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Ligne de production & Systemes Ermasmart

ErmasmartLi gne de producti on

#3: Robot collaboratif
Bouchage & Assemblage

#1: Robot Collaborati##2:Dosaxe
DévracageD &

Assemblagdissage #4:Pick&Placsartésien

#0: AMR avec bras collaboratif #0: Robot mobile AMR

Points forts:

A Solution robuste (chassis mémarnés et composants adaptés) permettant
de nombreumontagesdémontagestchangements de campagne

A Ligne évolutivdans sa structure (Intégration de systémes et composants
p®ri ph®ri ques) et ses consommabl
fonction des budgets

A Usageen mode €onditionnement(de granulés) ourande
«Assemblage (de réducteurs)

A Préparation des activités facilitée graceeiea route instantanée

A Fonctionnement avecasssommables recyclables et aucun nettoyage
avant et apres utilisation

es

@ DOBOT S|CK

Sensor Intelligence.

@ OMRON ™

Schneider

gElectric TULIP

SIEMENS @10-Link

D1
Themes
o R «Industrie 4.6
: Magasin vertical couverts

dynamique _
Evolutivité & Flexibili

Personnalisation

Programmation
simplifiée

Jumeau numérique

erm.li/ems

A Ermasmaestune ligne de production didactis@éenposée dgstémes
autonomegtmodulaires pouvant fonctionner séparément.

A Chagque client est libre de comgmsigne en fonction de ses besoins et de so
budget

A Ermasmaetst mobile et facilement déplacable

AErfmasmapger met de couvr i rpilotagelgestiohdei s |
productiongde lamaintenance industrieb¢des automatismes/robotique

Robotiqgue mobile

Ou 6-e s tEgnasimar?

Robotique collaborati

Actionneurs Efficient

GFAO & GMAD

Big Data, IA &

Instructions digitales
Supervision & MES

Solutions techniques intégrées

A Automates, Pupitres tacti®sgrvisiorsiemens

A Instructions visuelles & MES Tulip

( AlGaptears istélligemts I0nk & BasserelkadustrialoT Sick o n's é )

A Robot mobildMR ou Pudu T300

ARobot collaboratifniversal RobBipbo& Omron

A Systémes a axes cartésié@is et 3D

A Gestion dynamique et énergétique des convoyeurs

A Scrutateurs lasers & Barriéres immatérielles Sick

A Réalité augmentée EpsoB&chesia

A Jumeau numérique 3D Virtual Universe Pro

Controdle qualité
«en ligne

en Vision & Capteurs

intelligents

IOT & Communicatio

Maintenance prédicti

Réalité augmentée

Gérer la production (ordonnancement, cartes de conBix8idraar)

Maintenir (montages et démontages, réglages, cablage et racc

Réalité virtuelle
am®|

di agnostic, pr®vention,

Piloter (production, conduite de ligne, reconditionnement de ligng
changement de format de production, supervision sur réseau Et

Anal yser déaction et

Concevoir (automatismes, robotique, solutions constructives 3D, extension (

(cha " nes

= |
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Ermasmarén Mode conditionnement

Robot collaboratif Pick&Placeartésien
Bouchage & Assemblage XYz

RL)

Magasin vertical
dynamique

Robot Collaboratif Dosaxe
DévracageD & Assemblage
Vissage

-

1

niEA

ai

-

< 0K

Q Robot Collaboratif

Robot collaboratif

Pick&PIa(martésiena

Magasin vertical
XYZ DévracageD & Assemblage dynamique

Vissage

Bouchage & Assemblage

A1. Robot collaborBtivracageD & AssemblagssageDévracageD de

pots/flacons

A2.DosaxeDosage de granulés & la volée
A3. Robot collaboratif Bouchagsé&mbmageéBouchage des pots/flacons et

personnalisation par pose deawothon

A4.Pick&Placeartésien XYZ: Mise en barquettes de pots/flacons
A5. Magasin vertical dynamique: Stockage de production et préparation

de commande

A4. Pick&Placeartésien XYZ: Placement de boite/palette sur le convoye
placement de base de réducteur dans la boite/palette

A3. Robot Collaboratif Bouchage
trois ¢cplan tese, de O6engrenage

A1. Robot collaborBfiracageD & Assemblayissage: Assemblage et
Vissage du capot supérieur du réducteur

A5. Magasin vertical dynamique: Stockage de production et préparatio
automatique de commande

auaey _—
—Eigne @idactique dé"production mobile

et flexible pour lLindustrie aid 5 .II
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#0: AMR + Cobotir + URBSeries» D3 #1:Robot Collaboratidévracag@D & Assemblagdssage

Apprentissage de la robotique collaborative mobile, programmation du robot 6 axes UR5e (Rayoile systéme Robot collaboratifdévracag@D & Assemblagéissage est un systéme robotis
et

850mm, charge 5kg) et mobile (@iarge max 100kg, Vitesse max 1.5m/s).

A Plateforme mobile MIR avec 2 roues plloteeggé‘é-ErESAL

individuellement et deux batteries lithiom

pour un fonctionnement nomade >
A Communication sans fil Bluetooth eFWi M 'R
A Caméras de détection basse et haute e
A Jeu de bacs pour transport de piéces

(Option)
A Vision industrielle 28ensopart (Option)
A Systéme deacabilité RFIfDption)
A Borne de rechargement automatique

__[3
| emmaaio

Transport robotisé autonome avec le robd®dDLIE30Charge max 3K, Vitesse max i)
en configurati®tateau, Convoyeur ou Levaaeqavigation intelligentt fonctions avancées de

logistique automatisée.

Points forts du T300 Plateau :

J} PUDU
AR®gl age rapide

pour sobdad a- r
A Matériaux métalliques robustes

A Barriéres de bord assurant la stabilité des charges
A Charge max : 100 kg par couche, 300 kg au total
A Dimensions chargement x&PD mm

A Hauteur des couches ajustable

Points forts du T300 Convoyeur :

A Systéme de rouleaux-alitoentés pour intégration fluide avec lignes de
convoyage automatisées

A Dimensions réglables

A Manutention précise et efficace des matériaux

A Supporte les transferts « Higdgne », « LiseLine » et « Lil@Human »

A Compatible avec chargement/déchargement manuel et automatisé

A Connectivité loT avec API pour notifications automatiques.

Points forts du T300 Levage :
AR®gl age sans

out il pour

A Dimensions du rack : 9860x 308 mmL&Ixh)
A Hauteur base au sol : 275 mm

A Surface de charge : 8800 mm

APoids : 15,7 kg

A Pince ou Ventouse et générateur de vide autonome embarqué

sbadapter
A Construction robuste en métal haute résistance avec surfaces texturées
A Barriéres de bord garantissant stabilité et sécurité méme a grande vitesse

permettant de réaliserdévracagel e s dodass

sur les réducteurs.

pots/ flacons

A Robot collaborat®mromM5 avec caméra embarquée en
bout de bras

A Automate SI500 & Pupitre tactile MTP700 (Siemens)

A Au choix: Ventouse pneumatique, Pince électrique
collaborative ou Ventouse et générateur de vide autono
embarqué

A Maitre 1@Qink & Capteurs intelligents

ADeux scrutateurs | aser pou
(Option)

A Jeu de piéces pour scénarii robotiques complémentaires:
Collage,

ClipsageRick&Place

OMRON TULIP @10-Link

ri se débungD®gagement

N A7/ I - - - I - o -

Sécurité & Analyse des risques de cellule ra

erm.li/on10

doéun

ot

Paramétrage vis

Le system®osaxest un systéme automatisé de remplissagawolée

TULIP

de pots/ flacons de diff®rents fc.
continue. l @IO Llnk
A |l a d®t ection dobédun contenant en entr ®e

supérieur assure le remplissage tout en suivant le contenant
A Automate SI200 & Pupitre tactile MTP700 (Siemens)
A Variateurs communicar(®rofinet)

A Axe linéaire avec moteur brushless a codeur

A Maitre I@ink & Capteurs mtelllgents

A Transfert pneumatique de gran
Bomer de pannes & Pieces pa

A Platine amovible pour activité de cablage et raccordement indug
A Jumeau numérique sous VirtUaliversePro

= O
nt.es wl

ArAﬁlnPerhtaqioen rarl]uef\orr]n%\tiqu"e dedgriar%clpi];isg@ltgle depuis’le poste de I
Fabrication de granulés en plastiques recyclés
AT rrrrn e 2 ERM
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#3: Robot collaboratif Bouchage & Assemblage

Le systeme Robot collaboratif Bouchage & Assemblage est un systemg
o 2 : UNIVERSAL

robotisé permettant de boucher, contrdler et personnaliser des pots/flacons BagoTs

réaliser des assemblages de pieces de réducteurs.

