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RECOMMANDATIONS

L’étude est composée de cing parties indépendantes. Il est proposé au candidat de
répartir son temps de travail sur les différentes parties de I'étude de la fagon suivante :

Partie | Mise en situation 10 min

Partie Il VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Assurer la fixation du 1h
portique au sol »

Partie Ill | VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Assurer la précision de 1h30
position du robot »

Partie IV VALIDATION DE L'EXIGENCE : « Mettre en mouvementle | 1h
robot »

Partie V| VALIDATION DE L'EXIGENCE : « Assurer la polyvalence 1h20
du support du robot »
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EFE GMC 1

Portique de robot

|l. MISE EN SITUATION

1.1 Contexte de I’étude

L’entreprise LUCAS concgoit, fabrique, et distribue des axes linéaires, au sol ou sur
poteaux. Cette étude concerne le produit de la Figure 1, composé de :

2 poteaux verticaux
1 poutre horizontale

1 chariot motorisé

1 robot R—2000IC (FANUC)

Figure 1 — Présentation du produit étudié : un portique de robot

Les applications industrielles sont nombreuses :

peinture chargement / contréle palettisation
déchargement de
machines de
production

Toutes ces applications nécessitent vitesse et précision, garanties par une conception
adaptée et soignée.

L’originalité du produit réside dans la conception des poutres et poteaux comme
montré en Figure 2, en plaques d’acier découpées puis assemblées par des vis. Cela
permet par exemple :
- pour des longueurs dépassant 12 m, de livrer la poutre en plusieurs trongons
qui peuvent facilement étre assemblés sur le site du client ;
- de s’adapter plus rapidement a une évolution de la production en ajoutant un
trongon ou en changeant la position du robot sur le chariot qui le déplace ;
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- de démonter, réutiliser ou recycler plus facilement les éléments d’un produit en
fin de vie.

Figure 2 — Conception des poutres et poteaux

1.2 Objet de I’étude

Au fil de cette étude, vous vous intéresserez a la fixation au sol des poteaux, a la
rigidité de la poutre, assurant la précision de I'ensemble, aux caractéristiques du
moteur permettant d’atteindre les performances de déplacement envisagées. Dans
une derniére partie, vous étudierez une évolution du produit qui doit lui permettre
d’élargir ses possibilités d’actions.

Le diagramme d’exigences partiel du DT1 vous sera utile tout le long de cette étude.



Il.  VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Assurer la fixation du portique au sol »

Objectif : établir les actions mécaniques sur le portique dans un état d’équilibre du
systeme afin de dimensionner les chevilles de maintien au sol.

Q1. Calculer la masse totale de la poutre horizontale en se basant sur le descriptif de
la poutre dans le DT2.

Q2. Calculer les coordonnées du centre de gravité G1 de la poutre horizontale dans le
repére R1 (01,x1,y1, z1)) avec le DT2.

Indépendamment des résultats trouvés dans les questions précédentes, nous
considérons les données du DT3 a partir de maintenant.

Q3. Le DT3 montre que l'étude va considérer le robot le plus a droite
possible (x positif), et avec ses bras déployés vers l'avant (z positif). Expliciter les
raisons quant a la position choisie pour I'’étude de I'accroche au sol des platines.

Q4. Avec le DT3, exprimer les coordonnées Xg, Yg, Zg dans le repére R du centre de
gravité G du portique, en fonction des masses et des centres de gravité des sous-
ensembles. Calculer ces coordonnées Xg, Yg, Zg.

Q5. Expliquer le risque de basculement du portique (ou non) sans fixation au sol.
Préciser les axes et les causes de ce basculement.

Hypothéses :

- aucun composant n’est en mouvement. Situation d’équilibre ;

- les solides sont indéformables ;

- le modeéele est rendu isostatique en considérant une liaison sphére-plan
(ponctuelle) entre le poteau de gauche et le sol en O de normale y, et une
liaison cylindre-plan (linéaire rectiligne) entre le poteau de droite et le sol de
contact (A, Z) et de normale y ;

- laccélération de la pesanteur est -g.y avec g = 9,81 m.s™.

