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Cellule de Developpement Robotique 6 axes

Cellule robotisée concuepour | a mi

r— Descriptif du support technologique ~

La Cellulede développemenbbotiqueb axes(réf RQLO) est un
systeme didactique industriel permettant de réaliser des
développementautourdesapplicationdes plus classiquesdela
robotiqueb axes commearexemple

Vv Manipulatiah 6 o ek Rickaadplace )

v Suivdecourbdex Déposelejoint/coll&Soudure )

v Assemblagd 6 o (ex Gipsage)

v Chargemenftdéchargemedemachinesutils

v Prisea la voléede piécessur convoyeu(solutionde vision

industrielle)

Lacelluleestentieremeisgécuriséet peutétreutiliségoumettreen
1 u vbiead 6 a wpplicationde la robotiqué axes,notammen
dandecadredeprojetpédagogiques

La celluleest proposéeavec3 kits de matérielspermettantaux
apprenantsletravaillersur 4 scénarioglebase:
v Pick and place (Prise et positionnementd 6 o bdanedes
boites) Ref RQO
v Collageavecsuividetrajectoire Ref RQ1
v Assemblagel 0 o bparelipsage& Chargemende machines
outilsi RefRQ@?2
v Visionindustriellsd RefRQL1

Lesprincipalesférencedecesystemsont
v RQLQ Celluleledéveloppemerttbotiqué axes
v RQQ OptiorKitdematérielpourscénariodepickandplace
v RQ1 OptiorKitdematérigbourscénariaecollage
v RQ@2 OptionKit de matériepourscénariosl 6 a s s eparh
clipsag& dechargemerte machinesutils

Deuxautresconfiguratiorte celluleobotisé® axessontpossibles,
pourdesactivitégtfiliereslifférentes

v LaCelluleobotiséé axesErmaflegéf R01Q

vLeCentrel 6 u s CNCralpteEué axes(réf CNLO

Enfin trois modulesde formationscertificesK UKAa Villeborau
« KUKAcollege», permettroraux utilisateursle développeleurs
proprespplications
v Formationa choisiparmile catalogué&KUKAsur le site KUKA
collegénttps/collegukacom/

Ce produitest accompagné 0 dossiertechniquet pédagogiqud
sousformahumeériqueomprenant

v SiteHTMlavedesactivitégyrojetsgorrigégtressources
v SourcesleprogrammatidB¢chémafonctionnels

v Fichegechniquedescomposants

v Propositioth 6 o r g gpédagepgqtiel o n

J

Logiciel de simulation
KUKA (optionnel, voir avec
votre référent commercial)
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Thématiques abordées— :
Conception de Systemeturi-technologiques

Automatique et Robotique Industrielle

KUKA

Robot garanti 5 ANS
3 modules de formation
offerts par KUKA

~— Points forts de la Cellule de développement Robotrerere=——

v Véritable systéme industriel totalement sécurisé et adapté a
| 6ensei gnement .

vD®vel oppement et mise en Tuv]
forte valeur ajoutée et de plus en plus répandues (Pick and Pl
Vi sioné) par |l es apprenants.

vVProgrammati on de s®quences d
contréleur de commandévpatipro¢conforme a la norme-1EG13
avec Jangages dont le Gra&®FC»).

VRObots 6 axes de plus en plu
et leur grande flexibilité. Travailler avec les apprenants sur cesjoL
permet de d®vel opper des comp

Vv Les robots KUKA soés répandukand 6 i n Hukeest leadee

RQAY T2 NV TF-auboPafisnescaaN 6 5 6 ®S N

européen de la robotique industrielle).
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~ Sous ensembleRobot 6 axes
Il est principalement constitué de :

v Un pupitre tactile couleur de paramétrage manuel (Smart
v Un coffret de contréle du robot
v Une valise de calibration des axes du robot Kuka Agilus

vUn robot industri el KékKR& e g
R700)

v Distributeurs pneumatiques intégrés dans le bras

vUn contrtl eur du robot a Vi

J

doact i Les rob%ts KOUKAmAG%LUS:

v Alimentation en énergie intégre
Vv Précision extréme
1t Bupith BeEdhhdnd® el divde S TOR
et paramétrage v Commande KUKA éprouvée
' v Faible maintenance
VEnvel oppe

do®v

Il est principalement constitué de :
v Un relais de sécurité machine

de | 6option RQO0O0)
VEspace de c©bl age
variateur é)

i bre

— Sous ensembleBaie dguissance et commande électriqure=

Vv Protections électriques des différents actionneurs (ex : Cd

Lt ors des

pro C%n‘r@?eurée?o@oﬂ. 0l

—

— Sous ensembleknceinte de sécurité
Il est principalement constitué de :
v Un chassis en profilés aluminium avec parois en polycarb)
transparents
Vv 4 portes avec capteurs de sécurité porte
vDes adaptations permettant
RQOO0 (Kits de matériels pour scénaripsldmdplace,
soudure par point (simulée), assemblage par clipsage et
chargement dbéoutil s
vUn ensembl e dobali mentati
Ce type dbébenceinte s®curi
fonctionnement automatique de robots 6 axes.
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~— Outils logiciels