Deux choix de robots:

A Robot collaboratif 6 axes Universal Robots

A Robot collaboratif 6 axBebot

A Automate SI200 ou ST500 & Pupitre tactile MTP700 (Siemens)

A Lecteur de QRodes et RFID

A Capteur de vision pour contrdle qualité

A Maitre IQ.ink & Capteurs intelligents

A Station cobotiésarrimabtedu chassis convoyeur

p e r me ttilisex la statich@obot seidar des activités de

programmation ou des projets

AProj et autour d
d

| ©i
(Conception 3D t

e
6ou

TULIP @ 10-Link

Changement geocesgt format de productjd®écurité & Analyse des risques de cellule r
[Reprise doune[D@gagement doun
Diagnostic électrique / communication / cagtielrs p@eumatid

Paramétrage de capteur intelliger <
#4:Pick&Plac€artésierXYZ

LePick&Placeartésien XYZ est un systéeme automatisé permettant de mettnien

barquettes des pots/flacons ou de placer des piéces sur des boites/palettes

A Robot cartésien 3 axageanoteurs pas-pas .
(Variante brushless sur demande) @ IO-Link

A Automate SI200 & Pupitre tactile MTP700 (Siemens)

A Maitre l@.ink & Capteurs intelligents

A Vérins et ventouses pneumatiques TU L| P

AProjet autour de | 8i nt ®gi
(Conception 3D doéoutill

automate/axes) .
erm.li/x

Boitier de pannes & Piéces pa

Diagnostic électrique / communication / cagtilkrs p@eumatiq
Changement geoceset format de productdhia i nt enanc

mmat i on

#4AM:Soussysteme mécanique Axes cartésiens XYZ

ASysttmel 3axes cart ®s avecnmoteursr
pas a pas, codeurs, transmission par courroies (axe:
par crémaillere (axe Z) et guidage linéaire sans grais

A Capacité de charge de 10N

A Espace de travail: 500x500x100mm

A Outils de maintenance et tests: Dynamométre électr
Instrument de contrdle de tension de courroie, Régle
de pr®cisioné

Assembl age dbéun s

Réglage de tension des coulgdRegylage de la plané
IEEIRVRVRVECE:! Réglage de parallélisme/perpendicularité d

Etude de | 6influence des

Le Magasin Vertical Dynamique est un systéeme automatisé de préparation de commar
[l assure le stockage et déstockage dynamique de barquettes ou boites/palettes.

A Robot cartésien 2 axes dZ&anoteurs past-pas
A Automate SI200 & Pupitre tactile MTP700 (Siemens)
A Maitre IQLink & Capteurs intelligents
A Barriéres immatérielles

ATragabiIité RFID @ IO-Link

A Préhension par vérin et ventouse . )
AProjet autour de | &i n (e ' = no
(Conception 3D doéoutil ) , ainmma |
AMi se en Tuvre des notions qu e

productionjustin-time2
f Gujmeitie® ” [
Boitier de pannes & Piéces pa

erm.li/ml
Changement geocessgt format de product
Paramétrage de capteur intelligb'mkl TULIP

Diagnostic électrique / communication / cagtelks p@eumatiqu
Am®I| i oration doduét EI
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#B2: Convoyeur courbe pour liaisona 90

#BO0:Table de distributiodBrmasmart

Syst me déaccumul ation, di &€masmdritut i on et

La Table de distribuEomasmaintégre un systéeme admile tournante et un convoyeur a bande
pourstockerdes pots en téte de ligne, en vuedistiésier en cadeneal poste de dosdgesaxe

Les principales fonctions de la Table de distribution sont :

A Stocker les pots en téte de ligne sur un convoyeur

A Convoyer les objets confectionnés (différents formats de pots)
sur une trajectoire & 90

A Ré,,alise.r des activités de maintenances sur des p.i&\“\w_ )
mécaniques ~ .

A Accepter un changement de format de pots

erm.li/ce43

Changement de format de prod
Découverte et prise en main du sy
Maintenance améliorative et pré

R®gl age et par am®t rag

#B1: Convoyeur étoile pour liaison & 90

Systeme permettant le changement de direction des pots/faowmsnarnpour une
implantation en L ou U.

Il est tout indiqué pour réalisexatiegés mécaniques sermasmart

A Etoile de couleur différente pour chaque format de pots

A Limiteur de couple créé avec des rondelles ressorts afin de garantir une s
| ors doéun coincement

ACapteur de d®tection pr®sence = |

A Moteur pas a pas 24/48V piloté par son controleur _

A Piéces mécaniques (palier applique, accouplement élastique) pour activit
maintenance Tyv

Changement de format de prod

N -

Assemblage du systeme en kit, montages / dém(

Assemblage du systeme el Cablages électriques si
Changement de roulement, accouplement élastique e

erm.i/ced

a

mi s Systéne peonatthrt le changeimens de pliedtian des pots/flacons etpatettEsapour une

implantation en L ou U.

Il est tout indiqué pour réalisexatiggés mécaniques sirmasmart

A Bande modulaire en PVC.

A Coffret électrique fixée au chassis.

A Moteur 230/400V piloté par variateur

A Piéces mécaniques (roulements, bande
pour activités de maintenance

erm.iiced]

Changement de roulement et gra
Rempl acement ddéun ou plu

Changement de position du moteur avec pEsiiitee
suivant le sens de rotation du convoyeur

Callabefet ParBrhétra@dde variateur de

#CPost e connect® doOoAssembl ag

Poste manuel connecté a base d'appareils 0T permettant d'assurer I'assemblagegie
produits, | e contr®le qualit® et | 0®c¢che

Ermasmaret Ermaflex

A Poste de travail ergonomiqueéavac tactile avec
PC intégré

A PasserelléoTTulipEdgel/O

A LogicielTulippour Instructions visuelles & Suivi
des indicateurs de production

A TulipLight KitRickto-Light) pour guider I'opérateur sur
les piéces a utiliser selon I'étape d'assemblage en
cours

A OutildloTLean (Scanner de code barres, Pédale,
BaliseAndonCapteur de coupure de faisceau)

A Balance, Pied a coulisse et Visseuse connectés

Al nt ®gr ati on a\ERRGPAGMESViIi ronnement

TULIP 3l ERM

ITOMATISMES
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#D: Poste de Préparation de commande & Palettisation ma

Préparation des commandes clients:
A Assurer leontrdle / tracabilité RF#Bs cartons et/ou palettes
A Placer, organiser les cartogtzonduire la banderoleuse de palettes

Tulip- Instructions visuelles & Suivi des indicateurs de produt

Tulip est un environnement Web de cr ®at
destinées a la digitalisation des postes de travail.
AProcéduresvisueﬂHsapierdﬁi ntervention sur | a 1ign

A SuperV|S|on des machines par . Q.P!K;pour récupérer les données de productlon

ACollecter des informations po P®Ai tioAp®d| drdatli"@isPdddrir®ts de o
A Tags RFID pour cartons et/ou palettes L APropositions doam®| ioration TULIP
AFlImeuse/Bandero_Ieusemanuelle A Controle @apiegr ©ce aux outils con
Alnt ®gration aERRGPR@MEEE——=8 m ATabl eaux de bord pour sui Vi des indic

Outils numeériques 4.0: Chaine numérique

Supervision WinCC UNIFIED

A Pilotage a distance de la ligne Erma/
a partir de synoptiques

A Historisation des cadences et suivi (
pannes

A Consignation des événements inten
durant la production

ROBOT XY10

Produits: 1 Barquette
Recette: 000

Nbre de boites: 000 Vit convoyeur: 050
: 000 Vit Portique: 075 mm/s

Paramétres

Initialisation

Marche

Arrét

Facilit® doé wnifiedl i <
(Environnement Siemens TIA Portal)
développements en interne

Validation/Pause

Visualisation

GMAQCapilog

Capilogest un logiciel de GMAO complet avec interfaces PC, tablette et smaCigbitogest
utilis® par des centaines dobéentreprises en

Capilogropose, avec une approche intuitive, la couverture fonctionnelle suivante:
AGestion des interventions et planification
AGestion des préventifs, modes opératoires et préventifs pft-+ .2
AGestion des équipements :
AGestion des stocks.

Version Académique sans abonnement, ni mises a jour

v/Capilog

mo d etfde coiatibde nonvelldH(EOPYpdraphiqae) i o
5Sé)

26h 6Min 20s

it® de
e n ndtiens ddeannthreutacturingAndon

AFaci |l
AMi s e

OpenProdERP, GPAO & GMAO

OpenProgstunERPopenour ce utilis® par des mil |l i
startup au grand compt®penProd nt " gre toutes |l es fonct
bon de | ivraison, en passant par | es ac
Dans le cadre des lignes didactiques Ermasmart & Ermaflex, ERM a réalisé une
i nt ®g rOpenPradiec dulip afin de proposer une solution intégrée de
gestion dbéentreprise de production:
A Devis & Enregistrement des commandes
A Lancement et planification des OF

L des achats et gestion des st ¥
?Tﬁgi)ﬂﬁggdé production @ Ope n- PrO d
A Bons de livraison
AGestion de |l a maintenance des machines

Passez de la minsine & la miréntreprise industrielle

1| ERM:

| Rebotique | Fab&Test| Energles
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Outils numériques 4.0: Automatismes 4ril&strialoT D7 IndustrialoTIFMmoneo& Capteurs intelligents

Kits Passerelle Smart 10T Sick TDCE & Capteurs intelli Etude et mise en Tuvre dfun syst me |oT

Etude et mise en ifuvre doéun sys AWRaftrt 10AK absBcfk a Bntpc duStlelle®barquant lesi@micie
Monea 6 | FM, dont :

1 Configure: Paramétrage de capteurs et mditrks 10

T RTM: Création de tableaux de bord, analyses et alarmes

A Capteurs intelligentd_IGk

’%'%ia}l s JliigV NS DEREDE une proc ®du
systemes par les équipes pédagogiques et les apprenants

A Solution évolutive idéale poactastés projets

AEnvironnement sans ®gal d~ s
systemes (ex: Ligne de production)

’ @ IO-Link
om0

Pack Capteurs de mesures électriqvexlpusT CP) et pneumatiqu Pack CapteursBalise lumineuse et DisjoncteuwtiGk» Pack Capteursktydraulique, Pression, Niveau et Températutanid
_«E. ) (IOLink) E ADisjoncteur électroniquétivoied O-Link Lo ACapteur de pression
7 g ACompteur électrique triphegbud CP

A Passerelle IOT et plusieurs capteurs intelligeatskO

A Localisation intérieuf@vec antennes supplémentaires) et extériel

A Transformation et contextualisation de la donnée capteur via
NODERED

APar am®t rage doé®crans de surve

APar am®t rage doe@nCLQUIBptiod)e S uTr Vv ea

A Alertes visuels, mail, et sms

A Communication : Wi, Ethernefmulti protocoleijsons séries

A Solution évolutive idéale poactistés projets

SICK  @10-Link

Sensor Intelligence.