Q6. Exprimer les différents torseurs d’actions mécaniques sur le portique.

Q7. Exprimer dans (X,y, z), en fonction des masses, des coordonnées de
G(Xg, Yg, Zg) et de la longueur L1 (voir DT3), les torseurs d’actions mécaniques du
poteau gauche sur le béton en O, et celui du poteau droit en A. Faire I'application
numérique des différents résultantes et moments.

Indépendamment des résultats trouvés dans les questions précédentes, nous
considérons que I'effort maximum sur une platine est de 53 kN.

Q8. Avec le DT3, et sans considérer de couple de serrage de fixation au sol, justifier
que la surface de chaque platine est suffisante pour rester dans le domaine élastique
du béton.

Q9. Grace a la question précédente et le DT1, nommer I'exigence concernée.
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L’entreprise LUCAS a demandé une étude plus compléte a un fabricant de chevilles
de maintien au sol. Dans cette étude, le fabricant considére une résultante agissant
sur les platines, non seulement suivant y, mais aussi une composante significative de
16kN suivant x.

Q10. Expliquer qualitativement la cause de la résultante suivant X. Aucune justification
de la valeur numérique n’est attendue.

Q11. Les résultats de I'étude du fournisseur de chevilles au sol sont donnés dans le
DR1. Sur la vue de dessus des chevilles du DR1, dessiner les axes X et Z a 'origine O
(direction et sens de chaque axe) en analysant les résultats donnés dans la colonne
« traction ».

Q12. Proposer, en justifiant, un ajout technique mécanique au portique qui pourrait
soulager le dimensionnement des chevilles, sans modifier ses dimensions hors-tout et
ses mobilités.



lll. VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Assurer la précision de position du robot »

Objectif : maitriser la fleche de la poutre pour que la précision du robot soit acceptable,
mais en optimisant la conception de la poutre horizontale.

Q13. En se basant sur les vues en coupe en 3D du DT4, donner le nombre de degré(s)
de liberté supprimé(s) entre le poteau vertical et la poutre horizontale. Puis nommer la
liaison entre le poteau vertical et la poutre horizontale.

Q14. Expliquer les raisons qui ont conduit les concepteurs a adopter cette solution
pour la liaison poutre/poteau, et la nécessité de 'assemblage intermédiaire.

Q15. 4 tiges filetées verticales + des écrous sont montrés sur le DT4. Expliquer la
raison qui a conduit les concepteurs a mettre ces 4 tiges pour chaque liaison, et non
pas 2 tiges. Préciser la nature de la sollicitation.

Nous étudions la poutre horizontale sans cloison (représentée sur la Figure 3), que
nous considérons comme déformable dans cette partie. Elle subit :

- Il'action de la pesanteur suivant — y sur la poutre,

- et aussi une action mécanique extérieure, provenant du chariot portant le robot,
représentée au niveau de l'interface entre le chariot et la poutre par le torseur
suivant :

On rappelle que le point A1 est visible en DT2.

—F .37} _ { —16 000 Nyz}
Al Al

{Tchariot%poutrf?} = { M .3 1711 N.mx

Zone de chargement
Poutre/Chariot

Figure 3 — Poutre horizontale sans cloison
Q16. Donner le(s) type(s) de sollicitation dans la poutre.

