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Représentation du contréle de mouvement
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Deux familles de constituants :
- composants meécaniques, électromécaniques, électriques et électronique

- composants électroniques

Source : Le Motion
Control, Gimélec
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La demande du marché du Motion Control

La problématique

Répondre aux besoins des constructeurs et intégrateurs en matiére d’augmentation des
performances et de baisse des colt

La réponse du Motion Control s’adapte selon les dem  andes du marché

1. Intégration du Motion Control dans la structure de la machine
» Améliorer la compacite, la précision et la dynamique

2. Offre de fonctions et de sous-ensembles intégrés
» Augmenter I'autonomie et la flexibilité

3. Offre de systémes préts a I'emploi
» Reéduire les colts et temps d’études de conception
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Positionnement électrique linéaire : solution Plug & !
Work L1 %(_) []
Moteurs
Accessoires « Servomoteur
synchrone
Chariot(s) * Pas a pas
*DC

Carte d'axes —
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de course API
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L » Can Open
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» Paliers lisses m
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" La solution compléte

Le Prét a intégrer
Solution compléte avec :

v Axes linéaires

v'Motorisation adaptées

v'Chemins de céble et cables
v'Détecteurs de fin de couses
v'Contr6leurs de moteur

v'Contr6leur multi-axes (robotique, API)
v'Interface Homme Machine (IHM)
v'Systémes de préhension (pinces, ventouses)
v'Systémes de vision (caméra, éclairage)
v/ Structure

v Coffret
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Offre de systemes préts a 'emploi

L’offre Handling Festo, permet de générer, plus de 300 configurations de robots cartésiens
avec trois technologies d’actionneurs : pneumatique, servopneumatique et électrique

Pick & Place Portique Table 2-Det3-D  Cinématiques
paralleles

Z __
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Tripod ,

Montage von ?la isKonta kten
Assembly.of raglay contacts
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\
Bénéfices pour les constructeurs de machines et int égrateurs

1. Diminution des temps de conception

2. Diminution des temps de montage et de mise au point
3. Réduction des codts machine

4. Responsabilité unique

5. Cohérence de la solution

6. Réactivité vis-a-vis du donneur d’ordre

Nikola VUJIC Rénovation du BTS MAI, nouveau BTS CRSA 7 juin 2011 9




FESTO

| . . . . . . ., .
Application : choix d’'une solution pour un position nement linéaire
Les parametres cruciaux !H

L] - [ ]
» placement de la charge et
type de mouvement . <—>[ i
e Charge a déplacer e

« Course de déplacement %‘:’L‘

 Temps de pos. / temps de cycle

e Durée de vie g
» Répétabilité / Précision D:D]:i

* Environnement

* Flexibilité du positionnement

La technologie d’entrainement n’est pas toujours prise en compte par nos clients.

Ce sont les colts de I'application et les aspects économiques qui les préoccupent.
\ |
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Dimensionnement électrique avec PositioningDrives

Dimensionnement de systeme axe-moteur complet :

- Axe mécanique : poussee et guidage
- Moteur

- Réducteur

- Contréleur de moteur

Résultat :

- Liste des solutions axe-moteur

_de i - Temps de positionnement

gy BT - Caracteristigues dynamiques : vitesse, accélération
. - Taux de charges : poussés, guidage, motorisation

i | o L
Ao W - Consommation énergétiqgue Pmax et Pnom
‘ |
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Que peut-on dimensionner avec PositioningDrives ?

Dimensionnement de toutes les solutions axe-moteur de la gamme Festo et des
actionneurs électriques
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Que peut-on dimensionner avec PositioningDrives ?

FESTO

Positioning
Drives
Version1.5.10

Systémes ﬂ'i;pon'ihle:a :

Vérins linéaires
DEME

DGE-5P

DE-ZR
DGE-ZR-RF
OMES

DGES

DRCE, DNCE-LAS
EGC-TB

EGC-BS

EGSK, EZSP:
EGSL

Fosa.

