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ROBOCOASTER
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1. Présentation du robocoaster.

Le Parc du Futuroscope est un parc à thèmes dont  les attractions sont basées sur le multimédia, les techniques cinématographiques, audiovisuelles et robotiques du futur. Il est situé dans le département de la Vienne, à 10 kilomètres au nord de Poitiers.
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Les robots danseurs

Il s’agit de robots adaptés de l’industrie automobile d’une hauteur de sept mètres. Ils tournent autour de six axes et savent composer d’innombrables combinaisons de mouvements. Capables d’accélérations proches de celles d’une Formule 1, ils allient vitesse et force puisqu’ils peuvent soulever 500 kg de charge tout en garantissant sécurité et fiabilité grâce à la technique éprouvée des robots industriels. Ils sont développés par l’entreprise KUKA, un des trois leaders mondiaux de la robotique industrielle.
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2. Identification des lois d’évolution.

Les lois de l’innovation se décomposent en trois grandes familles :

· Les lois d’organisation générale. Lois 1, 2 et 3. Le système technique étudié est bien le résultat de plusieurs étapes d’évolution l’amenant a une possibilité de fonctionnement répondant au besoin attendu.

· Les lois d’évolution pour l’amélioration du produit. Lois 4, 5 et 6. La recherche du « système idéal ».

· Les lois précisant les directions d’innovation. Lois 7 et 8. Les 2 lois précisent suivant quelles règles le système peut évoluer.

Loi 1 : la structure du système doit être complète. Intégralité du système technique

Pour qu'un système technique soit opérationnel, il faut que toutes les parties principales du système fonctionnent à minima. Il doit comporter au moins 4 éléments : un élément de transformation de l’énergie, un organe de transmission, un effecteur, un élément de pilotage.



Loi 2 : L’énergie circule avec le moins de perte possible. Conductibilité de l’énergie dans un système technique- Flux d’énergie

Pour qu’un système puisse fonctionner, l’énergie doit pouvoir y circuler. La circulation libre et efficace de l’énergie à travers toutes les parties du système est une condition indispensable à sa survie. Il faut tendre vers l’utilisation d’un seul champ (une seule forme d'énergie) pour tous les processus de fonctionnement et de contrôle dans un même système. Pour alimenter la partie du système qui « travaille », il est nécessaire de prévoir les dispositifs d’alimentation, de transmission, de conversion ou de modulation de l’énergie.
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Loi 3 : Une partie du système ne peut perturber une autre que si elle est coordonnée à celle-ci. Coordination du rythme des parties du système - Fréquences et modes de fonctionnement

Pour qu’un système fonctionne, il est nécessaire qu’il y ait coordination du comportement de ses différents constituants. La concordance (ou la discordance intentionnelle) de la fréquence des oscillations (ou de la périodicité de fonctionnement) de toutes les parties d’un système technique est une condition indispensable à sa survie.
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Transport

Larmoire de commande peut &tre transportée
avec un cable ou un dispositif de levage accroché
aux quatre vis & anneau (fig. 4-1). Le transport
pourra également se faire avec un chariot
Glévateur a fourche ou un transtockeur. Le socle
de 'armoire comporte & cet effet des poches
vissées. Dans le cas dun transport avec un
transtockeur, il faut en outre que la protection de
basculement soit montée. Celle-ci peut étre
enlevée sans outils. Des roulettes, qui peuvent
étre fixées au socle de larmoire, sont disponibles
comme accessoire (option).

Panneau de raccordement

Les cables suivants peuvent étre connectés au
panneau de raccordement (fig. 4-8) au dessous
de la porte de larmoire:

- Terre vers alimentation principale

- Equipotentiel pour parties externes de
linstallation

- Cable secteur

- Cable moteur

- Cable de données
- KcP

- Cébles de périphérie et cables pour les
options.

