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Robotique industrielle & collaborative E1 “ Station Cobot KUKA LBR iiwaHexfellow

Cellule Robotique & Vision KUKA ReadyZEducate $0\g~5 Apprentissage de la robotique collaborative et programmation du cobot KUK

Apprentissage de la robotique industrielle et programmation du robomgwe@%L(RAyon (ch;rgealzkg)s avec capteur doeffort dans ch
540mm, charge 3kg)

AChariot mobile KURlAxfellowour

positionnement précis et répétable au p

ti tgavall avec alimentations électriques et

pneumatiques

APince et ventouse pneumatique (Option
ACh a n g e ®chunQption) t i

AVision industrielle 2D Sensopart (Optio

A3 versions:
T Basic (Avec Scénario Cubes)
TPro (Avec Sc®nari.i
Suivi parcours et Ecriture)
T Advanced (Avec tous scénarii, automate
pupitre tactile couleur)
ASimulation 3D aw@akaSinfOption)
AVision industrielle Riika.VisionTe@Bption)

Simulation & Programmation

Haute sensitivité du KUKA LBR iiwa permettant de
traval 'l er sur |l es appli

S ppoaoge%glcatlon et
www.erm.li/iifl

AEnceinte avec acc s
matrice de percages (accessoires de scénarisatios

AContenu pédagogique KUKA avec guides du formateur et 70
exercices répartis sur 3 livrets par niveau

www.erm.li/kr2

AS6initier aux diff®rents KU KA

AModifier, générer des trajectoires
AcCréer des programmes robot et vision
AConduite et maintenir une

X . _ . . .
ﬁc\?’e Apprentissage de la robotique collaborative mobile et programmation du cob

autonome KUKA KMR iiwa ( Bras 7 axes
Apprentissage de la robotique industrielle et programmation du r: charge 7kg ou rayon 820mm et charge 14kg / Plateforme mobile avec charge ma:
axes KUKAgilukXR3 (Rayon 540mm, charge 3kg) ' max 1m/s)

APlateforme mobile KUKA KMR avec 4 roue
omnidirectionnelles pilotées individuellemer
batteries lithidion pour un fonctionnement
nomade

APince et ventouse électrique (Option)

ACh a n g e BchunfQption) t i

AVision industrielle 2D Sensopart (Option)

AAu choix: Pince électrique, Pince et ventouse pneumatique
ASimulation 3D aWakaSinfOption) 'slf
AVision industrielle Riika.VisionTeoh Sensopart (Option) -

AEnceinte de largeur 800mm pour passer dans toutes les porJ
AScénarii proposés:
1 Jeu de pieces p@lipsaget Collage (Trajectoire seulemen,
T Jeu de piéces p@évracagavec vision 2Dpitkandplace Haute sensitivité du bras KUKA KMR iiwa
permettant de travailler sur des applications

d®l i cates et coll abo

homme

www.erm.li/rk1
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@ StationCobot& Vision StaubliT X240» E2

Apprentissage de la robotique industrielle et collaborative, programmation du robot ~ \,e?*\)

0\9’?}
W axes STAUBLI A2 (Rayon 515mm, charge ™ =" °

AAu choix: Pince électrique, Pince et ventouse pneumatiqu

ASimulation 3D avec Logiciel SRS STAUBLI ( plusieurs lice
en Option)

AVision industrielle 2D Sensopart (Option)

AVision industrielle 3D piéwracag@ption)

AConvoyeur pour applicatrackingision (Option)

AEnceinte de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)
AEnceinte ouverte sur une face et Scrutateur de Sfé%smtﬂe(qu
disponible en option)
AScénarii proposés:
1 Jeu de pieces ppickandplace
1 Jeu de pieces p@évracagavec vision 2Dpmtkandplace
1 Jeu de pieces pduackingision 2D gickandplace

TAUBL/
[ www.erm.li/scs S

P& Station Cobot & Vision~anka Panda

0\333“ Apprentissage de la robotique collaborative, programmation du robot Fraies Franka WO

WO Panda (Rayon 855mm, charge 3kg)

autonome embarqué
ACommunication Modbus TCI
ARépétabilité-0,1mm
AForce de Guidage ~2N
AVision industrielle 2D (Option)
AVision industrielle 3D piéuracaggOption)