A s y ABalise lumineuse LED RGBEwEZetOLink il A\Capteur de s
75| ACompteur dolmkr co pr Mhe ACapteurs dohumidit® et de terhy®lPYIUIREPE | 54 ¢

W/

Pack Capteurs@étection, Comptage, Distance itix» Pack Capteurs\ibration et TempératurelliDk»

ADétecteur de proximité inductif / ; Acapteur de vibration capacitif
lil AContrbleur de vitesse 0 & 200 H / ﬁ’i ABoitier électronique pour capteur de
AModule de comptage k4 température
5 ADétecteur de proximité inductif l A2 Sondes de températures

= ADétecteudptoélectrique
DéploiemefaTpour suivi de fonctionnement sur tous types de Paramétrage de capteurs intelligdritd@l Création de page de supervision et a
Mallette Passerelle Smart 0T Sick TDCE & Capteurs intelli Mallette Capteurs intelligentsUi@k IFM
Etude et mise en iTuvre doalertes de mai nt en gtde &pliquéd ebo@plotb@entte captedirs iRkdlligenisk.O

AMi se en Tuvre des capt eur sAAbordezdoutesspicificesidns des attienneurs et capteurs
A Utilisation dmapteurs intelligent@vec taches industriels intelligel@d.ink

SICK ) embarquées) etllidk A Les capteurs et actionneurs sont configurables de
A 6 capteurs et un convoyeur pour réaliser 5 thémes de | 6envi r onne meMonec@brfiguccd n \

Sensor Intelligence.

maintenance curative, préventive ou prédictive A Lacommunication MQETsponible dans le Maitrein®,
AUt i | i s a NODEREDg@ur lierdes donnéek et permettra de communiquer des données avec des syste#
cr®er des alertes sms, ma i |desdogiaess tiers. w7
A Réalisation deDashboard en local ou distant & A Interface simple avec des indicateurs type "tableau de %
| 6ai de ddédun CLOUD (dashboardls

erm.li/sk00 erm.liio15

V. Réalisation de tableaux de | l__|| ERM
Parametrage de capteurs intelligdritsklj Création de page de supervision et alg Paramétrage de captd Raccordement de composatsi Oistue| Rasate| eoTstEngs 2
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Environnement Automate 4.0 D8 Mallette Vision industriefEnsopart

Environnement ®volutif de mise en situat i omppleatissage deda visienindustriefleut ur .

AD®t ecti on d6éobjet, contrtle
comptage et opération de mesure

A Utilisation seule pour des activités de visinbaoguée
dans un systeme industriel
= a2y A Nombreuses activités pédagogiques autour de la vision

" industrielle
iVl Pieces panné

A IOffrg r_no<_ju|a|re Schneider L - g -
a mintusine du fuwn gEIec tric Détection de p|eces et de for

A Coffret automate sécurisé avec protection ‘ - . . .
cablage professionnglir : SIEMENS Utilisation de
blocs de jonction

A Solutions industrielles intégrant des technc
modernes : 2

T RFIDOLinkpour la tracabilité

1 Ensemble pneumatique intégrant des
composants 1@Qink

1 Pesagdjauge de contrainte)

1 Vision(caméra)

Maitre 1Qink
communicant

(I SENSOPART

Pack Educatio8ickIntelligence Artificielle

Capteur désioindustrielle
et logiciel de paramétr

Apprentissage de l'intelligence artificielle.

En quatre étapes, les participants développent leur réseau neuronal avec leSagimettlol
I'exportent vers la caméra prograninspleletdP621. La caméra utilise ce réseau pour class
indépendamment les résultats du contrdle qualité dans des classes prédéfinies.

A Comprendre la différence ergregaammatioet

A
| | intelligence artificielle
z TR . . Version suChassis . . .
Paramétrage de capteur intelligeimld Parameétrage variatg A Comprendre la procédure systématicpéatiten d'une
Diagnostic électrique / communication / captiekrs ppeumatid ¢ il Erm.li/eas  classification basée sur le Deep Learning ) o
. —— A Etre capabtéentrainer un réseau neuroaatcdStudip
Partie Opérative Ascenseur de I'exporter vers la caméra programmable et de I‘utilis'éfj
Partie opérative électropneumatique ascenseur a trois niveaux avec sa cabine et son mécanisme dans une application

T
g\\\ -
dﬁouvertgre t fermeture de port erm.lifea09 SICK 7"‘—/

EGY, Sensor Intelligence.

A Automatisme réalisé aveplimes automates Siemens D®l i vr anc e

_ou Schneider Documents de formation struc
A Motorisation Brushless/ec sa carte de — :
contréle/commanttensmission par courrogguidage Activités pédagogiques axees sur les app
linéairea chariot et rail Compr ®hension des point {

AVérin pneumatique double effet avestatitn . -
A Détecteurs photoélectriques, mécaniques, codeur Technologies dolA actuell
incrémental et ILS

erm.li/sklAO
= ERM
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Jumeaux & Maquettes Numeriques

Virtual Universe Pr@imulation sur Jumeaux numériques 3D

Modélisation et simulation (Sur PC ou Casque immersif) de systémes virtuels dans un
environnement 3D intégrant la simulation physique.

Alntégration de modéles de systémes 3D créés a
partir doune biblioth que
des logicielsde CAOS ol i dWor ks é)

Alnterconnexion avec les véritables sché - e
électriques, pneumatiques, et programre—= &
automates rgsi!ﬁ _

APilotage et découverte virtuelle des sys: ?3‘9 vﬂﬂ?’h

ASimulation des modéles 3D en temps re

T Un automate programmable connec
| 6ordinateur

T Un logiciel informatique sur un autre ordinateur
avec une connexion IP

T Un contréleur virtuel intégré au logiciel

ddobjets ou

k -
‘o=

e

Jumeaux numériques 3D programmables disponiples
APolypro&rmafleXDoseuse/Boucheuse de pots/flhcons)
AControle pondéral de pots/flagomsiflex
ARobot 6 axes de conditionneEneaflex
APalettiseur de cartons/bardagtiaflex
AMultite¢Empileur et dépileur de pal&tes)flex
APick&Placeartésien XYetmasmart

Jumeau numéricRiek&Placeartésien XYZ

| d®al

pour | 6apprentissage de

Multiplication des postes de travail sans risque de détériorati

Licence établissement (nombre de postes
Activités de Pilotage de production & Maintenan

D9 Maquettes numériques 3D programmables Ermaflex

Jumeaux numeériques de 6 systemes de la ligne de prodiratiafhex

AProgrammati p@oddeaptiomatede Grafcet et G
A Pilotagedu systeme avec son Interface Homme/Machine

A Diagnostics de maintenance

Maguette numérique
Polyprod

Maquette numérique Regroupe

Cermimnp

= |
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Réalité Augmentée & Assistance a distance D10 EpsonMoverldDro +Brochesid

EpsonMovericest un véritable assistant visuel main libre.

