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POSTE DE MISE EN CARTON

1 Présentation

Une usine de fabrication de flacons en verre pour parfum posséde un poste de mise en cartons qui
est 'objet de la présente étude (voir FIGURE 1 et FIGURE 3).
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FIGURE 1 — Vue d’ensemble du poste de mise en cartons

Les flacons, qui sortent du four de cuisson, sont disposés les uns derriére les autres sur un tapis
roulant qui les achemine jusqu’a un poste de conditionnement. Une caméra, associée & un logiciel de
reconnaissance de formes, s’assure de la conformité géométrique des flacons. Les flacons non conformes
(présentant un défaut géomeétrique, renversés, cassés. . .) sont évacués vers l'extérieur sur le méme tapis
roulant. Chaque flacon conforme est saisi par un des deux robots Delta et est placé dans une alvéole du
carton. Les deux robots Delta travaillent en paralléle sous la conduite d’une méme partie commande.
Ils saisissent les flacons sur le tapis roulant commun qui achemine les flacons et remplissent chacun un
carton différent. Chaque carton plein contient 48 flacons. Les éléments constitutifs du poste de mise
en cartons sont présentés sur la FIGURE 3 (& ’exception de la caméra).

Les images issues de la caméra permettent aussi & la partie commande de donner un ordre d’orien-
tation du flacon au robot qui I’a saisi de fagon a ce que le flacon rentre aisément dans 1’alvéole corres-
pondante de forme parallélépipédique (voir FIGURE 2).
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FIGURE 2 — Flacon et orientation du flacon
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Les cartons vides sont acheminés sur la zone de chargement (zone ZC1 ou ZC2 de la FIGURE 3)
par l'intermédiaire d’un convoyeur & rouleaux et de vérins pousseurs. Les cartons remplis sont évacués
vers l'extérieur par ce méme convoyeur. Les opérations de fermeture, de marquage et de palettisation
des cartons pleins ne sont pas étudiées dans ce sujet.

VPi: vérin de poussée du carton du convoyeur a

rouleaux vers la zone ZCi (i=1 ou 2)

1: vérin de retour du carton de la zone ZCi vers
le convoyeur a rouleaux (i= 1 ou 2)

: vérin de blocage amont (entrée du poste de
mise en carton)

: vérin de blocage intermédiaire : arrét de
I’avance du carton pour la mise en zone ZC1)

: vérin de blocage aval (sortie du poste de mise
en carton)

: moteur d’entrainement du tapis des flacons
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FIGURE 3 — Description du poste de mise en cartons (hors caméra)

Question 1  Proposer un diagramme SysML de cas d’utilisation du systéme de poste de mise en

cartons.

uc [Paquet] COC[ Cas d'util\satinnJ,J

Poste de mise en carton
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2 Analyse de la structure de ’axe d’orientation d’un robot Delta

Moteur d’entrainement
du systéme d’orientation Moteur d’entrai "
de 1a pince oteur d’entrainemen
du bras 2
Moteur d’entrainement
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Systéme d’orientation de Ia
pince (double joint de

Biti du robot delta Cardan, supposé monté de :\_,
maniére homocinétique)
Plate-forme 4

Pince

FiGuRrE 4 — Robot a structure paralléle de type « Delta »

Les deux robots utilisés sont de type Delta a architecture parallele (FIGURE 4). Ces robots sont a
quatre axes (en robotique, un axe est une liaison motorisée) équipé :
e de trois moteurs électriques assurent le déplacement de la plate forme mobile en agissant sur les
trois bras 1, 2 et 3 (c’est la structure Delta tri-motorisée) ;
e d’un moteur électrique assure ’orientation de la pince, via un axe cinématique d’orientation.
e La fermeture et 'ouverture de la pince pour la saisie des flacons sont assurées par un vérin
pneumatique.

On donne sur la FIGURE 5 un diagramme bdd du poste de mise en cartons.

Question 2 A I’aide de la description initiale du systéme, relier les blocs au poste de mise en cartons.
Attention & bien prendre en compte les contenances internes, sur la FIGURE 5.

Le diagramme ibd de la FIGURE 6 propose une modélisation des flux du poste de mise en cartons.

Question 3 En vous aidant & nouveau de la description du systéme, relier les ports de flux entre
eux et préciser la nature des flux, sur la FIGURE 6.

L’orientation de la pince doit étre précise pour permettre un bon placement des flacons dans les
cartons. Pour cela, un asservissement est réalisé.

Un codeur incrémental monté directement sur ’arbre moteur mesure les informations de
position et de vitesse de rotation de ’axe du moteur (rotor). Cette information numérique est utilisée
par le calculateur qui la compare a une valeur de consigne issue de 1’analyse d’images. Le
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Poste de mise en carton

bdd [Paquet] Structure [diagramme BDD])
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FIGURE 5 — Diagramme de définition des blocs (corrigé)

TD ®

calculateur, réglé au préalable par 'utilisateur via une interface de commande, donne des ordres &
un modulateur d’énergie DC-DC (hacheur) qui distribue I’énergie électrique au moteur a courant
continu. Le mouvement de rotation est ensuite réduit par un réducteur de vitesse puis transmis &
la pince par le double joint de cardan.

Question 4 Reéaliser un schéma d’architecture en détaillant les chaines d’énergie et d’information.
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ibd [Block] Poste de mise en carton[Diagramme IBD])
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F1GURE 6 — Diagramme de blocs internes

@ fartouh.cpge@gmail.com

%% IBN GHAZI- MARRAKECH Page 5 / 6 OO0



CPGE MPSI - S21 Poste de mise en carton ™D ®

P — - = | T -
| I
I ) I
: | ACQUERIR TRAITER COMMUNIQUER | THM :
I I
I I
: : - - - - =
I Consigne : | | |
! I I | I | I R .
: ! I Codeur Incrémental | ! Calculateur l I Interface de commande | : |
I : : : : : : : I Positionl :
: [ L I
] Ordre(s) de commande | ~ 77777777
Informations
T
T T I
I ‘ !
| W elec : !
I o
e g1
———— ALIMENTER MODULER CONVERTIR TRANSMETTRHE AGIR kR
S
|
l
I
l ! l ! l ! l ! }
| Prise secteur : | Hacheur : | Moteur : Dbl joint de carda‘h - -
I I I I
Lom e e e oo ! Lmmmem o ! Lom e e e oo ! Lom e e e oo !
Fmmm e —
! l
! Position2 |
I
I
! a
fartouh.cpge@gmail.com D’aprés: SSGERGADIER - D.VIOLEAU - A.CAIGNOT
X geQg

Y.rF

IBN GHAZI- MARRAKECH Page 6 / 6 OO



	Présentation
	Analyse de la structure de l'axe d'orientation d'un robot Delta