FRANKA

EMIKA

(Option)
AScénarii proposés:

1 Jeu de pieces pour RicHplace

A www.erm.li/sc

AAu choix: Pince électrique, Ventouse et générateur de vide

AChassis de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)
ASystéme sans cartérisation avec jeu de 2 scrutateurs de sécurité

1 Jeu de pieces pour Clipsage et Collage (Trajectoire seulement

StationCobot& Vision «JReSeries»

e

Apprentissage de la robotique collaborative, programmation des robots 6 ax
N\ UR5e, UR10e ou UR16e (Rayon de 500mm a 1300mm, charge de 3kg a 16

AAu choix: Pince électrique collaborative, Pince et ventouse
pneumatique ou Ventouse et générateur de vide autonome
embarqué

AVision industrielle 2D Sensopart (Option)

AVision industrielle 3D pléuracaggOption)

AChassis de largeur 800mm (Passage dans toutes portes)
ASystéme sans cartérisation avec jeu de 2 scrutateurs
sécurité (Option)
AScénarii proposés:
T Jeu de pieces pour Clipsage et Collage (Trajectoire
seulement)
T Jeu de pieces p@#vracagavec vision 2Dpmtkand
place

AEtudier les problématiques de sécurité des robots coll
Aséinitier aux diff®rents
AModifier, générer des trajectoires

AcCréer des programmes robot et vision

AEtudier et améliorer un préhenseur

UMIVERSAL
ROBOTS

| www.erm.li/sct
A AGV +Cobot« Mir100 + URSSeries»

e Apprentissage de la robotique collaborative mobile, programmation du roh
UR5e (Rayon 850mm, charge 5kg) et mobile MIR100 (Plateforme mobile :
max 100kg, vitesse max 1,5m/s)

APlateforme mobile MIR100 avec 2 roues pilotées
individuellement et deux batteries-ighipour un
fonctionnement nomade

ACommunication sans fil Bluetootiret Wi

ACaméras de détection basse et haute

AJeu de bacs pour transport de piéces

APince ou Ventouse et générateur de vide autonome
embarqué (Option)

ACh a n g e BchunQption) t i

AVision industrielle 2D Sensopart (Option)

ASystéme de tragabilité RFID (Option)

ABorne de rechargement automatique (Option)

MOBILE INDUSTRIAL ROBOTS



http://www.erm.li/scs
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AGV Mir100 E3 g RobotScarad axedDobotM1

> &
v\c\y@a Apprentissage de la robotique mobile, programmation du robot mobile MIR100 0\;63“ Apprentissage de la robotique, programmation du Salao¥pBOT M1 (Rayc
(Plateforme mobile avec charge max 100kg, vitesse max 1,5m/s) o 400mm, charge 1,5kg)
_ ) APréhenseurs : Pince et ventouse pneumatique
APlateforme mobile MIR100 avec 2 roues pilotées N AOutils suppl ®mentaires
individuellement et batterie litbiupour un porte stylo
fonctionnement nomade A24 entrées
ACommunication sans fil Bluetoafifret A22 sorties
ACameéras de détection basse et haute I A6 entrées analogiques_

ASyst me do®tag res embarqu®e
ASupport pour tablette opérateur

ATablette de pilotage

A2emepatterie pour une plus grande autonomie (Option)

MiR

o= _transpedibsishe Pi ces
ARépétabilité-8,2mm
ACommunication Etherne2 82

AScénarii proposés:

1 Jeu de pieces et convoyeur pour applicpiakaucie
place (Option)

T Jeu de pieces, convoyeur et capteur de couleur:

vosE e oo AD_é(;ouvgrte RNl -T2 CACNIEN  application de tri de couleur sur convoyeur (Opti
SrNEGT cinematique _ . T Jeu de piéces paiéwvracaget tri de couleur avec
WWW.EIM. L ag. AR®al i sation vision 2D couleurs