Lesoutils suivants sont fournis avec la cellule robotique :
vSuite logicielle n®cessair
axesErmaflext5 licences. (optionnel)

v LogicieMultiprogermettant de programmé&RAFCET

le contrdleur du robot
complexes)

v LogicieKuka.WORBUI (programmation des pages utilisateu
le SmartPad

ROO01 Option Kit de matériel po
scénario de collage
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v Logiciel de simulation 3D KukaSim incluant la Cellule robg

| 6 a u programrhable industriel lodgreca@dngsintégré dang

v LogicieKuka.WORrogrammatisimplifiée des taches métief

RQ)\ Yy T 2 NJIY | -autordafisinesicozNI ¢ &
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Logiciel de simulatiork3iRaSim
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De la conception
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RQ10 + RQOO

—— Option RQO0pick and place
Léoption RQOO est constitu®e daddplace: ehargemend de @roddits armvartagrecs et falsricad
de boites a partir des objets de trois magasins gravitaires (fond de boite, carton intercalaire, alvéoleatkifzdsitionnement pr

AConvoyeur dbébobjets "~ mettre en bo te

ATroi s magasins gravitaires doéobjets ° mettre en bo’ te
AVari ateur de vitesse de convoyeur dans | 6darmoire ®l ectr
A Capteur de présence objet en bout de convoyeur

AT°te " ventouse pour pr®hension dobéobjets

AConnectiqgue et accessoires n®cessaires ~ la mise en 1T uV

De la conception A la réalisation

RQ10 + RQO1

Option RQO1 Simulation de trajectoires de collage

Léoption RQO1 est constitu®e dbébun ensemble de mat®riels p
A Outil douse» de collage en prise par la pince du robot

AUne pi ce fixe pour |l e parcours doune trajectoire compl
AUne pi ce mobile en prise robot pour | e parcours doéune
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AUTOMATISMES

RQ10 + RQ02

, didactiquesjetitechnologiques

— Option RQ02 Assemblage de pieces clips@&€hargement / déchargement de machines outits
Lédoption RQO2 est constitu®e dipsage ensembl e de mat ®ri el s
A Téte a pince pour saisie des piatipser
A Clips de fixation de piéces plastiques
A Une piéce automobile
L 6 o R®O2 oontient aussi un ensetabiwtériels pour chargement de mamhiflses
A Téte a pince pour saisie des pieces a charger dans le mandrin
A Outillage de mise en posit®paints fixe
A Deux sauterelles pneumatiques de bridage (maintien en position)
A Jeu de piéces de formes différeatesger/récupérer

\

~— Option RQ11@ption Visiomdustrielle (aVanCés )=
Elleest principalement constitué de :
Vv Une caméra industrielle avec sydtém@c | ai r age | i ndustri el
v Un codeur a intégrer a un convoyeur pour synchronisatiop du robot
avec le convoyeur
v Une licence logicielle Kuka WOP Catcher (ou éqliveheet)|+ Caméra désion
VisionTecher mett ant |l a mise en| T uvrinustieleyn sc
volée sur convoyeur
Vv Toute la connectique et les accessoires nécessaires
Cette optigmeut venir compldtescénario ddckandplace (prise 4§
l'a vol ®e s ur RQO0 Rossbiditéide scéndrms quré opt i on
les options existantes.

\ J

Eclairage industriel

Scénario deickandplace avec
prise a la volée sur convoyeur

Logiciel de simulatisblKA
(optionnel)

Activités pédagogiques
Lacellulede développement robotique 6 gxesnetieréaliser des activités pédagogigeaantes:

vLdanal yse fonctionnelle et | 6®tude des technologies de
v Laconceptionlami s e e mtlefatamétragd 6une cel |l ul e robotique industriel
v Laprogrammatioptlas i mul ati onsddéappl roabioers | es p®riph®riques a

Vv Leparamétragetlami s e e delaicammuneatiodurobotavec ursuperviseur
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