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Projet - Robot parallèle
CPGE – TSI Sciences Industrielles de l’Ingénieur (SII)

Les applications de pick-and-place a hautes cadences requièrent des caractéristiques très élevées en terme de performances dynamiques, que seuls les robots parallèles sont
capables d'atteindre

Présentation du projet

Le robot parallèle est un mécanisme plan qui

se compose de quatre bielles liées entre elles

par des liaisons pivot.

L'objectif de ce projet est de concevoir et de

réaliser la commande d'un robot parallèle. Le

système devra localiser en temps réel la

position d'un objet et suivre sa position. Le

projet se décompose en trois parties :

• PARTIE 1 - Conception mécanique

Conception Mécanique
• Zone de travail - conception du premier prototype

• Détermination des lois de commande

• Objectifs

Mise en œuvre des actionneurs
• Choix de l’actionneur :

Les actionneurs utilisés pour cette application sont des servomoteurs : 360 °
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Une consigne angulaire, codée sous forme de signal électrique, est

envoyée au servomoteur. Cette consigne est comparée avec une mesure

de la position angulaire réelle du servomoteur obtenue par un potentiomètre

rotatif (3) situé à l’intérieur du servomoteur. Une commande est alors

élaborée par un contrôleur numérique intégré (4) qui alimente la machine à

courant continu (1). Le moteur entraine un réducteur (2) en sortie duquel

l’utilisateur peut brancher son système mécanique (5).

Élaboration de la commande
• Analyse d’images en temps réel

L’objectif est de détecter un objet par sa couleur en temps réel à partir

d’images provenant d’une webcam. On utilise la bibliothèque opencv-

python.

• Des coordonnées de l’objet aux angles des moteurs

• PARTIE 2 - Analyse et mise en œuvre des actionneurs

• PARTIE 3 - Élaboration de la commande

• Commande via Python – Arduino :

On souhaite réaliser l’intégralité de la

programmation du système en

langage Python. Pour cela, il est

nécessaire de pouvoir communiquer

via python avec la carte Arduino sur

laquelle sera branché les

servomoteurs.
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