LR
boucl es - ODUBOT www.erm.li/dm

AEtude des problématiques liées a la robotique collaborative

AEt ude de | 6environnement et de
AProgrammation dmissions

AConception m®cani que déun chOss

o RobotScarad axedDobotMagician

Robot collaboratif 7 axes Franka Panda @ 'a.\)e Apprentissage de la robotique, programmation du robot a 4 degrés de liber

MagiciafRayon 320mm, charge 0,5kQ)

AAu choix: Pince pneumatique, ventouse
pneumatique, t°te df

A10 Entrées / Sorties

A4 sorties 12V

ARépétabilité-€,2mm

ACommunication USBFiet Bluetooth

AAxe linéaire supplémentaire pour augmente
zone de travail du robot (Option)

z

oW
\)qeﬁ“ Apprentissage de la robotique collaborative, programmation de robot 7 axes Fram$
WO Emika&anda (Rayon 855mm, charge 3kg)

AAu choix: Pince électrique, Ventouse et générateur de vide
_autonome embarqué 6 FRANKA
ARépétabilité-0,1mm EMIKA

AForce de Guidage ~2N

ATemps de détection de collision < 2ms

ATemps de réaction a une collision < 50ms
ACommunication Modbus TCP

AScénarii proposés:
ABiblioth que doapplications m®ti QDDBIQI' ons) TJeudgpi[t)‘acesetconvoyeurpourapplica
T Prise / dépose avec pince depickandplace (Option)
3 T Prise / dépose de composants électroniques avec pince PBIILo N 1t=Xe LAER (o] Sl IR AERANENE | oy de piéces, convoyeur et capteur de
T I?rise / dépose pour contrdle qualité de composant robot couleur pour application de tri de couleul
#.. ) elect.ronlque avec yentouse i AR®al i sati on d o piokangdr convoyeur {Option)
L rUtilisation doun ®cran / tEGECCENWIEREINEEVTOEVEILEIEEE § jof de piecBsdhbidgvrhciget fridd O t
T Conditionnement en boite par ventouse convoyage, avec | o6u couleur avec vision 2D couleur

www.erm.li/fe I Palettisation par pince www.erm.li/dm
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Automatismes 4.0l&dustrialoT E4 Kits Passerelle Smart 10T Sick TDCE & Capteurs intellige

Environnement Automate 4.0 \)_{e Etude et mise en Tuvre dbéun syst n
o

d u s i ARassdrelle IDTidt plusieurs capteurs intelligaks 10
ALocalisation intérieure (avec antennes supplémentz
extérieure
AParamétrage de capteurs intelligents
ATransformation et contextualisation de la donnée ce
NODERED
APar am®trage doé®crans de
APar am®trage doé®crans de
APermet de générer des alertes visuelles, mail, et sn
ACommunicatiowiFj Ethernet (multi protocoles), liais
séries
SIC ASolution évolutive idéale pour les activités projets

Sensor Intelligence. WWWGrmIl/Skl

o0 Pack IGLink de mesures électriques et pneumatiques
N Etude et mise en fTuvre ddun syst me

W

oo : : :
\)\see‘ Environnement ®volutif de mi se en

Maitre 1Qink
communicant

AOffre modulaire et évolutive, de la platine autmmataidine du futur
ACoffret automate sécurisé avec protectiocgioiagk professionnglir
blocs de jonction
ASolutions industrielles intégrant des technologies modernes :
T RFIDOLinkpour la tragabilité
1 Ensemble pneumatique intégrant des composahiakO
Pesagédjauge de contrainte)

Vision(caméra) www.erm.li/ea
AD®couverte de IE\M
AD®couve+titke de | o

AUtilisation et paramétrage de capteurs intelligents

AContextualisation des mesures capteurs
AMi se en place et utili

Mallette Passerelle Smart 0T Sick TDCE & Capteurs intellig

i : — , z
g& Etude et mise en Tuvre dodalertes dea\)qeai\)i nEleth@d cet "M @i R IgWvkeogpadige IOia " t re e
W . < "T mal | e/}l\/{aTge IQink communicant avec plusieurs capteints

AMaitre IQink avec 2 ports de communications (1 po
réseau ®achine et 1 port pour la communication
extérieure gloudh)

