ANALYSE DE LA VALEUR ET METHODES DE CREATIVITE (2015)
Document autorisé : Feuille manuscrite recto-verso autorisée
Trois parties à rédiger séparément

SUJET : PINCE DU ROBOT RTX

Ce sujet comprend 2 dossiers 

1. Dossier Technique 

2. -Dossier Travail demandé 

DOSSIER TECHNIQUE 

1- Introduction
2- Spécifications d’Ingénieur
3-Présentation de la pince 
3.1- Structure de la pince 
3.2- Dessin d'ensemble de la pince sans boîtier et capot

3.3 - Eclaté du mécanisme de préhension de la pince

3.3-Nomenclature –Pince

1-
Introduction

Dans son unité de fabrication et d’assemblage, une société fabricant des boîtes plastiques en ABS (Acrylonitrile-Butadiène-Styrène) destinées à des applications électroniques a pour projet de créer un nouveau poste de contrôle qualité.
[image: image2.emf]
	Dimensions de la gamme de boîtes (en mm)

	Longueur
	Largeur
	Hauteur
	Epaisseur paroi

	45
	25
	30
	3,2

	55
	40
	30
	3,2

	85
	55
	40
	3,2

	115
	60
	40
	3,2

	125
	65
	50
	3,2

	135
	80
	60
	3,2

	145
	85
	75
	3,2

	155
	85
	40
	3,2

	155
	85
	90
	3,2


Pour saisir et déplacer les boîtes de la chaîne de fabrication vers ce poste de contrôle, elle souhaite utiliser un robot RTX.
[image: image3.emf]La structure de robot RTX est constituée de :
[image: image4.emf]
La société fabriquant les boîtes demande au bureau d’étude du constructeur du robot RTX d’améliorer certaines caractéristiques de la pince du robot RTX. C’est donc votre tâche d’ingénieur bureau d’étude. 
2 Spécifications d’Ingénieur
Les Spécifications d’Ingénieur exprimées par le fabricant de boîtes en plastique sont les suivantes :
	SPECIFICATIONS D’INGENIEUR
	CIBLES MESURABLES
	FLEXIBILITES

	Capacité maximale de charge
	<2 kg
	aucune

	Vitesse d’impact admissible des doigts sur la boîte
	70 mm.s-1
	aucune

	Effort minimal de serrage des doigts de la pince pour des boîtes dont la largeur ou le diamètre est compris entre 20 mm et 85 mm
	10 N
	aucune

	Effort maximal de serrage des doigts de la pince pour des boîtes dont la largeur ou le diamètre est compris entre 20 mm et 85 mm
	20 N
	aucune

	Ecartement des doigts de la pince en position d’ouverture maximale
	85 mm mini
	aucune

	Temps maxi de changement de pince
	3 minutes
	aucune


Représentation du poignet et de la pince serrant une boîte :
[image: image5.emf]


3 Présentation de la pince
3.1. Structure de la pince.  La pince est fixée sur le poignet 6 du robot RTX. Elle est constituée des éléments suivants (voir images) : un moteur électrique, un réducteur, un mécanisme de préhension et un ensemble boîtier-capot (boîtier support de liaison avec le poignet et capot de protection). 
[image: image6.emf]
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3.3
Eclaté du mécanisme de préhension de la pince :


3.4
Nomenclature - Pince :


[image: image1.emf]50 2 Rotule frittée pour diamètre 2.5

49 2 Anneau de maintien de rotule

48 1 Boîtier porte balai

47 1 Coussinet fritté 3x6x3.25

46 1 Coussinet fritté 5x9x3.75

45 2 Coussinet fritté 2x4x3.25

44 2 Axe de mors

43 2 Mors rapporté

42 2 Ressort de mors

41 1 Axe fileté à pas inverses p = l6 spires/ pouce =1.5875 mm

40 1 Axe de doigts

39 1 Axe taraudé à droite p = l6 spires/ pouce ~1.5875 mm

38 1 Axe taraudé à gauche p = l6 spires/ pouce ~1.5875 mm

37 2 Doigt

36 2 Rotule fritte pour diamètre 3.5

35 2 Palier à rotule

34 1 Pignon Z = 31 dents

33 1 Pignon Z = 31 dents

32 3 Vis à tête cylindrique large fendue ISO 1580 - M3x8

31 2 Vis à tête fraisée â empreinte cruciforme ISO 7046 M3x18

30 2 Rondelle plate ISO 10673 Type S - 2

29 2 Vis à tête cylindrique large fendue ISO 1580 - M2x10

28 1 Circuit imprimé

27 2 Capteur Optique

26 1 Roue codeuse

25 1 Plaque de bride

24 1 Bride

23 2 Ressort

22 2 Balai

21 2 Porte balai

20 1 Collecteur

19 1 Rotor

18 1 Axe moteur

17 1 Stator

16 2 Aimant

15 1 Axe des voues dentées 9-11

14 1 Pignon sortie moteur Z = 11 dents

13 1 Roue dentée Z = 32 dents

12 1 Pignon Z = 11 dents

11 1 Axe des roues dentées 12-13

10 1 Roue dentée Z = 34 dents

9 1 Pignon Z = 12 dents

8 1 Roue dentée de sortie réducteur Z = 27 dents

7 1 Arbre sortie réducteur

6 1 Flasque arrière moteur

5 1 Flasque avant moteur

4 1 Corps réducteur

3 1 Flasque réducteur

2 1 Plaque de fixation moto-réducteur

1 1 Plaque support

Rep Nb Désignation Observations


1 : Base RTX


2 : Colonne de guidage linéaire verticale


3 : Chariot +- Epaule


4 : Bras supérieur


5 : Bras inférieur


6 : Poignet


7 : Pince








































































































Capot de protection





Vis de liaison mécanisme de préhension/boîtier





Ensemble moto-réducteur + mécanisme de préhension





Rivets de liaison boîtier/capot





Boîtier support de liaison avec le poignet








3.2. Dessin d’ensemble de la pince sans boîtier et capot :
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