ELGR

Copyright Festo AG & Co. KG
2006-2010

B

Axes mécaniques:

- AXes a courroie crantés et a vis a billes
- Vérins électrigues

- Axes a entrainement par moteur linéaire
- Mini-chariot électrique

- Module rotatif

- Module roto-linéaire

Parametres :

- Position de montage

- Masse de la charge embarquée et son CdG
- Course

- Temps de positionnement / temps de cycle
- Forces de frottement
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PositioningDrives : Parametres d’entrées

P .Pﬂsitioﬁlngﬂrlﬁﬁs = ¥ersion 1.5.5
Fichier  Edition Parametres 7

&df

Quitter Cuperir Langue

ﬂ E “Enregistrer E?

Impritmer % f

G! ? A propos de ... ﬁ ?

Parametres systéme

Entrée obligatoire Saisie en option

@ | & Horizontal

Posttion de montage

B i F_) T ertical
Calcul sur la base de: i L 7 auchoix
1 Course b———

(Horizortal)

Profil de déplaceme

[
@ F i
= B
@)+ Ew=

Cptions de produit supplémentaires; aveﬁ =+ 0,010 mm!

Longueur wtile

Précision répéttive

Type de construction

Force externe addtionnelle

| Temps de déplacement + Temps de pause

Technologie arbres

| =]
® =4
& freinant |

' Accélérant

o Longueur utile, sans limtation de temps |

© Prati de course détsills

7 Course critique

[+]
= =1 =
Calculer les temps de déplacement I

=1aix|

FESTO

Application

Paramétres systéme

Guliclage
Résultats

DEtails

Momenclature

Données de projet

Parametres d’entrées :
(D Position de montage
(@ Charge max. en mouvement
® Longueur utile
(@ Répétabilité

(® Force externe agissant sur le

SHcage W Guisage intégrs F i __é-—|_€2:) M ' Courroie crantée m O uve m e nt
consen ! M % o de portigue F B \\_ | 'M Broche
& (& Choix du profil de déplacement :
X i " Bras makile =T . .. )
- M . Logeur utile sans limitation
Filire des résultats
de temps
= . Profil de course détaillé
‘ . Course critique ‘
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PositioningDrives : Résultat de la simulation

Fichier Fdition Paramétres 7

- Guitter E O

-Fnsit ningDrives - Yersion 1.5.5

ﬂ E Enregistrer

EF -& propos de ﬁ F

Bj Imprimer 5;} Langue

Entrainement sélectionné

4 sinement avec vis-écr &0

£

Axe Moteur

Q

A
=

EGC-80-BS-10P-KF-GK  EMMS-ST-57-M-SE

Aucun réducteur

Partie puissance
48 VDC

nz zélectionnées (vi

L utile, sans limif
re résuttat

a0

CMMS-5T-C8-7

Résultats
Vue d'ensemble des caractéristiques
Cirulstion de biles Servalite Exigé Posskle
AVEC AXE
Contrélsur ST 50,000 | i 2000,000 | mmi

Précizion répétitive

+ u,suul mm 0,020 | mm
50,000

Masse déplacée
Horizontal

Force externe addtionnelle

Temps de déplacement

Guidage Temps de depls

1 Entrainement avec vis- Circulstion de hilles Pas - ‘8% 0276 s
(2) 2 Entrainement avec vis- 80 Circulation de billes Servo lite - -D% 0,266 5
3 Entraihement avec vis- 80 Circulation de billes Pas — - 30% 0373s
|| 4 Erbrsinementsvecvis: 00 Circulstion dekiles  Servofte 5 | EEE 0357 s
5 Ertraihement avec vis- 80 Circulation de billes Pasz - -§7% 0297 5
& Entraihement avec vis- 80  Circulstion de billes Servo lite -— 0285s
7 Entrainement avec vis- 80 Circulstion de hilles Pas -— 0224 = 1
& Entrainement avec vis- &0 Circulation de biles Servo lite ¢
o et e 4|
Hote

weuillez vous assurer que les valeurs dynamigques & la base du dimensionnement ne dépassent pas les valeurs limites dans votre installation
Witesse: 0,177 miz, Acoelération: 2 6 m/s?, Freinage: 2,6 mis?