TaqtileManifestR®al i t ® augment ®e / mi

Les instructions de travalanifesen réalité augmentée/mixte améliorent les flux de travail
opérationnelafin que les taches soient effectuées de maniére plus précise et plus cohérente

A Assistance visuelimaindibre eméalité augmentéeec uexpert distant en streaming

A Fonctionnalités: Streaming Audio / Vidéo a deux ou plus, Capture photo, Enregistrem
Pointeur distant, Annot at i oTéeldi@insferadg e s
documents depuis | e PC Expert, Partage

A Visualisation de vidéo, photos, instructions en RA dans les lunettes Epson du technic

Grace daqtilevianifestes techniciens peuvent acquérir de I'exjmrtisenter les procédures de
maintenance, exploitation et contyéilgvre des instructions de travail étape par étafiaborer
a distancewvec des expertsaetlyser les performancess!'historique du travail

ACr ®ation facile de proc®dures/ ga d 0 a s s ABMiewsstaree saution de réalité augmentée (AR) permettant de fournir une assistanc
réalité augmentée/mixte depuis le modéle 3D du en temps réel
ou la scéne réelle par superposition temps réal de ABStepest une solution orient®e vers | dap
vi d®os, documents, i ma utilisateurs dans des taches techniques en suivant un processus structuré

A Compatible aveblettes/smartphones iOS et casq
de réalité mixte (MeQuest Magid_eap Digileng ) P

A Technologie sans marquesrdep er posi t i
virtuels( Mod " | es sBreréelOut i | s

A Collecte des données terrain (Photos, Rapports
déop®rationsé)

A Interface possible avec les logiciels de MES, Su
|l oTé pour remont ®es

Technicien de maintenance sur

et ‘ﬂ\,
EPSON

((brocheaa
Solutions for Q

B TAQTILE: . B

Expert distan

Approches pédagogiques:

A Niveau opérateur/techniciémterventions et réalisations guidées par la réalité augmentée/mixte
(scénarios disponibles sur différents systemes didactiques ERM)

A Niveau technicien supérieur/ingéni€réation de projets et de scénarios de réalité augmentée/mixte
surTagtileManifegbour assister les opérateurs et les techniciens

®DpIGILENS

Création et utilisation de procédures d'intervention en Réalité Aug

Développement des compétences de communication et explicationg

Q0 Meta QQest l__|| ERM

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies
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Outils numeriques 4.0: Reéalité virtuelle

Virtual Indus «Pilotage de production

Apprentissage de procédures liées au pilotage de systéme
production industrielle automatisée.

A Module €ontrdle Statistique de Production SRC1
T Séquence tprocédure de préléevement, représentatio
graphigue et interprétation des résultats
T Séquence Hrontrole statistique avec carte de contrdle
et validation de la production
T Séquence tcontrble statistique, identification des
dérives et/ou dysfonctionnements et réactions

A Module €ontrdle Statistique de Production SRC2
T Séquence 2aualification de la doseuse
1 Séquence 2lpilotage par carte de contrdle

_

En partenariat avec

Virtual Indus #aintenance & Diagnostic

Apprentissage de procédures liées a la maintenance industrielle et au diagnostic de pannes.

A Modul®iagnostic & Maintenance électrique

1 3 types de pannes aléatoises la Polyprod, systeme de dosage et bouchage industriel

ID®r oul ement ddéune activit®:
AcConstat de défaillance sur
systéme en immersion
ARecherche de cause de panne
sur dossier technique
(Sch®mas ®I
AChangement de compos
défaillant en immersion
ARedémarrage et test du
systeme

erm.li/vim

00 Meta Quest

Casques mme r s i 0 nReperld Déplacement aisé pour une utilisatiasiteq 3
Mimbus Possibilité de revoir la scéne pour comprendre et apprendresoncLe«d r oi t é" elsd e rproestisr b |

Conception des sc

D11 Virtual Indus {abilitation électrique

Apprentissage de procédures liées a la sécurité des interventions él

A Habilitation électrique B1V Ef f ect uer
électrique en zone de voisinage renforcé BT (zone 4
pose et d®pose dbune ‘h.‘i& ST e

A Habilitation électrique BS séquenc@&AT & INDUS
Effectuer une intervention basse tension élémentairg
®] ®ment déinstall ati on

A Habilitation électrique BRemplacer un composant
défectueux apres consignation pour son propre compte et ==
remettre en service | 06inst ration c
réglage

A Habilitation électrique B2/BR2aliser la consignation en une
étape, assurer la direction de travaux confiés a des exécutants,
faire ex®cuter des op®r at
voisinage simple (zone 1) et déconsigner a la fin des travaux

ni veaux

déapprent.i

sans r & P

nes 3D avec | es r ®f ®r

Q0 Meta Quest

VirtualSphere Scénarii VR

accessi

Sphere end | a R®alit® Virtuelle
aucune compétence en programmation.

ETAPE 1: Importez vos ressource$ a 3664
ETAPE 2: Donnez vie a votre contenu
ETAPE 3: Testpabliez

Maintenance d'un Robot mobile + Brakot

A Découverte du systéme robot mobile
robot collaboratif 6 axes UR5

A Recherche de panne

Composants de sécurité sur une ligne de

production industrielle Découverte fonctionnelle de la ligmmmasmart

fonctions

A Découverte de la lifimmasmaen mode

conditionnement .
erm.li/spa

Scénariicréés adaptés pour|
ACasque VR

APC

ATablette & Smartphone

1] ERM|
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Ligne de production & Systemes Ermaflex

Ermaflex Ligne de fabrication, conditionnement et palettisatio _wb Themes

multiproduits et mdtirmats P >\ «Industrie 4.6
’ ' s couverts

R #0:Process

Points forts:
A Solution robustéchassis mécasoudés et composants
adaptés) permettant de nomhrentagesdémontagest

changements de campagnes

A Ligne évolutivdans sa structure (Intégration de systemega K
composants périphériques) et ses consommables (dimeneE
pots, flaconsé) en fonctio

A Usage muMHproduits granulés, liquide, sepditeux et muki
formats: pots, flacons, cartons, barquettes

A Préparation des activités facilitée gracmeea route
instantanée

A Fonctionnement avecaessommables recyclables et aucun

nettoyage avant et apres utilisation

Evolutivité & Flexibili

Personnalisation

Programmation
simplifiée

Jumeau numérique

: Cellule Robotisée
6 axes Ermaflex

#11: Palettiseur
Cartésien

Robotiqgue mobile

#5: Controle

Solutions technigues intégrées

A Automates, Pupitres tactilS&mens et Schneider
& Supervision

A Instructions visuelles & MES Tulip

ponderal Robotique collaborati
A Capteurs intelligents 40nk & PasserelledustrialoT
A Robot industriel KUKA

erm.li/lemf
A Robot collaboratif Universal Robot<mronou Dobot

ARobot cartésien 3D Qu 0- & EgMaiEx o ) . : —
A Barriéres immatérielles Sick e A Ermaflex est uligne de production didactiséemposée dgystémes autonomes
ARéalité augmentée ‘ ~modulaires pouvant fonctionner séparément. Supervision & MES
A Réalité virtuelle Virtual Indus A Chaque client est libreai@poser sa ligne en fonction de ses besoins et de son budg
A Jumeau numérique 3D Virtual AEr maf | ex meéthnobgies élactiques pneuenatique, hydraulique et méca
UniversePro AEr mafl ex per met de c pilotage/gestion'de groauctiaeg la s
maintenance industriel desautomatismes/robotique Vision & Capteurs
intelligents

SIEMENS KU KA MBS schneider SICK
ectric Sensor Intelligence.
g I0-Link Big Data, IA &
TULIP S7ausc OMRON @Io-Lin

Actionneurs Efficient

GPAO & GMAO

Controdle qualité
«en ligne
C c U

Réalité augmentée
Gérer la production (ordonnancement, cartes de conBii8igrear) Réalite virtuelle

Anal yser (cha” nes dbéaction e

Concevoir (automatismes, robotique, solutions constructives 3D, extension d

Maintenir (montages et démontages, réglages, cablage et raccordement, diagnog
am®l i orati onsé)

Piloter (production, conduite de ligne, reconditionnement de ligne suite a un chan =|I
format de production, supervision) Oidactius Robtou| FabTet|Engies 3

ITOMATISMES
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Ligne de production modulaire, évolutive, connectée pour une production multi

Plus de 100
lignes installées

Poste
C

Ligne de production
Ermaflex R

Open Prod: ERP, GPAO, GMA

Taqtile Réalité Augmentés TULIPInstructions visuelles &
Procédures visuelles Sui vi dMnMESI c at

PC Vue: Supervision IndustrialoT T
Multitec

StationCobot& D Bigdata, Maintenance prédicti
e ‘ Liquide, pateux Cartons, l Palettes
AGV+Cobot l Semi-pateux barquettes Pots / Flacons en g

— Pompe transfe Contrble Process Cellule cartons / barquettes Pale:tt?seur
robotisée 6 axes Cartesien ou

Alimentation de i
. i Robotique
Pots, Pots / Flacons, remplis et bouchés
flacons avec ou sans contrdle, étiquette, surcouvercle Palette de cartons
ou barquettes

la Table en
e vides L ﬁ ——
Table de - ontréle :
distribution Polyprod pondéral S Grands cartons de

pots/flacons
barquettes
ou Personnalisation des

Controle vision
Tracabilité

StationCobot&
Vision

—_— pots / flacons par pose
Doseuse B(?UCheuse d 6 surcouvercle S earounement TGS Encartonneuse
Remplisseuse| & cames egroupement barquettes
Encaissage

!I b e

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energles 2
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Cartons manuelle
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#2: Polyprod

Le Process Ermaflex est un systéme automatisé permettant de créer et fabriquer des produits  Le Polyprod est un systéeme automatisé permettant de doser des produitspi@eides,
liquides, pateux et seipéteux. w semipateux ou granulés dans des pots/flacons et de boucher ces pots/flacons.