4.5 Unité calculateur

Lunité calculateur (voir fig. 4-7) assure, avec ses
composants enfichés, toutes les fonctions du
matériel de commande, & savoir:

- Interface  utiisateur ~ Windows  avec
visualisation et entrée

- Création, correction, archivage, maintenance
du programme

- Diagnostic, assistance & la mise en service

- Commande du déroulement

- Planning trajectoire

- Commande du KPS

- Surveillances et contréles

- Parties de lalogique de sécurité

- Communication avec les unités extemes

(autres commandes, ordinateur pilote, PC,
réseau)

Les unités suivantes forment le matériel de la
commande:

- Matériel PC standard avec processeur
principal

- Carte multifonctions (MFC)

- Servo-électronique  numérique  Interbus
(DSE-1BS)

- Convertisseur numérique-résolveur (RDW)
au robot

- Acou tampon pour matériel de commande.

® Matériel PC standard




Loi 4 : Il faut identifier les limites du système. Loi d’accroissement de l’idéal ou de l’augmentation du niveau de perfectionnement global d’un système technique (accroissement du rapport performance/coût)

Tout système à tendance à se développer (ou s’améliorer) par une augmentation de son niveau de perfectionnement global. Le développement de tout système technique tend vers le niveau le plus élevé de perfectionnement améliorant ainsi le rapport entre la performance du système et les dépenses nécessaires pour réaliser celle-ci.
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1.2 Caracté

tiques de sécurité

Le Robocoaster repose sur un systéme de
séourité défini en grande partie par le systéme
mécanique etles restrictions imposées par les lois
de la physique.

- Acocélération maxi 1,9 g, limitée par la
puissance du moteur.

- Temporisation maxi. lors de l'accostage de la
limitation mécanique: 4,5 g (cas de collision)

- Respect des écarts de séeurité (également
appelés “espace libre’) par la configuration et
les limitations mécaniques.

La commande des axes du robot est assurée par
une commande basée sur un PC ayant fait ses
preuves. La fiabilité du service est obtenue grace
&une série de mesures de surveillance réalisées
aux niveau logiciel et technique. Cette commande
nassure ce faisant aucune fonction de sécurite.

La surveilance porte, entre autres, sur les
éléments suivants:

Verrouillages et surveillances ou contréles de
la commande de I'installation

- Position de la plate-forme

- Position de l'unité de basculement (&trier de
contact)

- Position de la gondole dans la zone d'accés

- Fermeture et verrouillage du garde-corps en
position d'acces

Nonobstant les autres régles, le Robocoaster ne
pourra étre mis en service que si son montage a
au préalable été communiqué aux autorités
compétentes du lieu de montage et sile livret de
contréle a été présenté.

1.3 Ensemble mécanique du robot

Le robot est formé dune embase fixe sur laquelle
tourne autour d'un axe vertical le “bati de rotation”
qui supporte Fépaule, le bras et le poignet (fig.
1-1).

Labride defixation du poignet (fig. 1-2) permet de
monter la gondole.

La figure 1-3 représente les mouvements
possibles des axes du robot

La charge utile et le poids mort des composants
articulés sont compensés statiquement dans la
mesure du possible par un systéme d'équilibrage
fermé en soi. Ce systéme assiste laxe 2.

La mesure de la position pour les axes majeurs
(A1aA8) etles axes mineurs (A4 2 A6) sefera
par un systéme de mesure cycliquement absolu
de la position avec un résolveur pour chague axe.

Lentrainement se fera par des servomoteurs AC
commandss par transistors et a faible inertie. Le
frein et le résolveur sont intégrés d'une fagon peu
encombrante dans les unités actionneurs.

Lenveloppe d'évolution du robot est limitée dans
tous les axes par des fins de course logiciels.
Lenveloppe d'évolution des axes 1, 2, 3 et 5 est




Loi 5 : Il faut identifier la partie la plus faible. Développement inégal des parties d’un système

 Dans le développement d'un système, toutes les parties ne peuvent être améliorées de façon identique. Il y a souvent des contradictions à lever et des choix à effectuer. Les parties d’un système  se développent et évoluent de manière inégale. L’amélioration d’une partie du système peut faire apparaître des problèmes dans une autre partie. L’amélioration la plus efficace concerne alors la partie la plus faible.
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ROBOT POUR SECTEUR LOISIR - ROBOCOASTER - KUKA

Catégorie Robots articulés industriels (56 Produits)

ROBOCOASTER KUKA unique en son genre : pour la premisre
fais, explaiter la liberté de mouvement quasi ilimitée ot la
dynamique élevée dun robot industriel pour le secteur des
loisirs. Le robot devient manégel Unique aussi la sdreté des
rabats KUKA : aueun caneurrent depuis 20031

