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Systéme pluritechnologique : bras de robot

Performance : fidélité de positionnement

1. Prise en main du systéme pluritechnologique
Se connecter a la session examen

Le bras de robot Magician est un robot d’apprentissage. Il permet d’étudier les déplacements,
mais il permet aussi de dessiner, de saisir par ventouse ou par pince un objet et de le déplacer.
Il peut également réaliser des impressions en 3D.

Bouton
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Procédure de mise en marche :

1- appuyer sur bouton ON/OFF du robot pour I'allumer ;
2- lancer le logiciel DobotStudio =» icone sur le bureau : 0
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1- Choix du port de communication ici com6
2- Connexion du robot a l'ordinateur

3- Lancer la position home

4- Accéder a la programmation en Python
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Dans Script, ouvrir le 2 s 'R R

fichier « Prise en main du v ]

SyStémepy » Se trouvant E Zr_ Prise en main du systéme
dans le dossier de travail, :
et lancer le programme :

for count in range
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2. Performances attendues

Requirement Diagram [ Dobot Magician ]J

erequirements
Consommation

erequirements 3
Portée du mouvement ey =
Reproduire le mouvement d’un bras id="1.7"

Id="1.1" | d="1" B/,/ Text = "Le systeme consomme

=" € i i e : ; : i i
Text = "Le systeme doit avoir une Text = "Le systeme doit pouvair se déplacer une puissance maximale de 60 W*

portee maximale de 320 mm dans toutes les directions : 3 axes pour se
diriger dans l'espace, plus 1 axe de rotation B\ -
= pour la pince” erequirements
erequirements e ,/ﬁ Alimentation
Masse de la charge manipulée
ld="1.2" Id="1.6"
Tod =¥l s massadala charge Text = "Le systeme estalimenté en 12V /7 A DC
manipulée peut atteindre 500 g" a partir du secteur 100 V-240 V, 50/60 Hz

arequirements arequirements

Fidélité de positionnement Sais(irre:::ilzzn:use Saisir par pince
Id="1.3" d="14" Id =*1.5" )
Text =}"Le robot doig re‘produi‘re les mouvements Text =.'La pression d'aspiration Text = "L'effort dans la pince doit étre de 8 N +/-5%"
imy.aos:es avec une repetabilite permettant une doit étre de 35 kPa +/-5%"
fidelite de positionnement de 0,2 mm"

3. Performance mesurée

a. Mise en place du protocole expérimental

Placer le comparateur avec son systéme de
maintien en faisant attention de ne pas géner
le mouvement du bras effectué dans la partie
1 du sujet.

La pointe du comparateur étalonné est
placée au centre de la pastille ; il y a alors
une distance de 210 mm par rapport a I'axe
de rotation.

Prendre soin de serrer chaque vis et
d’initialiser le comparateur.
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b. Dans I'environnement Script, modifier
le programme pour réaliser une série
de 10 mesures ('exemple ci-contre est
paramétré pour 7 répétitions et un délai

for count in range (7):
dIype.S5etHOMECmdEx (api, 0, 1)
current_pose = dType.GetPose (api)

dIype.S5etHOMECmdEx (api, 0, 1)
dType.dSleep(7000)

de 7 secondes pour noter la mesure du
comparateur).

c. Lancer le programme et réaliser les relevés.

1
2
3
4 dType.SetPTECmdEx({api, 4, 120, 45,
5
6
7

45, current pose[7], 1)

d. Calculer 'erreur moyenne : Amesuré = (SOmme des écarts) / (hombre de releveés)

4. Performance simulée

4.1- Lancer le logiciel Matlab puis ouvrir le fichier « position_eleve » qui se trouve
dans le dossier « Fichiers Matlab ».

Modélisation multiphysique de position du robot Magician

Charge (couple) sur I'axe Z robot

Mise3 lichele 12

de angle

it AXE Z Magician

4.2- Paramétrer le moteur pas a pas, pour qu’il corresponde a celui du constructeur :

PHASE (nombre de

INSULATION CLASS (classe

2 PHASE e B
phases) d’isolation)
STEP ANGLE (angle de 18+5% °/STEP IN,Sl.JLATIOI\l'.RESISTANCE 1000MQ  Min
pas) (résistance d'isolement)
VOLTAGE (tension) 250V DIELECTRIC STRENGTH (rigidite 1556 v/, 11 for 1 minute
diélectrique)
CURRENT (courant) 1,2 A/PHASE TEMPERATURE RISE (échauffement) 80 °C Max
RESISTANCE (résistance) | 2,1 +10% Q/PHASE | AMBIENT TEMPERATURE 20°C~50°C
(température ambiante)
INDUCTANCE 0 AMBIENT HUMIDITY (humidité 0 N o
(inductance) 3,0 £ 20% mH/PHASE ambiante) 20 % RH~90 % RH
HOLDING TORQUE 0.12 N-m Max
(couple de maintien)
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4.3- Aprés avoir lancé la simulation, mesurer 'angle de la position finale :

ALMENTER
DISTRIBUER

[«
File Tools View Simulation Help

@- 40P ® -Q-[C-Fl4-

Charge (couple) sur I'axe Z robot

Mise 3 l'échelle
deangle

Discrete
le-06s. AXE Z Magician

¥ ¥ Cursor Measurements

> Settings
MUEEENENE

Time Value
0.000e+00
0.236 1.204e-01
235.938ms AY \ 1.204e-01

1/AT 4238 Hz
AY [ AT 510.217 (/ks)

Sample based T=0.250

Différence entre la position initiale a 0°
et la position finale, ici 0,12 °

Sujet 42A : dossier ressources

Page 4 sur 4

Specialité : sciences de 'ingénieur \