A Automate Schneider M340 & Pupitre tactile Siemens KTP700
A Cuve inox triple enveloppe avec résistances chauffammz

réguléesmélangeurs et refroidissement a eau
AMal axeur et turbine do®
A Systéme hydraulique manuel de relevage
A Boule de nettoyage rapide de la cuve

A Bus de communicatidsivers capteurs et distributeurs

A Doseuse volumétriq@emembranki@uide3

A Doseuse avec vis sans (@ranuléy

A Téte de préhension/vissage pneumaiiy(éen et Moteur)

A Capteurs ILS, inductif, phattectrique, capacitif, fibre
optique

A Grande diversité de technologges doéact i vi t
pilotage de producticetmaintenance et

A Nombreuses options pour activités de maintenance
ropres rec

A Fabrication de plusieurs recettgsl douche,
|l essiveé) et possibilit
A Systéme représentatif deocessdes industriesle >
|l a phar maci e, -dlimentgre s m®ti que et Iéagro-i § .
TU LI P Platine Automate & Pupitre tactile + Jumeau Numérique dans VU Pro

[ Mallette de contréle Process de fabrication Pack loT Programmation dansjles Pack loT
Avec viscosimetre environnements
N ' Boitier de pannes & Pieces pa Schneider et Si it
densimetre, testeur de| pH, UL IS  Boitier de pannes
puis simulation dans | TR ENNEES

thermometre, balance f ot

portable, éprouvettes e Jjumeau numerique
plusieurs solutions étalons \
pour le pH.

\ , TuLr DIV TA @

ALGMENTING INOUSTRIES

#1: Table ddistribution VIRTUAL INDUS

La Table de distribution alimente le convoyeur de la Polyprod ou de la Doseuse en pots/flacons Réglage & Maintenance de pompe d] Changement de format de prod

vides. Diagnostic électrique / communication / capteurs / p
Léal i mentation de |l a table est faite soit pa & e |

Station Cobot & Vision, soit par un AGV +MIBI@0«+ R USRI T 2ell I E S i

T

—

Anal yse des perfor manc

Maintenance de convoyf Am®| i or ati on do

( StationCobot& Vision\ ( AGV+Cobot
«MiR+ UR»

: erm.li/td
\ || et "

Alimentation robotique de la Table en pots/flacons icuctioue| Robtiue | FapTus[Enrges 2

ITOMATISMES
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#3: Doseuse Remplisseuse D15

La Doseuse Remplisseuse est un systeme permettant de doser des produits liquides, pateux
et semipateux et ainsi remplir des pots/flacons.

A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700
(Siemens)

A Pompe doseuse volumétrique

A Convoyeur avec vérins pneumatiques de

positionnement |
4
Pack loT erm.li/do

Boitier de pannes & Pieces pa 1
Réglage & Maintenance de pompe d

#4:Boucheus@& cames

Opérations synchronisées piek-andplace de bouchons et vissage de pots/flacons.

A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700 (Siemens)
A Jeu de deux camegrant la translation verticale de la téte |

A Moteur, vérins et ventouse pneumatiques 1
A Capteurs intelligents 40nk @ IO-Link

Solution mécanique pour les cadences élevées
réglages mécaniques avancés

z . \ by
Module mécanique Boucheuse a
cames

Partie m®c
boucheuse a cames
pour opérations de
maintenance et réglages TU LI P

_erm.limb_

&
Réglage & Maintenance de systéeme a
Paramétrage de capteur intelligemid Changement de format de prod

Diagnostic électrique / communication / cagtikrs p@eumatig
Maintenance de convoy@ Am®| i or ati on d@o

ermibo

J

#5:Contrblepondérapots& flacons

Contr6le de la masse des produits conditionnés avec éjection des pots/ﬂaco.s

conformes.

A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700 (Siemens)
A Peson et carte de pesage Siemens

Contréle qualite en ligne et indicateur de production.

Boitier de pannes & Pieéces pa
Pack IoT Sig

- TULIP
Controle statistique de production (3

Platine Automate & Pupitre tactile + Jumeau Numérique dans VU Pro

Programmation dans
| 8environ
Siemens puis
simulation dans le
jumeau numérique

A\ J

#6: Etiqueteuse

Le systéme Etiqueteuse permet I'impression et la mise en place d'étiquettes adhésives
pots/flacons en assurant la distribution des étiquettes et leur positionnement.

Q@IO-Link

Contréle pondéral
ARemont ®e doéinformatio
| 6aut omate du Cont Efmafle
A Logiciel de configuration et création des étiquett

| erm.lifeq |
#7: Station Cobot & Visibobot/ Omror/ UR

Mi se en Tuvre doéun robot coll abor at jof
2;6 'rb'|§t’0dn In a Idi ts ati on de ssurpoaversle gyl |
exibilité de la production
A Apprentissage de la robotique collaborative OmRon
A Scrutateur lasers de sécurité, EnvSiafgSkifoptions)
A Caméra 2D (option) UN“&!%.ES’\L

A Préhenseurs collaboratifs (optign3LiatkLe|er0)
2

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies 2
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#9:Cellule robotisée 6 axBEsmaflexavec controle vision et RF| s

Cellule de conditionnement de pots/flacons en cartons/barquettes congue

doun rob&aublKUKA ou

A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700 (Siemens)

A Robot industriel 6 axégikaou Staubli

A Tétes de préhension a pince et a ventouses

A Capteurs intelligents 40nk

A Capteur de vision pour contrdle qualité en [gissage)

A Transceiver RFIracabilité)

A Maintenance prédictive N

A KukaSimlogiciel de simulation 32Kuka

A Systéme didactique industriel complet de conditi
(Encartonnage, Contrdles qualité et Tracabilité)

APartenariat forterfiikee t ERM dans
Organisation de formations constructeur (2 modu
offerts) -

TULIP

W\utour

1l 1 i

@ 10-Link " Platine Automate & Pupitre tactlle + Jumeau Numérique dans

Srausir
KUKA

Programmation dans

| environne
puis simulation dans le
jumeau numérique

VU Pro

>me nt

Pack IoT Sifq

Boitier de pannef
Pieces pannée;

: erm.li/ro
Changement de format de prod

[Reprise dounelD@gagement doun

Diagnostic électrique / communication / capteurs / prfeGraatiqueb r at i on d

 Maintenance de convoy | nt ®gration

#8: Regroupement Encaissage
Mise en cartons de pots et flacons.

A Automate Schneider M340 & Pupitre tactile Siemens KTP

A Systéme de transfert 2 axes YZ

A Tétes de préhension a pince et & ventouses

A Capteurs (fibre optique, ILS, phélectrique, codeur
incrémental)

erm.li/re

2 types de contenants, 2 tétes de préhension, 2 types de carto

AN

Platine Automate & Pupitre tactile + Jumeau Numériqu} TU LI P

dans VU Pro
' Programmation dans les ,
environnements Pack loT Sig

Sghngder et Siemens Boitier de pannej
puis simulation dans le Piéces pannéeg

jumeau numérique

#10: Encartonneuse

Mise en grands cartons de différents types de barquetﬁes.

A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700 (Siema

AEleal\F & Boussoirs pneumatiques (4 véring

APlateau rotatif ave®r i n  dei Gaptedirede |
sécurité

A Changement de format (cartons et barquettes)

AAr moire ®qui p®e dbune
pour des activités de cablage

erm.li/eb TULIP
Pack IoT Si@@Boitier de pannes & Pieces pa
Changement de format de prod

Diagnostic électrique / communication / capteurs / png
DéploiemeidTpour suivi de fonctionne
Maintenance de convoy

1] ERM|
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#12:Palettiseur Robotique D17 #13:Multitec

Cellule de palettisation de cartons/barquettes congue aus : ==
ddun robot KUKA.
A Automate SI200 & Pupitre tactile KTP700 (Siemens) §
A Robot industriel 6 ax¢&ukaCybertectie rayon
2010 mm, charge 16 kg) ex#e de communication
Profinet
A Tétes de préhension a pince et a ventouses
A Capteurs intelligents 40nk
A Barriére immatérielle
A Maintenance prédictive KUEAnnect
A KukaSimlogiciel de simulation 32Kuka
A Partenariat forterfekee t ERM dans |

TULIP

Boitier de pann

& Pieces panngé

Pack loT

. L @I0-Link

Modification, génération de traject
Modification des programmes

Conduite et maintenance db©o
Diagnostic électriqgue / communication / capteurs / p

#11: Palettiseur Cartésien

Palettisation de cartons ou barquettes sur une palette % Europe.

KUKA

A Automate Schneider M340 & Pupitre tactile Schneid/[il
A Systéme de transfert 3 axes XYZ avec moteurs brus i
A Tétes de préhension a pince ou a ventouses
A Table élévatrice hydraulique
A Vérins rotatifs/linéaires et ventouses pneumatiques
A Capteurs (CapteutsS| photoélectriques, inductifs,
potentiométriques, codeurs incrémenjaux
A Barriére immatérielle A
A 3 technologies couvertes sur un seul syetnie|(}
pneumatique, hydraulique
AChangement doéoutil automatique

Pack loT Sig@ Boitier de pannes & Pieces pan

Platine Automate & Pupitre tactile + Jumeau Numérique dans VU Pro

Programmation dans les TU Ll P
environnements Schneider et

Siemens puis simulation dans
: L erm.li/pm
le jumeau numérique

Empilage et dépilage des palettes au %2 format Europe.