Caractéristiques

* Plate-forme d'accés entrainée intégrée
* Commande et diagnostic automatiques

* Grille de protection intsarée et dispositifs de sécurits
* Appareil ot tableau de commande

*5 profils de déplacement au choix

* Plate-forme robot & hauteur variable

* Fandations en option

* ete,

Demander un de

Particularités

* 6 axes soit 6 deqrés de lberté avec mouvements synchranes
pour une nouvelle expérience inégalse

* Programmation d'un déplacement adaptable aux themes

* yaste gamme de séquences de déplacement, vitesses et
profils, de doux & extréme, en fonction des souhaits du client

* Sécurits e fiabilits, arace & la technique éprouvée des rabots
industriels

* Approprié pour les attractions aquatiques

* Entiérement électrique, aucun air comprimé nécessaire

* ete,

laquette

Demander un devis  I'entreprise Kuka Automatisme + Robotique

Laisser un commentsire, une question technique ou une recommandation sur ce produit

Votre commentaire ici
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ls (56 produits)
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France
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Menuiserie (Angers)

Aménagement et réparation iniext. Bois, pve,
el e

Uns expérience prof. de 22 ans,
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Simuler un emprunt, diquez e

sLap
Impression numérique Papier, vinyl achési,
biche, PVC

wwsi3p-tyon

Courtie - Préts Immoblers
Oé [l .

Ingénierie en automatisme et
informatique industrielle
. altaire.fr

Robot France boutique
Commande directe thez le fabricant
Maintenant Livraison gratuite!
ww.Roboteurope. fifiRobot

Ergoley

Devensz plus productif aves nos machines
automatioues

. ergoleu.fr
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Caractéristiques des axes
Lafigure 1-3 fournit une représentation des axes ainsi que des mouvements que ceux-ci sont en mesure
deffectuer.
Les axes majeurs sont les axes 14 8 et les axes du poignet sont les axes mineurs 4 & 6.
Toutes les indications dans les colonnes “Plage de mouvements” s'appliquent au point zéro mécanique
de l'axe de robot respect
KR 500/1 TOV
o Poignet en ligne
Axe Plage de mouvements  Plage de mouvements, Vitesse
limitation logicielle limitation matérielle
+133° +173° 69 /s
2 —12° —10°
a a 57°fs
-98° -100°
3 <147 A7
a a 69°/s =
-29° —30°
+350° 76 /s
+58° +58° 76 /s
+350° 120 °/s

La vitesse maxi résultant au centre de gravité de la gondole est de 4,90 m/s.

Dore

demarrer




Loi 6 : Rechercher une piste d’évolution en fonction des lois précédentes. Loi de transition du système vers le « super système »

Lorsqu’un système technique a épuisé ses possibilités de développement, il devient une simple partie d’un « super système » et son développement passe alors par celui des parties de ce « super système ». À partir d'un niveau de développement, toute amélioration ne peut plus concerner qu'un nouveau système qui intègre le précédent système comme une de ses composantes : création d’un « super système ».
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Rechercher B

1-2 Zentralhand500; A4, A5undA6in {1-3 Drehachsen und Drehsinn beim Verfahren
mechanischer Null-Stellung des Roboters
In-line wrist 500 1; A4, A5 and A 6 in Rotational axes and their directions of
mechanical zero position rotation
Poigneten ligne 500 1; A4, A5 et A6 Axes de rotation du robot et sens de rotation
en position zéro mécanique lors du déplacement du robot

07.02.03 Spez Robocoaster de/en/fr 39

= SysETrTomr a2 Ao T T N
3 Roboter KR 500/1 TUV 3 KR 500/1 TUV robot 3 Robot KR 500/ TUV B
3.1 Zentrahand 3.1 In-line wrist 3.1 Poignet en ligne
32 Am 32 Am 32 Bres
33 Schwinge 33 Link am 33 Epaule
3.4 Gewichtsausgleichssystem 3.4 Gounterbalancing system 3.4 Systéme déquilbrage
35 Karussell 35 Rotating colurn 35 Bati de rotation
36 Grundgestell 35 Base frame 36 Embase
37 Aufbaugestell 37 Booster frame 3.7 Gonstruction de support
4 Schutzzaun 4 safety fence 4 Grile de protection
5 Gondel 5 Gondola 5 Gondole

