Présentation du Robot NOKIA R350


1 - Fonction du système :


Le système étudié est un robot de marque NOKIA (Finlande) installé dans la société SILEC en région parisienne afin de transporter des bobines de câbles électriques �(120 par heure) de l’aire de bobinage à l’aire de stockage et de cette dernière vers les dévidoirs de câbleuses. 


Commandé par un ordinateur central, il assure donc le contrôle et le stockage des bobines pleines venant des bobineuses (qui enroulent le câble sur les bobines vides) puis la sélection et la distribution des bobines pleines vers les câbleuses (qui assemblent les câbles de plusieurs bobines pleines).


2 - Description du système :


Le robot possède cinq degrés de mobilité (voir documents DT2 et TD9) :


( trois degrés de mobilité associés au déplacement du robot


- Associé à un mécanisme de transformation de mouvement (galet (19) et rail (0)), un ensemble intégré, motoréducteur-frein électromagnétique (1) à courant continu permet au robot d’effectuer la translation rectiligne horizontale d’axe (O0 , �EQ \O\AL (x0;\S\UP9(®))�), notée Tx0 , �par rapport au rail (0) (voir document DT3) .


- Associé à un mécanisme de transformation de mouvement (pignons (13) et chaînes(16)), un ensemble intégré, motoréducteur-frein électromagnétique (3) à courant continu, permet d’effectuer le levage du sous-ensemble (S1):{coulisseau (22), �bâti porte-pince(24), porte-pince (25), pince (26)} suivant un mouvement de translation rectiligne verticale d’axe (G1, �EQ \O\AL (z0;\S\UP9(®))�), notée Tz0 , par rapport à la colonne (21) �(voir documents DT3 et DT4) .


- Associé à un mécanisme de transmission (pignon, chaîne et couronne ) �non représenté, un motoréducteur (23) triphasé (moteur asynchrone et réducteur), permet au sous-ensemble (S2): {bâti porte-pince (24), porte-pince (25), pince (26)} d’effectuer une rotation d’axe (G2, �EQ \O\AL (z0;\S\UP9(®))�), notée Rz0, par rapport au coulisseau (22).


( deux degrés de mobilité associés au mécanisme de préhension des bobines �(qui ne fera pas partie de l’étude) intégré au robot


- Un premier vérin hydraulique permet au sous-ensemble (S3 ): {porte-pince (25), �pince (26)} d’effectuer une translation rectiligne horizontale d’axe (G3, �EQ \O\AL (y0;\S\UP9(®))�), notée Ty0 ,�(sortie ou rentrée du porte-pince (25)) par rapport au bâti porte-pince (24).


- Un second vérin hydraulique permet aux deux bras de la pince (26) d’effectuer simultanément une translation rectiligne horizontale d’axe (G4 ou G5 , �EQ \O\AL (x0;\S\UP9(®))�), notée Tpx0, (ouverture ou fermeture de la pince (26)) par rapport au porte-pince (25).





�
26�
1�
Pince�
E295�
�
�
25�
1�
Porte-pince�
E295�
�
�
24�
1�
Bâti porte-pince�
S235�
mécano-soudé�
�
23�
1�
Motoréducteur�
�
Bauer DK 740H/178�
�
22�
1�
Coulisseau�
C35�
�
�
21�
1�
Colonne�
S235�
mécano-soudé�
�
20�
1�
Codeur�
�
Nokia�
�
19�
2�
Galet (d=240)�
GE360�
Nokia�
�
18�
1�
Pignon�
�
�
�
17�
2�
Pignon de renvoi (d =50)�
25CrMo4�
�
�
16�
2�
Chaîne (p=12,7)�
�
Wippermann �
�
15�
1�
�
�
�
�
14�
4�
�
�
�
�
13�
2�
Pignon (d =110)�
25CrMo4�
Nokia�
�
12�
1�
Clavette�
�
NF E 22-177�
�
11�
1�
�
�
�
�
10�
1�
�
�
�
�
9�
1�
Roulement�
�
SKF 6306-2RS�
�
8�
1�
Roulement�
�
SKF 6016-2Z�
�
7�
1�
�
�
�
�
6�
1�
�
�
�
�
5�
1�
Châssis�
�
�
�
4�
1�
Arbre de sortie de (3)�
�
�
�
3�
1�
Motoréducteur (3,4 kW)�
�
Bauer CVF 2A 23HZ�
�
2�
1�
Arbre de sortie de (1)�
�
�
�
1�
1�
Motoréducteur (0,5 kW)�
�
Bauer GFOA 20H/250�
�
Repère�
Nbre�
Désignation�
Matière�
Observations�
�
�
�
ROBOT NOKIA R350�
�
�
�
�
�
Nomenclature�
�
�
�









DT1











DT5