A Automate & Pupitre tactile (Siemens ou Schneider)

A Axe vertical électrique, pneumatique ou hydraulique

A Convoyeurs a rouleaux pour le déplacement

A Taquets pneumatiques pour la pré

A Capteurs (ILS, linéaire de position) © —

A 3 technologies couvertes sur un seul systéme (Electriqlig
Pneumatique, Hydraulique)

AUt ilisation des kits d6&an
Vertical

Module Axe Verticall  Module Table de Module Levage hydrauliq\

™ emina

TULIP
Boitier de pann
& Piéces panné
DI TA

ALGMENTING INOUSTRIES

transfert a rouleaux

erm.li/os
» motorisés

Programmation dans les
environnements Schneider
et Siemens puis simulation
dans le jumeau numérique

A J

Changement de technologie de motolfjisad¢iploiemerdTpour suivi de fonctionne

Diagnostic électrique / communication / capteurs / pneumatique
Amélioration automatismes (Ajout compteur horaire, Cy

" Revampihgnditéc Rerfovéz&dtre viebdultitecet repartez pour 20 a

ARempl acement de | darmoire u;'
automate Schneider M340 ou SiemedA280 et pupitre tactile coulis “ -
|

Lo ]
ARénovation de la partie opérative (Faisceau électrique neuf, T l
Changement de vérins, captelesans cart er s é) ! 4

ADossier technique et pédagogique en version 2021 .

&

= |
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Poste connect ® dOAssembl ag ek

Poste manuel connecté a base d'appareils IoT permettant d'assurer I'assemblage de produits, le pPilotage & distance de la ligne Ermasmart & partir de 3=
| 6 ®c hant i | HBroasnmgtéErenafldxe s

contrtle qualit® et

A Poste de travail ergonomiqueéavac tactile avec PC intégré

A PasserelléoTTulipEdgel/O

A LogicielTulippour Instructions visuelles & Suivi des indicateurs de
production

coupure de faisceau)
A Balance, Pied a coulisse et Visseuse connectés
Al nt ®gr ati on a\ERRGPAGMES -

Préparation des commandes clients:
A Assurer leontréle / tragabilité RF#IBs cartons et/ou palettes
A Placer, organiser les cartagigonduire la banderoleuse de
palettes
ACol l ecter des informations po
A Tags RFID pour cartons et/ou palettes
A Filmeuse/Banderoleuse manuelle
Al nt ®gr ati on aERRGPAGMESV T Toirire m

GMAQCapilog

Capilogropose, avec une approche intuitive, la couverture fonctionnelle suivante:
AGestion des interventions et planification
AGestion des préventifs, modes opératoires et préventifs pa =
AGestion des équipements
AGestion des stocks.

Version Académique sans abonnement, ni mises a jour

v/Capilog

p®di ti on et

ontr !l e g bapervisto®PCe&/te Echant i |

ddydoptiieseamimés. produi ts des dp

A Historisation des cadences et suivi des pannes
A Consignation des événemeimtiervenus durant la prof

Facilit® doéutilisation d

Tulip- Instructions visuelles & Suivi des indicateurs de produc

Tulip est un environnement Web de cr ®at
destinées a la digitalisation des postes de travail.

A Procédures visuellgsapierd 6 i nt er venti on sur |l a | igne

A Supervision des machines par @QRCpour récupérer les données de
production

AD®cl arations ddarr°ts de pr
do

APropositions am®Il i oration:

AControle apiegr ©ce aux outils connect®s (Bal
ATabl eaux de bord pour sui Vi des indica
AFacilit® de mo d etiddcoéatibde nonvelds(E0p¥pgraphiqae) i o r

AMi s e e n nétions ddeanmhrutacturingAndon 5 S é)

R 26h 6Min 20s “ o .
OpenProd- ERP, GPAO & GMAO

Capilogest un logiciel de GMAO complet avec interfaces PC, tablette et smaCigbitogest Ope}nProd}stundERP opt@emoFl)J rdc et ut ' Its ® tp ar I f t
utilis® par des centaines ddentreprises en Eta}rgpagggan comptepenrrod n gre outes €s onc
' ivraison, en passant par | es ac

Dans le cadre des lignes didactiques Ermasmart & Ermaflex, ERM a réalisé une
i nt ®g rOpanPradwec dulip afin de proposer une solution intégrée de
gestion dbéentreprise de production:
A Devis & Enregistrement des commandes

A Lancement et planification des OF

A Lancement des achats et gestion des

A Tracabilité de production ﬂj Ope n- Pro d
A Bons de livraison

AGestion de |l a maintenance desl__||

Passez de la minsine a la mirentreprise industrielle O] R FabTes Envges
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Atelier pédagogique Lean 6 Sigma D19 C _ _ o
: ~ : ) A Ermaleamst un atelier évolupermettant de mettre les apprenants face a des situations |
ErmalLeamL i gne doassembl age auxdhéhodoiog réalistess s emb | age ddun €nspeomlrl e n®cnadturi orei

doexcellence op®ratio | dapplicatetom®desdolubgies déam®Iioratioc

ALbapprentissage se fait par | 6alternanc
performances qui sont sources dbéanal yse
permettent dbéatteindre | es objectifs at

ALe d®p |Eomalcane®cte sds6i t e une surface mini mu
configurations déi mplantation n®cessair

A Un poste de managemenec:
1 PC de supervisicen liaison Vi
1 Tableau blanc et supports de communication
ACing postes do a ssfenatibondelg eerfomoadca testéb:| e s
1 éléments de management et pilogagsutifs,
Tpostes dobas s plusiedrsangplntapice(@dépendants,rem ligne, en U),

Ttra-abilit® RFID sur |l es palettes dodas
A Stockeur dynamiquiimensionnépour 6 ensembl e des contenan
produits
_ ) A Moyens de manutenti@pprovisionnement des composagttisansferts entre postesnt
Produit fabriqué: con-us pour | es volumes dbdencours rencoc
MotoRéducteur performances ®volutifs pour | 6ensembl e
planétaire AOut i | | ag e setrdojensds eomidlé iatdyespour partie reliés a la supervision

3 configurations
produits disponibles

_(Mesure des couples de vissagensionnels, test conformite...)
ALO®vol ution vers | 0as s e miallasgele aldpttion deepsle
| 6®vol ution des diverses documentati ons

Utilisation délulip logiciel devianufacturing\ssistance :
AElimination de tous documents formats papiers

AProgrammation facile et rapide des applications

ARéalisation de calculs mathématiques pour la détermination des indicateurs de prg
AVisualisation de la production sur une tablette ou ordinateur
APersonnalisation des tableaux de bord : par machine, par ligne de production, par;
ACommunication avec les machines a distam@paseé NODERED

AUt ilisations doéappareils connect ®s al
. J

AMR pour gestion
optimisée de flux d
composants et
produits finis

OptiorLN15:
Chassis avec
deux convoyeu
motorisés

‘ ) X A
Station Cobot &
VisionOmronTM5

QI(_)Nl_OEanl:Ia:lLII_lg?n IL igne dbo 3 S S e_lm,bll b? 9 eh di dactiqgue poUToNAoBEBChERLE. VikidrrBrEME»: Koot dolfisbiaindm s 418 RSoo avec cameér
ption usvallie pour Lin poste de travail reglable en hauteur embarquée, sur chassis mobile a}vec réglage en hauteur et plateau de travail

A Option LN137isseuse a contrdle de couple conn@ci§pa avec syst me do aﬁ(ﬂ\h?‘bﬁtibn’ Pk éIQc?riHuE collaBorative RGRalegiour Statid@oboOMRON
préhension et distributeur detdie en hawit A AGOO AG\ErmaSmart

A Option LN14Mallette Vision industrielleRetdsensB415 A AG10AGY CobotURBeSeriesErmasmart

A Option LN15Chassis avec deux convoyeurs motorisés A UR170ption Pince électrique collaborative RGRateqiouiCobotR u)
A Option EAG2Mallette Vision industi@giesopatPour contrdle de présence de piéces) Pt ! qu v ! J.ERM
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ErmalLeamL i gne sembl age duxdhéhodoiog

ell ence op®ratio
Activités pédagogigues:
A Différentes séquences de productions avec des performances évolutives
AUt ilisation progressive des outils dda
pour atteindre au final | 6objectif de

AGa mmes d 6 acosesporiddnts § différents niveaux de performance

ATP Lean et 6 Sigma avec fichier Excel pour chaque outil modifiable, fourni avec:

- un onglet pour chaque trame de document

- un onglet mode dbéempl oi expliquant | a
documents et des matériels

ALdapplication informatique permet | 6aff 24 e remont ®es

doéinformation (temps, meCGadoméessomt ®ifisées posr &9 c~%C h

analyses et recherches de solution doéam®® or at _
A Création et amélioration de gammes dans le |pciafauridgsistance kulip» Exemplee doi mplan LS R L U

a B a o a T2 B Poste N* : Poste 1 Ordre de fabrication : PO05 Refé M197 Te 011
Mise en pratique des principaux outils utilisés en Lean 6 Sigmi& &/8M a n | el e e feTereen e e
Conduite des projets suivant la chronologie DMABE:en pratique des outild Opération 40 Tensions et courants :
pilotage projet do auti®deiravail antéquipea p Déposer le motoréducteur du palet et Torons et courznts (1.5V):