Dans un premier temps, nous allons simplifier I'étude pour pouvoir la résoudre
analytiquement en considérant le modéle de la Figure 4. Indépendamment des
résultats trouvés dans les questions précédentes, la poutre est considérée encastrée
des deux cotés, avec une charge ponctuelle F centrée au milieu de la poutre en C
(sans considérer le moment M cité juste au-dessus).
Le modéle étant hyperstatique, une étude préalable statique a démontré que :

|Mg|| = F.L/8 .
Cette étude a été résolue grace aux conditions sur y(x) et ses dérivées. y(x) est
I'équation de la déformée de la poutre.
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Figure 4 — Modéle poutre simplifié étudie
Q17. Donner 5 conditions sur y(x) et ses dérivées.
Q18. Exprimer en justifiant ||§|| ||5|| et ||m||

Q19. Donner l'expression du torseur de cohésion dans une section droite (S) de
Ty-i}
Mfz.Z);
Q20. Tracer lallure du diagramme de [leffort tranchant Ty(x) et du moment
fléchissant M fz(x) en fonction de x.

centre I(x, y) le long de la poutre entre B et D de la forme : {T.onesiont = {

Q21. Calculer le moment quadratique en m* de la poutre de section tubulaire
rectangulaire (sans rail) dont les cotes et matériau se trouvent en DT2, et en s’aidant
au besoin du tableau suivant.

Caractéristiques / section (S)

el
z

Yk YA

ol

hb?
12

nwd*

64

bh®
12

wd*

64

md*

hb
T 2 2
o lz(b + %) 32

Q22. L’équation de la déformée y(x) pour la sollicitation est définie par la relation
suivante. Exprimer la fleche f au milieu de la poutre.
d*y(x)

El., ———
Gz dx?

= Mg, (x) Vx € [0,L]

Q23. Calculer la fleche f en mm en considérant une longueur de poutre de 4 800 mm,
et conclure vis-a-vis de I'exigence de fleche maximale.

Dans ce second temps, nous exploitons une simulation numérique se rapprochant de
la situation réelle, mais SANS cloison. Concernant les déplacements imposeés, les
extrémités (gauche et droite) de la poutre sont fixes.

Q24. Pour cette question, nous considérons les mémes hypothéses que le calcul
analytique a savoir un seul chargement externe d’une force de 16 000 N au milieu de
la poutre (hommé chargement « F » sur le DT5). Comparer le résultat analytique de la
fleche que nous prenons égal a 0,1 mm, avec les résultats de la simulation numérique
du DT5. Proposer des explications aux écarts entre les résultats trouvés.

L’étude analytique précédente était en fait simplifiée par rapport a la situation réelle.
En réalité, la poutre subit, en plus de cette charge, la gravité (G), ainsi qu'une force
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(F) et un moment (M) d0 a la position du centre de gravité de 'ensemble. Chacun de
ces chargements a été simulé (« G », « F », ou « M »), et une autre simulation avec
les 3 chargements en méme temps (« G+F+M ») a été réalisée. Les résultats de
simulation sont communiqués dans le DT5.

Q25. Expliquer pourquoi les résultats du chargement « G+F+M » étaient prévisibles
grace aux résultats de chacun des chargements (« G », « F », « M »). Justifier par le
principe que I'on peut appliquer.

Q26. Calculer le coefficient de sécurité quant a la limite d’élasticitée.
Q27. Conclure quant aux exigences de limite d’élasticité et de déformation maximum.

La solution constructive initiale envisagée pour rigidifier la poutre est de mettre
28 cloisons carrées internes verticales pour répondre aux exigences. Les questions
suivantes étudient une solution constructive avec moins de cloisons, qui est
evidemment plus intéressante, mais qui doit répondre aux exigences.

Le DTS5 et le DT6 présentent les résultats de simulations numériques avec différents
nombres de cloisons.

Q28. Justifier si I'’évolution de la fleche en fonction du nombre de cloisons est linéaire
ou pas.

Q29. Proposer un nombre de cloisons optimal afin d’obtenir une solution répondant
aux exigences.

Q30. Citer les 3 piliers du développement durable. Faire un bilan de cette nouvelle

solution constructive du nombre de cloisons, en donnant 1 amélioration ou 1
dégradation pour chaque pilier du développement durable.
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IV. VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Mettre en mouvement le robot »

Objectif : Veérifier/ calculer la distance parcourue sur un demi-cycle du chariot. Vérifier
le dimensionnement du moteur.