1-1 Hauptbestandteile des Robocoaster

Principal components of the Robocoaster
Sous-ensembles principaux du Robocoaster
= =

<]




Loi 7 : Miniaturiser au possible le système. Loi de transition du macro niveau vers le micro niveau (loi de miniaturisation)

Cette loi reflète la tendance de l’évolution des systèmes techniques vers une miniaturisation des composantes du système. La notion de macro niveau et de micro niveau est directement liée au niveau structurel observé (solide, granulés, poudre, liquide, champs). Pour continuer à développer un système il est nécessaire après s’être intéressé à chaque composant, à faire évoluer la constitution interne de chacun de ses composants.
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Loi 8 : Rendre le système au maximum autonome. Loi de l’accroissement du dynamisme ou de la contrôlabilité.

L’évolution des systèmes passe par la transformation de systèmes statiques vers des systèmes dynamiques, s’adaptant à des situations variées mais exigeant, en contrepartie, un contrôle permanent plus ou moins évolué. Le développement d'un système passe par l'augmentation du niveau de pilotage de ses composants.
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Rechercher B

Fonotions de controle:

o Surveillances de Punité de puissance
- Sous-tension

- Surtension

- Surintensité moteur

- Température moteur

- Défaut variateur

- Panne phase secteur (option)

- Défaut résolveurs

- Défaut des freins

- Surchauffe refroidisseur

- Accu tampon armoire de commande.
- Surveillance ventiateur
 Surveillances de Punité calculateur
- Température

- Tension

- Batterie tampon carte mére

- KcP

- Ventiateur pour PG

o Surveillances du déplacement

- Fins de course logiciels

- Limitation du régime de consigne

- Vitesse de consigne

- Accélération de consigne

- Différence valeur réelle

- Fenétre de positionnement

- Durée de positionnement

- Fenétre darrét

- Erreur de poursuite dynamique

‘aves lntégralité de Ielectronique de commande
estrefroidie par des échangeurs de chaleur ou en
option avec un refroidisseur (option). La partie
extérieure avec lunité de puissance. les
échangeurs de chaleur, les ballasts, e filtre
secteur et le cas échéant le transformateur est
refroidie directement par lair ambiant (fig. 4-4).
Pour obtenir une protection optimale contre les
poussiéres qui peuvent pénétrer, i faut que les
intervalles de maintenance du bouchon de
Gompensation de pression soient respectés.

Mode de protection : IP 54

Protection contre les dépdts de poussiére
dommageables et les projections d'eau selon la
norme EN 60529,

Couleur
Amore: RAL 7016 (gris anthracite)
Parois / Porte: RAL 9006 (blanc alu)
Intérieur: zingué

demarrer




Le calculateur permet de coordonner le programme aux mouvements du robocoaster.





Un cahier des charges est défini pour les performances du robocoaster notamment au niveau des accélérations.





Les parties faibles des manèges qui ont été améliorées sont ici :


L’augmentation de mouvements possibles.


La rapidité d’exécution des mouvements. 








De la combinaison de différents manèges ayant chacun un plusieurs mouvements, il en ressort  la combinaison des 6 rotations qui permettent une totale liberté de mouvement.





Les dimensions du robocoaster ont permis son installation en 10 exemplaires dans la salle de bal du pavillon des robots (1265m²) du Futuroscope. 








ORGANISER LES MOUVEMENTS DU ROBOT





CREER UN MOUVEMENT





FAIRE DANSER LE PUBLIC





TRANSMETTRE LE MOUVEMENT





Programme





Energie électrique de commande





Ordinateur





Energie mécanique de puissance rotation





Moteur + préactionneur





Bras du robot





Energie mécanique de puissance déplacement





Public diverti





Nacelle 





Energie électrique





Public





DIVERTIR LE PUBLIC





Public diverti





Public





Robocoaster





Energie électrique





Programme





Un système technique tend vers un niveau de contrôlabilité accru, pour atteindre un niveau d’auto contrôle. L’évolution du système tend ainsi vers l’absence de l’intervention humaine.
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