ACompteur 60®nelinlgi e pneu

ACompteur 6®nergi e ®l ec

ALogiciel de supervision et maintenance préventive
Observer

APar am®trage doé®crans de

ASolution évolutive idéale pour les activités projets

o o

ﬁo@‘e _ s AMise en Tuvre des capteurs
— AUtilisation de capteurs intelligents (avec taches
embarquées) etllk

SICK A6 capteurs et un convoyeur pour réaliser 5 thémes de

Sensor Intelligence. maintenance curative, préventive ou prédictive g

AUtilisation de | o6outil NODEGGm
cr®er des alertes sms, ma®

ARéalisation deDashboad en | ocal ou
déun CLOUD

www.erm.li/skO

AMaitre IQink avec 2 ports de communications (1 po
réseau achine et 1 port pour la communication
extérieure lioud»)

ALogiciel de supervision et maintenance préventive
po Il ier

jOPEVE i o nn@es et o
APar am®t rage dodéun ma ‘Link e

T — " AParam®trage doé®crans de
. APermet de générer des alertes
- ACompatible avec des capteurs de tous les fabricant
ASolution évolutive idéale pour les activités projets
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Les Indispensables des Automatismes

Platines Automates Siemens & Schneider

AAutomat8iemens S1200 / ST500 et ppitre tactile coul&dP700
AAutomat&chneider M340 / M17pw@pitre tactile couledIGTO

AAutres automates, nous consulter

ACoObl age industriel sur blocs de
ACoObl age technologique sur doui l

SIEMENS

Sciyeider

Pack Education Pack Education Pack Education
6 Automates 8200 Automate SI/H00 6 Pupitres tactiles KTH

A 6 automates Siemens S7 A 1 automates 8513 PN A 6 pupitres tactiles Siemens
1200 avec logiciels et céblesé 1 modules 32E TOR ) KTP400 4 pouces

A 6 modules E/S (14E/10S A 1 module 32S TOR A 6switchsSiemens 5 ports
TOR, 2E/1S analogiques) A 1 alimentation CA/CC A 12 cébles RJ45

A 6 modules de simulation
déent r ®e s
modul es

Partie opérative Partie opérative Partie opérative
Gestion de trafic Régulation de températ Barriére automatique

40 pts A WinC®asic

d 6 &1 FordendEthemet o n
A 1 carte mémoire MMC 24MB

ARepr ®sent at i oASimdlaienne régulatonde ASi mul ation dou
ddacc

systeme de feu de carrefour four avec sonde de contr?tle

APr ogrammat i on tethférure RTAOD e )
programmable transmetteur de température avec prise en compte des
. et élément chauffant piloté en Sécurités

. 8 =
@] 0-10V P ‘
i 2'3 AEtude et programmation de
' .' régulation de température L
X ;
o, eey 33
.l ECF
® e

| es

A 2 connecteurs pour module A 6 logiciels de programmation

AProgrammati on

E5 Partie Opérative Ascenseur

Partie opérative électropneumatique ascenseur a trois niveaux avec sa cabine et son mé

dﬁouvertue et fermet urBRETNIEDG ©

AAutomatisme réalisé aveplmes automates Siemen
ou Schneider

AMotorlsatlon Brushless/ec sa carte de

r 1 i cofitrBle/cdrdimaRuinRrhidsiéngar courroaguidage
" linéhire chdtidt et rail

AVérin pneumatique double effet aveatativn

ADétecteurs photoélectriques, mécaniques, codeur
incrémental et ILS

j o

Etude et programmati on de

barriere automatique

AAutomate programmable et IHM (télécommande, clavie
AMoteur asynchrone avec variateur de vitesse

AcCapteurs (photoélectrique, fin de co www.erm.li/lm3

Initiation aux automatismes (automate, variateur, capteurs
moteurs) avec un systeme Grand Public

ADécouverte et étudeldeechnologies de capteurs
(photoélectriques, capacitifs, inductifs, ultrasons,
mécaniques, pression)

