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 Présentation du système

Le robot Ericc 3 est un robot ayant 5 axes de rotation. Ce robot anthropomorphe est utilisé en entreprise pour de 
nombreuses tâches différentes : collage, soudage, peinture, manutention de pièces…

Le bras porteur est composé de plusieurs parties :

✔ Le socle
✔ La chaise
✔ Le bras
✔ L’avant-bras
✔ Le poignet
✔ La pince

La figure ci-contre, relative à un autre robot, illustre les positions 
des axes de rotation.

La définition des axes est la suivante :

✔ Axe 1 : axe de lacet, associé au paramètre 1
✔ Axe 2 : axe d’épaule, associé au paramètre 2
✔ Axe 3 : axe de coude, associé au paramètre 3
✔ Axe 4 : axe de poignet, associé au paramètre 4
✔ Axe 5 : axe de pince, associé au paramètre 5
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Description structurelle

Le système automatisé robot est constitué :

✔ D'un ordinateur de type PC avec le logiciel de commande, dont la fonction principale est de contrôler le 
robot tant au niveau de ses déplacements, qu'au niveau de son dialogue avec les périphériques,

✔ D'une carte de commande d'axes qui assure l'ensemble des asservissements. Le
✔ contrôle des axes est géré de manière autonome par le processeur local indépendamment du calculateur 

hôte,
✔ D'un coffret de puissance comportant notamment :

• Les amplificateurs de puissance,
• Les alimentations à partir du 220 V,
• Les contacteurs de commande des freins,
• L'électrovanne de commande de la pince pneumatique.

✔ D’un robot 5 axes.
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Manipulation
 
Initialisation

✔ Mettre sous tension le robot.

✔ Allumer l’ordinateur ensuite.

✔ Ouvrir le logiciel ERICC 3.

 Déplacement manuel

✔ Dans le menu Robot, sélectionner Déplacement manuel.

✔ Effectuer des déplacements des différents éléments du robot, sans toucher à la vitesse.

✔ Effectuer éventuellement les prises d’origine.

✔ Agir directement sur les flèches représentant les différents mouvements ou préciser les angles souhaités à 
chaque partie du robot.

 Déplacement programmé

✔ Dans le menu Fichier, ouvrir le programme « progr1.pmc »

✔ Lancer le programme pour visualiser le cycle de déplacement.

✔ Effectuer les mêmes opérations pour le programme « cinemati.pmc ».
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Réducteurs et coefficients
 

Coefficient = nombre d'impulsions codeur correspondant à 1 degré sur l'axe final.

Performances annoncées

Angles :
Lacet : Epaule : Coude : Poignet : Pince :

θ1 = ± 135° θ2 = + 90°/- 45° θ3 = - 42°/+ 47° θ4= ±90° θ5 = ± 180°
Les erreurs de poursuite mini et maxi (FE-/FE+) ont été mesurées dans la configuration « bras tendu » avec une 
charge de 1 kg.
La vitesse linéaire maximum est donnée en prenant en compte les mouvements du lacet et de l'épaule (R max = 
0.7525 m) :

✔ contribution du lacet : 1.182 m/s 
✔ contribution de l'épaule : 0.919 m/s ; 
✔ vitesse cumulée : 1.497 m/s
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Caractéristiques de l’axe de lacet

Motorisation : RS 120 G (Parvex)
Tension de définition 21.2 V Inertie du rotor 0.41 10-5 kg.m2

Vitesse de définition 3000 tr/mn Couple perm. rotation lente 0.092 N.m
FEM par 1000 tr/mn 4.4 V Courant perm. rotation lente 2.3 A
Résistance du bobinage 2.3 Ω Courant maxi 7 A
Constante de couple 0.042 N.m/A Cte de temps thermique 5.2 mn
Inductance du bobinage 1.1 mH Masse du moteur 0.36 kg

Génératrice tachymétrique
FEM pour 1000 tr/mn 3 V Inertie 0.1 10-5 kg.m2

Résistance 60 Ω Masse 0.1 kg

Codeur K9
Pulses en standard 500 Inertie 0.03 10-5 kg.m2

Par comptage X 4 Masse 0.07 kg

Réducteur associé : Harmonic Drive

 

 

Rapport : 100

Vitesse d’entrée : 3500 tr/mn

Avec Lub. Spéciale : 5000 tr/mn

Cple sortie maxi : 7.8 N.m

Inertie à l’entrée : 0.0033 kg.cm2
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Réducteur Lacet Épaule

Réducteur Coude
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Réducteur Harmonic Drive
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Moteur Lacet
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Moteur épaule et coude
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Accessoires Lacet Épaule coude
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Moteur poignet
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Réducteur poignet
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Codeur poignet
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Moteur pince

Dossier technique – Robot Ericc 3 19



Sciences Industrielles

Dossier technique – Robot Ericc 3 20



Sciences Industrielles

Réducteur pince
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Codeur pince
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Ouverture/Fermeture de la pince
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