Q31. En s’aidant du DT8 et de la Figure 5, établir sur le DR2 le schéma cinématique
minimal spatial de la transmission de mouvement du motoréducteur au chariot,
correspondant a la vue en coupe. (Une couleur par classe d’équivalence)

Zone du chariot agrandie
Les traits blancs figurent le plan
de coupe de la vue ci-contre.

Crémaillére
Moto-réducteur

Vue en coupe

Figure 5 — Poutre et chariot




Vérifier / calculer la distance parcourue sur un demi-cycle du chariot

Données :
- Temps d'un demi-cycle (un aller comprenant les phases d’accélération, de
déplacement a vitesse constante et de freinage) : 8,3 s ;
- Vitesse atteinte par le chariot : 0,5 m/s ;
- Accélération et décélération du chariot : 0,5 m/s2.

Q32. Tracer I'allure du graphe de la vitesse du chariot en fonction du temps regroupant
les informations pertinentes ci-dessus.

Q33. Exprimer et calculer la durée de la phase d’accélération.
Q34. Exprimer et calculer la distance parcourue pendant la phase d’accélération.

Q35. Exprimer et calculer la durée de la phase de déplacement a vitesse constante du
chariot.

Q36. Exprimer et calculer la distance parcourue pendant la phase de déplacement a
vitesse constante.

Q37. Déduire des questions précédentes la longueur totale parcourue par le chariot
durant la course aller et comparer cette longueur a celle de la poutre (DT9).

Vérifier le dimensionnement du moteur / calcul de la vitesse de rotation

Données issues du DT7 (1/2)
On remarquera que les caractéristiques du motoréducteur sont données séparément
pour la partie moteur et la partie réducteur.
- Rapport de réduction du réducteur : 10 ;
- Pignon de sortie : m = 4 ; Z = 20 ; diameétre primitif = 84,88 mm ; denture
hélicoidale.

Q38. A partir de la vitesse du chariot, calculer la fréquence de rotation (en tr/min) du
pignon de sortie en contact avec la crémaillére.

Q39. En déduire la fréquence de rotation (en tr/min) de I'arbre du moteur.

Vérifier le dimensionnement du moteur / calcul du couple

E = Ensemble isolé pour les questions 37 a 46 : le chariot + motoréducteur + pignon
+ le robot + I'objet maintenu par le robot
Les études sont faites en phase d’accélération.

Données :
- Masse de I'ensemble isolé = 1 620 kg
- On néglige les frottements

Q40. Faire le bilan des actions mécaniques extérieures appliquées a E.
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Q41. Appliquer le principe fondamental de la dynamique a E : en utilisant le théoréme
de la résultante sur 'axe du déplacement, déduire la valeur de I'effort tangentiel de la
crémaillére sur le pignon Tep.

Q42. En utilisant le résultat précédent, calculer le couple sur le pignon Cp.

Le calcul précédent a été réalisé avec I'hypothése d’une transmission de rendement
égal a 1, dans la suite nous allons prendre en compte les pertes par frottement. On
donne les rendements suivants :

Rendement du réducteur : nr = 0,92
Rendement de la transmission pignon crémaillere : npc = 0,98
Rendement de la liaison glissiére : ngiiss = 0,95

Q43. En utilisant le résultat des questions précédentes, exprimer puis calculer la
puissance utile (Pu) au déplacement de E.

Q44. Exprimer puis calculer le rendement global de la transmission ng.

Q45. Exprimer puis calculer la puissance (Pm) que doit fournir le moteur pour déplacer
'ensemble E.

Q46. En déduire le couple moteur nécessaire dans ce cas.