AChoi x raisonn® doéun
et justification des choix technologiques

| www.erm li/bed

Maquettes numériques 3D
programmables Ermaflex

Jumeaux numériques d
6 systemes de la ligne
production Ermaflex

www.erm.li/m

caf

lﬂiﬂ

doautomate

Virtual Universe Pro

Modélisation et simulatiol
(Sur PC ou Casque
immersif) de systemes
virtuels dans un
environnement 3D intégra
la simulation physique

www.erm.li/vu
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Régulation &rocess

Regulflex

Ligne modulaire didactique de production de boissons gazeuses pour étude des
procédés de régulation et instrumentation associée

#6, #7 ou #8 : Modulgs
de commande
permettant |
1 des données, le
traitement et la
commande du procesx

/7 ' \ \
NN

bacquisition

#1: Cuve tampon
#2: Dosage

#3: Réfrigération
en ligne
#4: Carbonatation

#5: Stockage sous
pression

Q u 6ce gue Requlflex?

ERegulflex est un conaapdvand 6 e n s e i gamtedim derptocédés mhstrumerdtatioret de
larégulation
ECe concept r ep pwasssieRrodiction de bdissoasayazeuses) petretiamt d

mettre en situation les travaux pratiques.
ELes éleves travaillent sur les différentes parties du processus de fabrication.

E Systéme modulaigermettant de faire fonctionner chaqueind#hgadammefinode autonome)

ou interconnecti®s uns aux autres (mode process).
ECes syst mes

Mi xte, Cascade, Proportion,
DEBITIaPRESSIONaTEMPERATUREt db6autr es

Adapt aNIVEAlde,
grandeur s

E6

Points forts:

EModularité des parties opératives: un systéme est suffisant pour commerdieegstravailler
assemblages de systemes sontpossialese ¢ des contextes do®
froide, dosage, carbonatation, et stockage sous pression)

EModularité des parties comman(Rs/pes de commande: Régulateur industriel, automate

ELe proc®d® de fabrication choisi cumul e

A Approche ludique (fabriquer une boisson gazeuse)

APrésence des grandeurs physiques principales (niveau, débit, pression, températu

AMi se en Tuvre et (eaq, it e &entualénesteotoriard, sirom C

APr ®sence de r®gul ations simples (TOR,
ERobustessees parties opératives intégrant des composants industriels (tuyauterie Inox)
EPossibilit® deé2éRwsensmuttanéavai |l |l er jusquo”

Les Solutions techniques abordées:

p e r me trégelatidns sihpledetgpe Tout®u Rien (TOR) v r
avec ou sans hystérésis a algorithme P, PI, PIDrégolatleas complexek type (Split range,

E Mesures daiveau(ultrasons, capacitif, hydrostatique)

E Mesures d#ébit(a palettes, vortex, rotamétre, & ultrasons, massique thermique)

E Mesures deression(relative, différentielle)

E Mesures dempératur¢éPT100, PT1000, thermocouple J, thermocouple K, afficheurs/tran

E Mesures diverseegréBrix densité, CO2 dissous)

E Vannegde régulation avec positionneur analogique, électrovannes, régulateur de débit r
thermique pour Air/CO2)

E Pompegdaseuse volumétrique, volumétrique a palettes)

E Convertisseurfvariateurs de fréquence, courant/courant, courant/tension)

EStockagdcu v es i no x | 6at mosph re et

E Composants de procéd@shangeur a plaques, mélangeur statique)

E Froid industrie{groupe de condensation, détendeutésyerateysressostats, thermostats)

E Communication & Bus de terréitherneProfibusHart)

E Contréle de procédéségulateur, automate, SNCC)

EOQuti | s d@abbraseli@mA/my gTdermocouple / RTD), boite & décade, manomé
précision avec pompe)

sous p

grandeur
t i nt ®gr ateur

r ®gl ®e ,

AEt udi er (M | a
S en BO /

syst me

caracteristiques)
AcConcevoir (Schéma Tl et électriques, Boucles de régulatiteetiimyaedProgrammation

déun r®gul ateur ou automate ou SNCC)

APiloter (Production, Conduite de process, Surveillance, Gestion des alarmes, Super
Ethernet)

AMai ntenir e f

Pr®vent|on,

(Contrtle de | 6®t al
Am®l i oratlonse)

onnage

é

associ ®es.



