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9ŎƻƭŜǎ ŘΩƛƴƎŞƴƛŜǳǊǎLa Cellulede développementrobotique6 axes(réf: RQ10) est un

système didactique industriel permettant de réaliser des

développementsautourdesapplicationsles plusclassiquesde la

robotique6axes, commeparexemple:

VManipulationdôobjets(ex: Pickandplaceé)

VSuividecourbe(ex: Déposedejoint/colle,Soudureé)

VAssemblagedôobjets(ex: Clipsageé)

VChargement/ déchargementdemachinesoutils

VPriseà la voléede piècessur convoyeur(solutionde vision

industrielle)

Lacelluleestentièrementsécuriséeetpeutêtreutiliséepourmettreen

îuvrebiendôautresapplicationsde la robotique6 axes,notamment

danslecadredeprojetspédagogiques.

La celluleest proposéeavec3 kits de matérielspermettantaux

apprenantsdetravaillersur4scénariosdebase:

VPick and place (Prise et positionnementdôobjetsdans des

boîtes)ïRef: RQ00

VCollageavecsuividetrajectoireïRef: RQ01

VAssemblagedõobjetsparclipsage& Chargementdemachines

outilsïRef: RQ02

VVisionindustrielleïRef: RQ11

Lesprincipalesréférencesdecesystèmesont:

VRQ10: Cellulededéveloppementrobotique6axes

VRQ00: OptionKitdematérielspourscénariosdepick-and-place

VRQ01: OptionKitdematérielpourscénariodecollage

VRQ02: OptionKit de matérielpourscénariosdôassemblagepar

clipsage&dechargementdemachinesoutils

Deuxautresconfigurationsdecellulerobotisée6 axessontpossibles,

pourdesactivitésetfilièresdifférentes:

VLaCellulerobotisée6axesErmaflex(réf: R010)

VLeCentredôusinageCNCrobotique6axes(réf: CN10)

Enfin, trois modulesde formationscertifiéesKUKAà Villebonau

« KUKAcollege», permettrontaux utilisateursde développerleurs

propresapplications:

VFormationsà choisirparmile catalogueKUKAsur le siteKUKA

collègehttps://college.kuka.com/

Ce produitest accompagnédôundossiertechniqueet pédagogique

sousformatnumériquecomprenant:

VSiteHTMLaveclesactivités,projets,corrigésetressources

VSourcesdeprogrammation,Schémasfonctionnels

VFichestechniquesdescomposants

VPropositiondôorganisationpédagogique

Descriptif du support technologique
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Logiciel de simulation  

KUKA (optionnel, voir avec 

votre référent commercial)

VVéritable système industriel totalement sécurisé et adapté à 

lôenseignement.

VD®veloppement et mise en îuvre des solutions robotiques industrielles ¨ 

forte valeur ajoutée et de plus en plus répandues (Pick and Place, 

Visioné) par les apprenants.

VProgrammation de s®quences dôautomatismes directement sur le 

contrôleur de commande par Multiprog(conforme à la norme IEC-1131-3 

avec 5 langages dont le Grafcet «SFC»).

VRobots 6 axes de plus en plus utilis®s dans lôindustrie, pour leur pr®cision 

et leur grande flexibilité. Travailler avec les apprenants sur ces outils 

permet de d®velopper des comp®tences tr¯s recherch®es dans lôindustrie.

VLes robots KUKA sont très répandus dans lôindustrie (Kukaest leader 

européen de la robotique industrielle).

Points forts de la Cellule de développement Robotique

Conception de Systèmes Pluri-technologiques
Automatique et Robotique Industrielle

Thématiques abordées
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Robot garanti 5 ANS

3 modules de formation 

offerts par KUKA



Il est principalement constitué de :

VUn robot industriel 6 axes de rayon dôaction 700mm (KukaKR6 

R700)

VDistributeurs pneumatiques intégrés dans le bras

VUn contr¹leur du robot  avec carte dôEntr®es/Sorties TOR

VUn pupitre tactile couleur de paramétrage manuel (Smart Pad)

VUn coffret de contrôle du robot 

VUne valise de calibration des axes du robot Kuka Agilus

Sous ensemble «Robot 6 axes »

Il est principalement constitué de :

VUn relais de sécurité machine

VProtections électriques des différents actionneurs (ex : Convoyeur 

de lôoption RQ00)

VEspace de c©blage libre ¨ utiliser lors des projets (rajout dôautomate, 

variateuré)

Sous ensemble «Baie de puissance et commande électrique »

Il est principalement constitué de :

VUn châssis en profilés aluminium avec parois en polycarbonate 

transparents

V4 portes avec capteurs de sécurité porte

VDes adaptations permettant de recevoir les diff®rents kits de lôoption 

RQ00 («Kits de matériels pour scénarios de pick-and-place, 

soudure par point (simulée), assemblage par clipsage et 

chargement dôoutils»)

VUn ensemble dôalimentation pneumatique (FRLé)

Ce type dôenceinte s®curis®e est impos® par les normes pour le 

fonctionnement automatique de robots 6 axes.