Q47. En utilisant les différents résultats de calcul de cette partie, conclure sur le choix
du moteur par rapport aux données du DT7 (1/2).
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V.  VALIDATION DE L’EXIGENCE : « Assurer la polyvalence du support
du robot »

Objectif : Concevoir un support permettant de faire travailler le robot dans une autre
position et ainsi obtenir une zone de travail différente.

Actuellement, la base du robot est fixée dans un plan horizontal sous le chariot.
L’entreprise qui fabrique la structure porteuse a décidé de monter la base du robot
dans un plan vertical pour bénéficier d’'une nouvelle zone d’intervention, sans modifier
le chariot existant. Pour cela, un support doit étre ajouté entre le chariot et la base du
robot.

On vous demande de créer ce support.

Il a été décidé de conserver les surfaces fonctionnelles qui permettaient la mise et le
maintien en position précédent du robot, afin d'y fixer le support.

- Le support devra donc comporter : les surfaces fonctionnelles lui permettant
d'étre fixé sur le chariot (surface horizontale prépondérante existante).

- les surfaces fonctionnelles permettant de recevoir et maintenir le robot
(surface verticale prépondérante) ;

On vous demande de proposer une étude de ce nouveau support qui devra étre congu
dans le méme style que le reste de la structure, c’est-a-dire en utilisant des plaques
d’acier assemblées (voir DT8 et DT9), et d’épaisseur 20 mm.

Q48. Sur le DR3 et en vous aidant du DT7, tracer, a la main levée, les zones
d’intervention du robot dans la situation actuelle puis dans celle envisagée. Conclure
quant a l'intérét de I'utilisation du robot dans ces différentes positions.

Q49. Faire un croquis légendé, en perspective, de votre nouveau support en
respectant le principe de conception utilisé pour la poutre et les poteaux.

Q50. Sur les DR4 1/2 et 2/2, mettre en place cette solution sur I'extrait de dessin
d’ensemble.

Q51. Sur le DR5 (1/2) et (2/2), réaliser le dessin de définition coté de votre support ;
on attend une cotation fonctionnelle des surfaces qui réalisent les deux fonctions
techniques énoncées et écrites en caractére gras dans le paragraphe ci-dessus.

Fin de I'épreuve
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

Document réponse DR1
Etude des chevilles solidarisant la platine avec le sol béton

Réactions des chevilles [daN]
Traction: (+Traction, -Compression)

Cheville Tracfion Cisaillement
1 107.0 G907
2 41338 2233
3 30786 70,8
4 -1 1621 216,0
5 -509 8 105,9
fi -34270 197 4
7 238 893
8 -4553 18591
g T01,3 66,4
10 24843 4577
11 -1 7564 210,0
12 -35394 2146
13 17918 742
14 -19.8 86,5

! @ IE Cheville
i avec son numero

©
Q

¢ Platine

gauche

9O,

Vue de dessus de la platine gauche avec ses 14 chevilles

o® @ @




Document réponse DR2
Schéma cinématique

Vue en coupe

T~ s Direction de la
-~ | liaison glissiere
[ T~
[ T~
[ T
[ ' Direction de la
crémaillére
Axe du
motoréducteur
S
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Document réponse DR3
Zone d’intervention du robot

COUPE A-A



Modéle CMEN v3
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DR4

Tous les documents réponses sont a rendre,
méme non complétés.
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

surface du chariot utilisée par I'entreprise pour fixer le support du robot

@ COUPE F-F

| L I ’=F =11 1 !

\
J// L L LN L L L
© ©

I S 1

DR4 1/2 - format A4 - échelle 1:5

Produit d'éducation SOLIDWORKS - A titre éducatif uniquement.