. r ” . réaliser un test de fonctionnement Tension  Courant
Lead timeMise en évidencedesmip act s 0
TaktTime :Mesure analyse et évolution des flux Wksiése s e ot Ecranfulip
(lots, piéce a piéce) Hommes (implantation) et Information Etape de controle
KaizenMi se en pratique de Tension Alimentation : Tension Courant ~ COMNECtE (Tachymé
QualitéMi se en pratique des outils Mesure Tachymétrique 1 : M /min
Gestion :dePrlidGat elni €ronsi d®r ati on Mesiire Tachymélrique 2 - NI min
Ergonomie & Sécuriténpacts des conditions ergonomiques et de travail dans les norm oot v
alet en cours N
Etat normal Etat bloquant Déclarer rebut

Ordinateur avec “ o ruu LN10-Gamme B [
écran tactile EcranTu"p Poste N* : Poste 1 Palet N°: 23 Référence : M 213 Temps : 0:09

Passerell€ulip -
Et ape ddassembl age

OptiorLN11:Poste de Opération 70 Composants
. travail ergonomique Mise en place des 3 vis et serrage - MXEV1 P
Bande lumineuse & Ermalearéglable en
Seanner code capteur de présence hauteur '
a barres
Outillages

Clé Allen 2.5mm <

Etageéres produits  Optiol.N14:
Mallette Vision

industrielle Intel

RealsensB415
= MENU Etat normal Besoindaide Etat bloquant Déclarer rebut < Précédent Suivant =
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Systémes & Modules Mécaniques

Ermapompes Banc de maintenance et test do®ta
trés nombreuses activités mécaniques sur du matériel robust.

Banc do®tude, maintenance et test des pompes industrielles.
Entretien du positionn

Diagnostic sur un défaut du positiq

A5 types de pompes industrielles (centrifuge, volumétrique péristalt|
_relevage, doseuse) erm.li/po

A Electrovanne de de régulation ST 1D

A Capteurs et mesurédébit, pression, couple, tension, int

A Automate avec pupitre tactile et serveur Web “ -
A Variateur de vitesse

Changement de [Améliordji

Changement de position
de | 6actionneur, change

A Produit adapté goxmations en électrotechnique,
contréle commande, maintenance industrielle, mé
de | deau et industrie

A Tracé automatique de caractéristiques pression/d
de pompes industrielles

A Piéces de rechangjerées avec chaque pompe -

A Piéces de rechangjerées avec chaque vanne

A Possibilité de validerdpérations mécaniqugsace au
test doé®tanch®it® -

A Multiplication des postes de travail: un seul banc de test

pour plusieurs vannes
@ \/anne rotative a

Vanne a spher

< . . P . . . "Vanne & clapet et

A Possibilité de validerdgérations mécaniqugsace 1 : boisseau simple tige 1.5pouce avec
au test de fonctionnement ~ sphérique (vanne (vanne servomoteur

A Multiplication des postes de traviih seul banc de test g régulation) régulation) électrique

pour plusieurs pomp~~ (vanne TOR)

DIJ/TA

\/anne a membrane anne a membrar

AUGMEMNTIMNG INDUSTRIES . anne a membrane 15 pouce 15pouce
Raccordement hydraul ig 1,5 pouce manuelle pneumatique pneumatique et
performance des pompes s (vanne TOR) (vanne TOR) commande
Mont age, d®montage et manuelle (vanne
sur pompe centrifuge n TOR)
Maitrise des efforts mécanigques et manutenti Mainele®@ ﬂ
Surveillance, inspections, diagnod Cablage électrique du départ mgee Convoyeur a rouleaux avec moteur asynchrone a | B/ . LEROY®
maintenance correctivaneéliorativg (direct ou variateur de vitesse) A > i i 4 A

réducteur a coupkpiro-conique ou réducteur a N
, pipiroconiq o, | @ SOMER
engrenages paralléies i

h ] —

A Variateur de vitesse avec fonction automate

m‘

- - A Systéme modulaiBeypes de coffrets de commanc
Banc doappr entil ssage e 2 types de réducteyrs

dialigneme ﬁjyst(‘gng ytilisgbje 2 la foferemation de maintenance et
60®l ectrotechnique b
;'5 A Richesse des valises de maintenance et activités assa\‘

AMi se en Tuwnalges vubihstodbd

A Procédures et outitscréation de défausalourd sur axe, roule
défaillant, liaison au sol, accouplélaetigueetréparation

ARéglage de variateur de vitesse et influence sur les vibrations

s O

Pr®ventive et TPM (Contr®l|les visue

Amélioratff A out de capteurs et composa

Correctif m®canique (rempl ac
= ERM
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Syst me automati s® de
(Hydraulique proportionnelle).

A Automate avec serveur web et pupitre tactile Schneider

A ElectriqugVariateur communicant, moteurs asynchrone et
brushless)

A Pneumatiquévérin double effet et bloqueur)

A Hydraulique proportionne(@entrale 60 bar, distributeur et
amplificateur proportionnel, vérin double effet)

A Bielle/manivelle et guidage a billes

A Capteurgtempérature, pression, débit, ILS, potentiométriq
céable, mécanique)

A Analyse de phénomenes liés au fonctionnement en conting
dusysttmé Vi brati ons, Temp®r at

A Changement de format de test sur la partie opérative

_erm.iifbm _

Changement de format de] Paramétrage moteur/variateishlesy
Diagnostic électrique / communication / capteurs / pneumatique

t e greunthtigeehed rassoatsn ¢ e

Pack loT

Démontage, montage et réglages (roulements, guidages a billes, bloqueur, réducteur,

Am®| i orati ons automati smes

DéploiemetdTpour suivi de fonctionnep@nalyse vibrata
Thermographie infraro)f Anal yse et

Vérin hydraulique instrumentéCentrale hydraulique proportio

et hydg

Groupe
e Hiltration

Mallette réductedf Mallette bloqueur|[ Valise Analyse

& bielle doéhui

pneumatique & verin
hydraulique

S hui

'd R ~\
Valise Mesures

hydrauliques

de soywsftf 1nee si n(dEd setCrtir ol

de d®groupage doun f

des transmissions mécaniques.
ATransmission§ Renvois doéangl e,
engrenages, pignons/chaine, poulies/courroie, card
' imiteur de coupl eé) -
A Automate Siemens, Variateur et moteur asynchrone
A Sensibiliser les éléves aux problémesligaeniient
d'arbres, de poulies, de pignons, a la tension g
courroie et cha "  ne eé§
A Tests de fonctionnement dynamiques des
opérations mécaniquesalisées par les éleves
A Armoire de commande déportée pour des activités de

cablage électrique et automatisme .
g g erm.li/de

( NiryoNed2 est adaptable au
Dégroupeur

Mal |l ettes

J

-

e : \ D®mont ages, montages et
e YUEhICURIEINESIEN Alignement de poulies et tension de courroie, Aligneme

doalignement KNI LI R
eu de cales

Di agnostic m®cani qu¢

Améliorations (Changement de transmissio

de capteurs, cObl ag:¢
Etudes cinématiques et dimensionnement des :
; )) ( . A\
Cam®r a d § alnstumgngaton de mesure

ddalignement de
tensiopg de courroies

vibratoire poulies e

= |
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Mélangeur a rubans a arbre double spire D23

Systeme de mélange des matiéres pulvérulentes seéches, pateuses ou liquides a faible viscositt. Modul e m®cani que destin® ~ |0
mouvements (cames, roul ement s,

Module mécanique Boucheuse a cames

i

Trois fonctions séquentielles pour compléter un cycle de A Module issu de la Boucheuse de la ligne Ermaflex (dossier de la

mélange : o Boucheuse fourni)
- CHARGERactivation d'une trappe de chargementavec A g yst me instrument® ~ | daide

verrouillage mécanique et électrique. pour les études cinématiques
- MELANGERmise en mouvement du rotor & rubans
concentriques et opposeés, entrainé par un motoreducte @] o Rl R 1o 1o T o] Wo : 2
- VIDANGERouverture d'un dispositif de vidange, cames, r®glage de |
actionné par un actionneur pneumatique a «prise bouchonscentrageprise bouchons
pignon/crémaillere @ 1I0-Link réglage hauteur de la téte de vissage, tensiq

. cha " ne, r®gl age
Activités de Maintenance

Etude cinématique, calcul de cames et élab

ble schémas erm.li/mb

Rotor: Dépose avec manutention lourde,
des efforts mécaniques en situation dangd

Activités de Construction

Rotor: Dépose avec manutention lourde

(Analyse fonctionnelle & Etude statique) R Reparau?n I EICIE il MaintiPalan
analyse des codts

Palier: Analyse fonctionnelle des solutio

y , Banc de maintenance et test de palans de levage.
Trappe: Echange d'un organe pneumatiq

dépose, réglage et essais) A Possibilité delider les opérations
m®cani ques gr ©ce

guidage en rotation et étanchéité

Trappe: Etude du comportement mécan

Comptéour: Raccordement, réglage et mig A TS .
Compteours: Solution constructive des i . - : A Multiplication des postes de travail:
p : - LR TR R Y R ol un seul banc de test pour plusieurs

Actionneur pneumatique rotatif Soussysteme Palier palans
Actionneur pneumatique Banc de maintenance avec:

complet dans sa mallette APsEIier d'extrémité du Opérations mécaniques (Roule
En option : mélangeur Limiteur de co

AArbre usiné
ACapteurs AFlasque de cuve Etudes cinématiques et construg

AArbre de commande avec

L cannelures R J Rédaction de gamme de mainte
Cellule C8ot DUO

La Cellule GBot DUO integre deux robots collaboratifs 6dixgg elle est congue pour former a

I a programmati on, | a m.a|ntenan.ce, Etudeetchoixdecapte"
) - Apprentissage de la robotique collaborative .

