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Robot de peinture pour camion

1- MISE EN SITUATION
Une cabine de camion, après assemblage des différents éléments de tôlerie qui la composent, est envoyée dans l’atelier de recouvrement de surface où elle doit être protégée contre l’oxydation et peinte à la couleur choisie par le client.

La production « juste à temps » étant appliquée dans l’entreprise, chaque cabine fabriquée est déjà vendue à un client qui a choisi les options d’équipement et la couleur du camion. Pour informer chaque poste de travail des options choisies, la cabine est placée sur une luge identifiée par un code binaire. Sa lecture par deux détecteurs permet de renseigner chaque poste d’intervention sur les options choisies et donc de charger le programme adéquat.
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La luge est entraînée par un système de chaîne selon l’axe Y (système non étudié). 

Lors de son passage sur les détecteurs situés en entrée de zone, le code binaire contenant les informations sur la cabine (type, teinte choisie), est lu et transmis au système de commande de la station de peinture.

Les automates assurant la gestion des robots de peinture prennent en compte ces informations et exécutent en fonction de l’avance de la cabine  le programme permettant le bon positionnement des pulvérisateurs dans l’espace.

Les mouvements combinés des pulvérisateurs permettent le suivi du profil et la mise en peinture des côtés, de l’avant et de l’arrière de la cabine.

    Entre 2 cabines, les automates peuvent exécuter un changement de couleur en 15 secondes.

L’étude se limitera à un robot latéral de la station de peinture.

2- PRESENTATION DU ROBOT DE PEINTURE

Chaque robot de peinture est géré par un automate programmable industriel (A.P.I) qui en fonction du « code luge » exécute un programme préétabli permettant au pulvérisateur de suivre le profil exact de la cabine. 

Le suivi du profil est assuré grâce aux mouvements suivants :

- mouvement horizontal :
course utile X = 400mm

- mouvement d'altitude :

course utile Z = 2700mm

- mouvement de rotation :
amplitude – 45° ≤  ≤ + 45°

Chaque mouvement est asservi en position afin de respecter la distance de pulvérisation et la perpendicularité de la buse du  pulvérisateur par rapport à la cabine.

Remarque : l’angle n’étant pas mesurable directement, l’asservissement prendra en compte un déplacement linéaire  d  image de   Cette valeur d sera explicitée dans la partie calculs de vérification.
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ACTIGRAMME A - 0











ACTIGRAMME A0






















ACTIGRAMME A1 limité à la rotation  du pulvérisateur

( les déplacements selon X et Z ne sont pas détaillés).


             
Configuration








ACTIGRAMME A2 limité à la rotation  du pulvérisateur

( les déplacements selon X et Z ne sont pas détaillés).


SCHEMA STRUCTUREL PARTIEL DE L'ASSERVISSEMENT DE POSITION ANGULAIRE DU PULVERISATEUR








































         










         Vm


	33
	4
	VIS C HC, M5-20
	
	

	32
	2
	BUSE DE PEINTURE
	
	

	31
	1
	SUPPORT DE POTENTIOMETRE
	S235
	

	30
	1
	POTENTIOMETRE   PA
	
	

	29
	1
	FIL DE TRACTION POTENTIOMETRE
	60 Si Cr 7
	

	28
	1
	TIRE FIL
	S235
	

	27
	1
	TUBE
	AU-5 G
	

	26
	1
	CARTER AVANT
	PVC P
	

	25
	1
	CHAPE
	AU-5 G
	

	24
	2
	AXE
	100 Cr 6
	

	23
	1
	ENTRETOISE
	AU-5 G
	

	22
	1
	BRIDE AVANT
	X 30 Cr 13
	

	21
	1
	PULVERISATEUR
	
	

	20
	1
	OBTURATEUR
	PVC P
	

	19
	1
	BIELLETTE SUPPORT
	AU-5 G
	

	18
	1
	AXE SUPERIEUR
	100 Cr 6
	

	17
	3
	VIS H, M20-60
	
	

	16
	1
	CORPS DU POUSSEUR
	100 Cr 6
	

	15
	1
	ECRAN SUPPORT
	S 235
	

	14
	1
	VIS C HC, M4-25
	
	

	13
	1
	GUIDE
	100 Cr 6
	

	12
	1
	BRIDE DU TIRE FIL
	S235
	

	11
	1
	ECROU DU POUSSEUR
	100 Cr 6
	

	10
	1
	VIS DU POUSSEUR
	100 Cr 6
	

	9
	1
	CARTER SUPERIEUR
	PVC P
	

	8
	1
	CARTER INFERIEUR
	PVC P
	

	7
	1
	POUTRE
	C35
	

	6
	1
	BRIDE SUPERIEURE
	C35
	

	5
	1
	PLAQUE
	C35
	

	4
	1
	FIXATION CARTER
	S235
	

	3
	1
	CHAPE MOTEUR
	S235
	

	2
	1
	SUPPORT MOTEUR
	S235
	

	1
	1
	MOTOREDUCTEUR
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Configuration





Robot latéral





Cabine





Moto-réducteur altitude (Z)


1,5 kW 





Courroie de transmission











Amortisseur hydraulique





X





Moto-réducteur horizontal (X)


0,25 kW





Z





Bol de pulvérisation
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Réglages





Programme
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Programme
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position X, Z, d





Mécanisme de positionnement
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A33
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liquide





PROJETER LA PEINTURE











Potentiomètre





DELIVRER L’IMAGE TENSION DU DEPLACEMENT








A23
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Système vis-écrou





TRANSFORMER LE MOUVEMENT








Consigne de sens
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Déplacement d





Consigne analogique de vitesse (0-10V)





Energie 
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Pulvérisateur orienté ( 





A2





Compte rendu de la position d


(VPA)





A24





A21





Biellette support





Variateur de fréquence


et moto-réducteur





ORIENTER LE PULVERISATEUR
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Ordres de commande
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Programme
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(AV ou AR)
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A1





Consigne analogique de position (0-10V)





A12





A11





Module d’asservissement angulaire





Automate Programmable Industriel





ASSERVIR


L’ORIENTATION DU PULVERISATEUR
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ROBOT DE PEINTURE








ELABORER LA CONSIGNE DE POSITION




































































































































































































































































































































































































































































Pulvérisateur





1M
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-15V
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Translation suivant Z
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