-



Le plan de coupe F-F est situé quelques centimetres devant le plan de coupe A-A du DT8

DR4 2/2 - format A4 - échelle 1:5

Produit d'éducation SOLIDWORKS - A titre éducatif uniquement.
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Modéle de la poutre simplifiée sur toute sa longueur

Le repere R1 (Ol,ﬁ,ﬁ Z) est le repére lié a la poutre. A1 est le centre géométrique
du tube carré (sans le rail et sans les cloisons).
La poutre horizontale est composée d’un tube carré, de 28 cloisons internes réparties
uniformément et symétriquement par rapport au plan (Al,y_l,) Z)) ainsi que de 2 rails
rectangulaires. Le tube carré et les 2 rails sont considérés sur toute la longueur totale
de 7 000 mm du tube carré. Les cloisons sont coincidentes a I'intérieur du tube carré.
Le tube carré, les cloisons, ainsi que les rails sont tous considérés étre en acier de

construction E295 (cf. la fiche technique ci-dessous).

Figure 1 : Vue 3D de la poutre

420 intérieur

Tube carré
d'épaisseur

constante 10mm —————»

Cloison interne

d'epaisseur 6 mm

420 intérieur

]
+§D Rail

Figure 2 : Vue en coupe de la poutre (en mm)

Propriété Valeur Unités
Module d'élasticite 2.100000031e=11 [N/m*2
Coefficient de Poisson 0.28 5.0,
Module de cisaillement 7.9e+10 M/m*2
Masse volumique 7800 kg/m*3
Limite de traction 470000000 M/m#~2
Limite de compression M/m*2
Limite d'élasticité 275000000 N/m*2
Coefficient de dilatation thermique 1.7e-05 /K
Conductivité thermigue 14 W m:K)
Chaleur spécifique 440 J(kgK)
Rapport d'amortissement du matériau 5.0,

Figure 3 : Fiche technique du matériau acier de construction E295

Tournez la page S.V.P.
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Sous-ensemble du portique

04 =11.%
0G =Xg.X +Yg.X +7g9.%

Le portique a pour centre de gravité G. Il est décomposé en 3 sous-ensembles (1, 2,
3) pour masses (m1, m2, m3) et centres de gravité respectifs G1(Xg1, Yg1, Zg1),
G2(Xg2, Yg2, Zg2), G3(Xg3, Yg3, Zg3). Les valeurs numériques sont données ci-

5625 mm

A

dessous dans le repére R (0,%,y, Z) :

Centre de gravité, coordonnées

dans R
Masse
Sous ensemble (kg) X (mm) Y (mm) Z (mm)
1 | Poutre + porte-cables 1 695 2842 3334 943
Poteau gauche + poteau
2 | droite 2 066 2813 1 808 312
Chariot a droite + robot +
3 | outil 1620 4 810 2 379 1250
TOTAL : 5 381

Le portique repose au total sur 2 platines, respectivement centrées sur O et A (partie

intégrante de chaque poteau vertical).

Chaque platine est de forme parallélépipédique, de dimensions :
715 mm suivant x’, 25 mm suivant y’, et 840 mm suivant z'.

Chaque platine est en contact avec un sol en béton. Le béton a une résistance

caractéristique a la compression de 25 MPa.
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Vues en coupe de la liaison entre la poutre horizontale et un poteau vertical

Poutre
horizontale

Assemblage
intermédiaire

Poutre
horizontale

Poteau
vertical

Tournez la page S.V.P.
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Simulation numérique de la poutre SANS cloison.
Les déformations ne sont pas a I'échelle.

Chargement nommé « G » : uniquement la gravité g = 9,81 m.s sur la poutre
URES (mm)
2,585e-02
l 2,326e-02
- 2,068e-02
_ 1,800e-02
- 1,557e-02
| 10202
_ 1,034e-02

- 7,754e-03

5,169-03
2,585¢-03
1,000e-30

Chargement nommé « F » : uniquement la résultante F = 16 000 N au niveau de
I'interface chariot / poutre

URES (mm)
4,2682-01
3,841e-01

. 3414e-01
Axe - 2988-01

. _ 2,561e-01

2,134e-01

_ 1,707e-01

- 1,280e-01

8,536e-02
4,268e-02
0,000e +00

Chargement nommé « M » : uniquement le moment M = 1711 N.m au niveau de
l'interface chariot / poutre

URES (mm)
6,384e-02
l 5,745¢-02
_ 5,107e-02

_ 446002

. 3,830e-02
b s
| 2,553-02

L 1,915e-02

1,277e-02
6,384-03
1,000e-30
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Simulation numérique de la poutre SANS cloison.
Les déformations ne sont pas a I'échelle.