PRI

FESTO

Application
Paramétres systéme
Glidage

Résultats

Détails
Momenclature

Dorinées de projet

Résultat de la simulation :

Solutions axe-moteur classées
par colt

Descriptif technologique sans
désignation

Taux de charges de la solution et
temps de cycle

Filtre des résultats : choix
spécifiques de taille,
technologie et autres options
avancées
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PositioningDrives : Résultat de la simulation

Les differents taux de charges

Reésultats
Eny C h arg e d u g u I d ag e d'ensemble des caracteéristiques
Exigé Pozsible
F M avec axe
y + Fz + Mx + y + Mz REuELr Utle | 300,000 | min I | 1500,000 | mim |
FYmanx. FZmax.  MXmax.  MYmax, MZpax,
Ecision répétitive +1 | 0,500 | it I | 0,100 | mim |

Masge déplacée

5000 | kg

Charges du moteu

ELOR-TE-cREE AR Eyms_as 100-5-RS C S-C4-34, Temps de pause

r et de raxe B3
maX(Meff/Mnom, Fx/Fxmax' I} . . SNacement + Temps ¢ - -
Med M) S
o200 | =

Partie p =
Aucun réducteur 230 AC

76 Résultats (Profil de course détaillé) Temps de cycle: maximME0,0
riement conting
Glidane Temps de dépl:

Taillez optimales des axes Litilizstion maximale en foncti
M & Axe Taile Guidage tloteur RéduNeur floteur

1 Courrie crantée 55 Palier lizse Tervo &2 | - I % £99 3001 = ﬂ
2 Courroie crantée 55 Circulation de hilles Servo AC -——- I 3% I B% 3,001 =
3 Courroie crantée 12 Circulation de hilles Servo AC - B { 3,001 =
4 Courroie crantée S0 Circulstion de billes Seryo &C 31 24% & X 3,001 =
5 Courroie crantée 50 Circulstion debiles Serwo AC 51 N | 54 3001 =
B Courroie crantee 70 Circulgtion de hilles Servao AC - . 12% l 0% 3,001 = |
7 Courroie crantée 25 Galets Servo AC 31 I 4% | 3,001 = |
g  Courroie crantée 25 Galets SErvn A0 51 I a5 G 3,001 = ;[
n | A% BT T 2and -

‘ S aumie mvmed A ac el S N A
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Ou trouver le logiciel PositioningDrives

Dans la zone Support puis Logiciel d'ingénierie de
W feStOfr Accueil Produits Boutique enLigne Services Industries | Support | Didactic A propos de Festo

Resistance aux fiuides

Dictionnaire de lautomatisation
Trouvez le logiciel adéquat

CAD Utilisez ces logiciels dingénierie pour sélectionner les composants ou systémes 3 7
fi ot Nicab Simul ite | filisation &' snple clicd directement avec le produit

Catalogue sur DVD optimaux pour votre application. Simulez ensuite leur utilisation d'un simple clic ! i

I A — Ces logiciels peuvent étre téléchargés gratuitement pour installation sur votre

3 3 e A 2 =3 \
. ordinateur, certains sont mémes utilisables en ligne ! Vers le catalogue
Directives et normes

Conformité produit
FAQ Enligne | Téléchargements pour Windows

FluidDraw — - - G PositioningDrives

Macro CPX pour EPLAN

= Sélectionner et dimensionner des axes

Pieces détachéss
Quick Search - elel_:tnques., des moteurs.et des reducteurs
= devient un jeu d'enfant. Mieux encore, vous
= o trouverez tout le nécessaire auprés d'un seul
S fournisseur.

Configuration requise
Windows 2000, XP, Vista, Windows 7

Langues

Bulgare (ba), tchéque (cs), allemand (de),
anglais {engh), anglais US (enus), espagnol
(es), francais (fr), croate (hr), hongrois (hu),
italien (it), japonais (ja), coréen (ka), lituanien
(It), letton (i), néerlandais (nlbe), polonais (pl),
portugais brésilien (pthr), raumain (ro), russe
(ru}, slovaque (sk), slovéne (sl), chinois
simplifié (zhcn), chinois traditionnel (zhtw}

= Cliguez ici pour télécharger ACtue”ement VerS|on
| PositioningDrives \‘/1 R 1 n

e W e T
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Merci de votre attention

Rénovation du BTS-MAI, nouveau BTS CRSA
Lycée Diderot Paris, le 7 juin 2011
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