Sous ensemble «Enceinte de sécurité»

Les outils suivants sont fournis avec la cellule robotique :

VSuite logicielle n®cessaire ¨ la mise en îuvre du robot

VLogiciel de simulation 3D KukaSim incluant la Cellule robotisée 6 

axes Ermaflex, 15 licences. (optionnel)

VLogiciel Multiprogpermettant de programmer en GRAFCET 

lôautomate programmable industriel logiciel (Proconos) intégré dans 

le contrôleur du robot

VLogiciel Kuka.WOP(programmation simplifiée des tâches métiers 

complexes)

VLogiciel Kuka.WOPGUI (programmation des pages utilisateurs sur 

le SmartPad)

Outils logiciels

Contrôleur de robot

Pupitre de commande 

et paramétrage

Robot 6 axes
Les robots KUKA AGILUS :

V6 axes

VAlimentation en énergie intégrée

VPrécision extrême

VVitesse élevée

VCommande KUKA éprouvée

VFaible maintenance

VEnveloppe dô®volution optimale
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RO01 : Option Kit de matériel pour 

scénario de collage
Logiciel de simulation 3D KukaSim



Lôoption RQ00 est constitu®e dôun ensemble de mat®riels pour sc®narios de pick-and-place: chargement de produits arrivant sur convoyeur  et fabrication 

de boîtes à partir des objets de trois magasins gravitaires (fond de boîte, carton intercalaire, alvéole de positionnement produits) 

ÅConvoyeur dôobjets ¨ mettre en bo´te

ÅTrois magasins gravitaires dôobjets ¨ mettre en bo´te

ÅVariateur de vitesse de convoyeur dans lôarmoire ®lectrique

ÅCapteur de présence objet en bout de convoyeur

ÅT°te ¨ ventouse pour pr®hension dôobjets

ÅConnectique et accessoires n®cessaires ¨ la mise en îuvre du sc®nario

Option RQ00 «pick and place»

RQ10 + RQ00

Lôoption RQ01 est constitu®e dôun ensemble de mat®riels pour simulation de collage

ÅOutil «buse» de collage en prise par la pince du robot

ÅUne pi¯ce fixe pour le parcours dôune trajectoire complexe de collage

ÅUne pi¯ce mobile en prise robot pour le parcours dôune trajectoire de collage autour dôune buse de collage fixe

Option RQ01 «Simulation de trajectoires de collage»

RQ10 + RQ01
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De la conception 

A la réalisation

De la conception A la réalisation



La cellule de développement robotique 6 axes permet de réaliser des activités pédagogiques suivantes:

VLôanalyse fonctionnelle et lô®tude des technologies de robotique

VLa conception, la mise en ïuvre et le paramétragedôune cellule robotique industrielle

VLa programmationet la simulation dõapplications sur le robot et les p®riph®riques associ®s (convoyeur, visioné)

VLe paramétrageet la mise en ïuvre dela communication du robot avec un superviseur

Activités pédagogiques

Elle est principalement constitué de :

VUne caméra industrielle avec système dô®clairage industriel

VUn codeur à intégrer à un convoyeur pour synchronisation du robot 

avec le convoyeur

VUne licence logicielle Kuka WOP Catcher (ou équivalent) + licence 

VisionTechpermettant la mise en îuvre dôun sc®nario de prise ¨ la 

volée sur convoyeur

VToute la connectique et les accessoires nécessaires

Cette option peut venir compléter le scénario de Pick-and-place (prise à 

la vol®e sur convoyeur) de lôoption RQ00, Possibilité de scénarios sur 

les options existantes.

Option RQ11 «Option Vision industrielle (avancés) »

Caméra de vision 

industrielle

Scénario de pick-and-place avec 

prise à la volée sur convoyeur
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Lôoption RQ02 est constitu®e dôun ensemble de mat®riels pour assemblage par clipsage:

ÅTête à pince pour saisie des pièces à clipser

ÅClips de fixation de pièces plastiques

ÅUne pièce automobile

Lôoption RQ02 contient aussi un ensemble de matériels pour chargement de machines outils:

ÅTête à pince pour saisie des pièces à charger dans le mandrin

ÅOutillage de mise en position «3 points» fixe

ÅDeux sauterelles pneumatiques de bridage (maintien en position)

ÅJeu de pièces de formes différentes à charger/récupérer

Option RQ02 «Assemblage de pièces clipsées& Chargement / déchargement de machines outils»

RQ10 + RQ02

Logiciel de simulation  KUKA

(optionnel)

Eclairage industriel