Chargement nommé « G+F+M » : simulation avec les chargements G, F et M en
méme temps

URES (mim)
4,568¢-01
. 4,111e-01
_ 3,654e-01

_ 3,197:-01

_ 2,71e-01
[ 20t
| 1,827e-01

| 1,370e-01
9,135¢-02
I 4,568e-02
1,000e-30

won Mises (N/m*2)

2,322 +07
l 2,091e+07
_ 1,860e +07
- 1,629 +07
. 1,398e +07
[T
. 9,359 +06

- 7,048:+06

4,737e+06
2,427e+06
1,157e+05

— Limite d'élasticité: 2,750e +08

Tournez la page S.V.P.
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Simulation de la poutre AVEC cloisons. Chargement « G+F+M ».
Les déformations ne sont pas a I'échelle.

28 CLOISONS espacées de 160 mm / G+F+M

URES (mm)
1,521e-01
l 1,36%-01
- 121701

- 1,065e-01

. o120
7,606e-02
608502

| 4,562e-02

3,042¢-02
1,521e-02
1,000e-30

14 CLOISONS espacées de 320 mm / G+F+M

!

URES (mim)
1,650-01

l 1,493¢-01

- 1,327e-01

_ 1,161e-01
_ 0,057e-02
‘ 8,203e-02
| 6,634e-02
_ 4,076e-02
3,317e-02

1,659-02

1,000e-30

7 CLOISONS espacées de 640 mm / G+F+M

URES (mrm)
2,071e-01
l 2,674e-01
. 2,377e-01

_ 2,080e-01

_ 1,783-01
1,486e-01

| 1,18%e-01

- 8014e-02

5,043¢-02
2,071e-02
1,000e-30
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Extraits des documents constructeurs

DONNEES MOTEUR CHOISI

Marque FANUC
Référence ai F 12/4000-B
Arbre Lisse
Clavette Sans
Couple max moteur 35,00 Nm

Couple max du frein 35,00 |Nm

Vitesse max moteur 4000 |tr/min
Inertie moteur 68,00 kg.cm?®
DONNEES REDUCTEUR/PIGNON

Référence réducteur X-TREME SQ-ST-140
Rapport de réduction 10
Référence pignon M4 20 dents (héli)
Diamétre pignon 84,88 'mm

ROBOT FANUC R 2000 iC 220

Zone de travail

Tournez la page S.V.P.
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Extraits des documents constructeurs

Base de fixation du ROBOT FANUC R 2000 iC 220

m 1
[Face de Montags] - 8 trous M20 pour
F
Pour fixer le robot 37 281 268 (Face de Mo";flgel montage équlpement
Percage 8 @ 0 =0 transport ou anneaux
Epaulement 42 @ 10 X091 d'élingages
Profondeur 5
A0 R o 7o\ S S — - - ¥
— NAY 9§
[\ 1 h T - T =
i D) ;
! I ! 3 -
3 / S
™ Centre de rotation de o =
' I'axe J1 ' ! j =
L=1
g gl | /_ /
-t
£
- - - - G _) - - —F 2
| /
| 3
I
- o 2 I Face avant robot == I 2 =
S < |
I ' I
e _ | B o ..,‘) E
p\s=4 . o ®
— Iz ] ~ p
T == - = — :@? I f)
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-
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- A 230
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Robot enlevé sur les 2 vues
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