26 LCD-D14
2 3.3V Power 27 LCT-D13
3 Gnd 28 LCD-D12
4 Gnd 20 LCD»D11
5 BT-Txd 30 LCD-D10
i BT-Exd - 31 LCD-Da
7 BT-Cts BlueTooth UARL =7 Cp b8
B ET-Rts 33 LCD-D7 LCD controller
] IrDa-Txd - 34 LCD-Dé
0] TDamxa | D2 UART 35 | LCD-Db
11 Interuptl External Interupt 0 | 36 LCD-D4
12 Interuptl External Interupt 1 | 37 LCD-D3
13 Pxa-Heset 38 LCD-D2
14 | Pxa-Reset-Out 30 LCD-D1
15 Usb-D+ 40 LCD-D
16 Ush-D- USE client 41 NC
17 Usb-5V 42 NC
18 ETC-Out Clock 43 3V Power
19 MMC-Cmd MMC controller 44 5V
20 MMC-Dat o 45 NC
21 LCD-Bias 46 | 48MHz-Clock | Clock
22 LCD-Pelk 47 Gnd
23 LCD-Lelk LCD controller 48 Gnd Power
24 LCD-Felk 49 Gnd
25 LCD-D15 50 Gnd

Jockey R
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Connecteur J701

KEB-250 Extension Interface (J701)
| Signal | Function Signal | Function
1 3.3V 26 SSP-Rxd
2 3.3V 27 SSP-Txd
3 A Power 28 SSP-Clk S5P/SFPI Bus
4 A ) 20 SSP-Frm
3 nd 30 | S5P-ExClk
i} Gnd 31 | KEBusCom KBus
T RE-Txd 22 | KBus-Ack )
H R=-Rts 33 PWDh1 _
O RS-Dir 34 PWMO PWM
10 RS-Rxd . 35 ACOT-Hst
T RS-Dea | PO BS232 VAR e e Svme
12 RS-Dsr a7 | ACOT-DOnt e
3| Ren 38 [ Acor-Dino | CY7 Controller
14 R5-Cts 39 | ACOT-Dinl
15 12C-5¢l . _ 40 | ACOT-BClk
6| T2csaa | ¢ B 31 NC
17 NC 42 NC
18 NC 43 NC
19 NC 44 NC
20| Ush-Vih 45 NC
21 | Usb-Vhus 46 NC
22 | Usb-DM3 | USB OTG port 47 Gnd
23 | Ush-DP3 48 Gnd Power
24 Ush-Id 49 Gnd
25 | Wakeup a0 Gnd

6.4.5.4 Manuel d'utilisation

Pour plus de détail sur I'utilisation de la carte UC « KoreBot » referez-vous a son manuel
d'utilisation disponible dans le répertoire « Professeur » du Cd-rom de I'Environnement
Multimédia Pédagogique du Robot JOCKEY.

Jockey R
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6.4.6 Carte de contrble d’axes KoreMotor

KoreNotonr
Motor Control Board

4 DC motor controllers -up to 3 Amps / 30V

I2C interface

SPI interface (enable connection to a Koala)

R5232 interface for direct connection to any host computer
Open loop or Closed loop regulation

Position, Speed and Current (Torgue) control

Highly configurable and versatile controller software

Can be used as a stand alone system or as a KoreBot extension

Credit card sized compact design (B5mm x 55mm)

Your partner for mobile robotics

' TEAM For more information, please visit www.K-Team.com
J or email at info@k-team.com

K-Team 5.A, Chemin du Vuasset, CP-111
1028 Préverenges, Switzerland
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6.4.6.1 Céablage de I'alimention

6.4.6.2 Connectique moteur

Attention : 2 Ampéres maximum par moteurs

1. Motor + 6. Motor -
DQI:Iil"ElﬁlEIEEIl 2. Encoder 5V 7. Motor +
L0018 006 04 002 3. Encoder Canal A 8. Motor -
4. Encoder Canal B 9. Encoder Index
5. Encoder Gnd 10. Encoder Index

6.4.6.3 Adressage 12C

i

0: 12C addrass range 0

i

1: 12T address range 1

i

Reset switch
2: 12C address range 2

Motor 0 addr Motor 1 addr
3 12C address range 15 - 5 Bange () xlF 020
:IIIIIIIIIIIIIIIIIII: RS,IIEE 1 Ox21 022
Range 2 (23 (24
Range 3 (25 (=26
Range 15 (3D (3E
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6.4.6.4 Manuel d'utilisation

Pour plus de détail sur l'utilisation de la carte de contrdle d’axes « KoreMotor » referez-vous a
son manuel d’utilisation disponible dans le répertoire « Professeur » du Cd-rom de
I'Environnement Multimédia Pédagogique du Robot JOCKEY.
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Technic Parc de la Bastidonne
Route CD2 — Camp Major

13400 AUBAGNE

Tel : 04.91.80.00.48 - Fax : 04.91.80.01.84
E-mail : info@didastel.fr - http://www.didastel.fr
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