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Dossier technique 

MAXPID 
I. PRESENTATION  

 

 
Le système étudié est un axe d’épaule d’un robot cueilleur de fruits. Ce robot comprend entre 
autres, un bras, équipé d’un système de vision artificielle, qui est capable de sélectionner 
uniquement les fruits arrivés à maturité. Le robot se déplace de manière autonome entre les 
arbres fruitiers. Le bras est fixé à une plateforme motorisée via 4 roues motrices entrainées à 
l’aide d’un moteur thermique qui permet également de produire l’énergie électrique 
nécessaire. Le robot cueille un à un les fruits qu’il a repéré sur l’arbre et les place sur un tapis 
qui alimente des cageots placés sur la plateforme. Le cageot est remplacé automatiquement 
lorsqu’il est plein. Le système de préhension est réalisé grâce à une ventouse.  

Allumer l’ordinateur, ouvrir une session prof et cliquer sur :  
Un film de présentation est visible dans le logiciel 
 
N.B. : Sur ce film, on présente aussi un robot de tri fonctionnant avec la même architecture. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

Axe 
d’épaule 
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II. ESSAIS SUR LA MAQUETTE 
Allumer la maquette. 
 
S’assurer que le bouton d’arrêt d’urgence (coup de poing ROUGE) sur la maquette est 
en position sortie (le tirer sinon). Le voyant vert doit être allumé ! 
 
L’écran d’accueil est comme ci-dessous :  

 
 
Choisissez : Travailler avec Maxpid/Schéma cinématique animé , 
 On obtient alors l’écran suivant :  
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Sélectionner PID et rentrez les valeurs comme ci-dessous :  

 

Quitter en sauvegardant les nouveaux paramètres. 

Vous revenez à la fenêtre « Schéma cinématique » sur laquelle vous devez travailler :  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

On étudie le mouvement entre les positions  0  et  90  
 
Faire plusieurs essais en appliquant la valeur de consigne ( , alternativement 0° puis 90°)  
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CAPTEUR
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MOTEUR 

 
 
 
 
 
TRANSMETTEUR 
 

 