- Intégration de ROS, programmation, maintenance ~ SMGUICIENEXC RIS
et automatisation sur une seule plateforme Cablage électrique (Départ moteur, Ca

- Modul abl e po u r 9 T @rent I§O cgnlne\étgb?e%éne grr%o?ré)d% (rzoﬁfirr}etmlen

du d®butant | 6expert - .
- Activités disponibles: mise en service, poste de cablage multipliés (platine " .
maintenance et amélioration d'une cellule robotisée S
e i iécobo B
Coffret de démarrage

ITOMATISMES
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Mallette Réducteur & Bielle

Valise Reducteur orthogonal sgz
contrainte

Mallette Bloqueur pneumatiqu

" I d .
ISEA e '#ﬁ

Valise Maintenance de

Vérin hydraulique

AEtude mécanique et
(dé)montage du
réducteur et des
roulements de la
bielle/manivelle.

Al s s (Ermdtest

AEtude mécanique
(dé) montage du
bloqueur
pneumatique et
changement defit =2
joints du vérin

O o Alssu de

_ | Eématest

Etude mécanique et (dé)montage sans contrainte
doun r®ducteur orthogoMVENEE-EERE-TEE-NIRY

Valise Montage et Calage d sans contrainte
réducteur orthogonal "

t avec | e

déun r®ducteur orthog
moteur et tests de fonctionnement.

Valise Montage de roulements
réducteur orthogonal

Mallette Commande automati

T R L I IT ] oc pompe a chute de pressic

et changement de joints
AVersiowidangeabbevec outils spécifiques

AVersion sans contraigta
Carter et sownsembles du réducteunpoatés Alssu diDégroupeur

Jeu dbéoutill ages sp®cifiqgues

Valise Réducteur a engrenag Mallette Pompe a membran

paralleles sans contrainte

Etude mécanique, analyse de
fonctionnement et (dé)montag
la commande automatique

)

AAnalyse de Possibilit® dbédaccou
fonctionnement pour faire un banc
ACD®) mont age doéune

pompe & membrane .
Mallette Vanne a opercule

AEtude mécanique

1 jeu de piéces du réducteur OT 3233 (roulemg
axesspireconiques, axes intermédiaires). 2 jeux
déoutill ages sp®cifigqg

Valise Reducteur a engrenag

paralléles avec outillages AEtude mécanioue el e
Spécifiques Etude mécanique et (dé)montage sans contrainte AAnalyse de ’
déun r®ducteur en engr Banc de maintenance de ,fonctionneme_nt_
AAnalyse des liaisons
rOU|ementS SKF mécaniques et de
dointer VeR®) Bantag
A12 types de vanne a opercule

roulements
AlJeu dobéout il €

e 3l ERM

Etude mécanique et (dé)montage avec outillages
déun r®ducteur ° engrenages parall | es

AUTOMATISHES
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Hydraulique: Bancs, Parties opératives & Outils

Positionneurs 3 axes & Banc hydraulique

Apprentissage de | dhydraulique
soudure. A

A Centrale hydraulique avec pompe a !

_ engrenage

A Distributeurst/3, distributeur 4/2, régleut.?. . .
de débit, régleur de pression) {

A Stockage hydrauliqaccumulateur,
conjoncteur) P

A Vérins doubleffet et moteur hydrauliqU’e?

A Mesures hydrauliquégression, débit,
température, niveau)

A Automate SiemensIFD0 Carte s

. ., B

proportionnelle, Codeur de mesure de vite[ !
de rotation de la virole

Hydraulique proportionnelle pour asservisser

de vitesse .
erm.li/px

Manutention et calage méca
Cablages et raccordements hydrauliques et é

”

rotative

Maintenance hydraulique préventive, cusatigkozativ
Pra
|

Etude des différentes charges hydra
Mesures hydrauliques (température, débit, pressio

Module Levage hydraulique

Banc hydraulique a charges variables autoiutitec

TEE

A Groupe hydrauliqueentrale 60 bar TOR)

A Vérins simple et double effet

A Limiteurs de pression et débit, distributeurs
4/2 et 5/3, clapetang t our é

A Capteur§manomeétre, position)

Al d®al pour une initiat
A Possibilité de réutiliser la centrale et le vérin

hydrauliques dMultitec L

D25

Ai ndus t ri e.I e HYDROTRAINSRO ;Pro?)cgsﬁn& c%nfié)upat%rﬁs%ténha\fds

=

Vue arriere de la table

Centrale hydraulique

que

Banc d'essais hydrauliqueéctrehydraulique Hydrotraine200
Depui s

| 6hydraulique basique jusqud”™ |0

A Composition d'hydraulique niveau |

A Composition d'hydraulique niveau II

A Composition dééctrenydraulique

A Composition d'hydraulique proportionnelle niveau |
A Applications d'hydraulique proportionnelle niveau II

L'utilisateur a la possibilité de personnaliser sa configurati
ses exigences spécifiques ou d'ajouter des éléments a un
configuration standard déja acquise.

erm.lif200

( Valise Mesure§
hydrauliques

Valise Analyse
déhui

Groupe
e $iltration
d “6 hui

Compteur portabl
de particules et d¢
contamination
hydraulique en ligne
et hors ligne

A%

D

Ce dispositif permet de visualiser I'intérieur des composants, facilitant ainsi la compréhe
leur fonctionnement.

HYDROMODRDO0 propogeois configurations standard
A Composition d'hydraulique transparent niveau |

A Composition d'hydraulique transparent niveau Il

A Compositiorétctrehydrauliqueansparent

L'utilisateur a la possibilité de personnaliser sa configuratio ¥
ses exigences spécifiques ou d'ajouter des éléments a une
configuration standard déja acquise.

erm.li/hm20(

= |

Didactique | Robotique | Fab&Test| Energies

AUTOMATISHES


https://erm.li/vid
https://cutt.ly/na20
http://www.erm.li/px
https://erm.li/vid
http://www.erm.li/hd
https://erm.li/vid
http://www.erm.li/hdc
https://erm.li/vid

Banc hydrauligue aéronautique p2e Maintenanc@rocess& Climatique

AEtude, essais et mai st me BancFIuidiqueHZ
conforme © |l a r®ali edondwzg e, € . . . R . L
A3 parties opératives différentes - Apprentissage et maintenance des réservoirs hydrogene embarqués dans les véhicules

(train dodoatterriss.
avec cinématiques réelles

ai | e R @Aclionnement avec un gaz inerte (H2+Azote)
A Equipements homologués R134 et PED
A Fourniture de consommables pour les
formations
A Superviseur type automobile intégré
A Remplissage avec pistolet H2

Compréhension des compo
et dispositifs de sécurité

A Groupe hydrauliqu®ompe a débit fixe,
Accumulateur, Pompe & main)

A Vérin double effegervavérin, Moteur |
hydraulique L

A Limiteurs de pression et débit, Distributeurs

22etd/Jerved i st ri but =

A CapteurgPressions, Température) m
Raccordements hydrauliques, test de flexibles jJié
Mesures hydrauliques (Température, Pressiof

Mai ntenance hydraulig

( Hydrogéne Vert

Mesure des niveaux, pression et temy Dimonstrateuide
= production, stockage
( - ~
Consignationiaertagd 6 u n  r dohydrog |
) transformation en électricjt
Remplacement de ligne fluichipied Voirp. C11

Simulation de pannes hydrauliques (Circuit p
circuit de secours, accumulateur, pompe a mg

Bancs Faconnage & Défauts de circuits H2

Banc de faconnage de circuit H2 basse pression:

- Tés, Coudes, Racc@dmgelok

- Tubes inox 6 et 10mm

- Outillage manuel: Cotyf®e, Ebavureur, Cintreuse
-Tests ° | 6azote

Aileron d 6 Braid
dabdterissagg

Maintenance éolienne

Simulateur de ferme éolienne Banc de faconnage de circuit H2 haute pression (300 & 70

Quatre simulateurs en temps réel, avec les tutoriaux associés: erm.li/sfe avec technologi€one& Thread:
ASimulateur dipervision SCADA S - Tés, Coudes, Raccddsmgelok

ASi mul at e unéguldtionRotiveipar déerechage A—— T - Tubes inox 1/4 et 3/8 avec épaisseurs MP et HP
aérodynamique, connectée au réseau - - Outillage éoneet thread manuel
ASi mul at e unréguldtior®aricharmgyeme de résistan

-Cintreuse manuell e do®t abl
de rotor, connectée au réseau - Scie a tube
ASi mul at e ugénéthi@u® asyncheoneraouble -Tests ° | 6azote
alimentation
Banc de d®tection doéerreurs de r®alisat

- Circuit H2 incluant divers défauts de réalisation a identifier:
- Défauts de joints
-Bagues mont®es ° | 6denvers
- Défauts de tubes EI
- Mélange de cotes métriques etsmglones Gisciau Robodcu | Fab Tt Evrgs 2

ITOMATISMES




