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* Contexte & problématique

* Cahier des charges proposé (
v'Fonctionnalités
v Contraintes et performances

* Etapes clés du projet & organisation de I'équipe

* Conception et réalisation du prototype
v/ Choix technologiques
v Principaux verrous technologiques levés

* Validation du fonctionnement / cahier des charges
v/ Tests et validation réalisés
v Prochaine étape a finaliser j
v'Démonstration O

® Conclusion & Evolutions futures
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CONTEXTE & PROBLEMATIQUE
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CAHIER DES CHARGES : FONCTIONNALITES

Commande du
brasvia:

Ecran tactile

(différentes options
de commande)

Ordinateur
(différentes options
de commandes)

. — “
-

Options de commande

Monter/Descendre &

Choix de la position

Déployer/Ranger

Allumer/Eteindre I’anneau




CHARG ES - Cadence du convoyeur en

fonctionnement a respecter

- Hauteur de 'anneau respectant les
dimensions des objets et du
montage

\\5 CAHIER DES Contraintes & performances:

O Déploiement du :
dispositif .

Rangement du

dispositif

i Répéter en boucle jusqu’au rangement du dispositif T

’______________________\

(controle par écran tactile)

formes allumé éteint

Oou

Automatiquement
(contréle par ordinateur)

Détection des : Anneau Anneau
;) I contours des Visuellement abaissé + relevé +
I I
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% ETAPES CLES DU PROJET & ORGANISATION DE L’EQUIPE C(

)
Partie
, . Tests,
mecanique corrections
et
Partie

électronique

améliorations

“ validation
du fonctionnement
de la solution complete

par rapport
‘ au cahier des charges

Partie
informatique
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Choix technologiques

% CONCEPTION ET REALISATION DU PROTOTYPE

= * Utilisation de 2 servomoteurs pour la rotation et la translation du bras
articulé
* Utilisation d’une seule carte Disco qui controle a la fois les
servomoteurs, les éclairages et le convoyeur (via I’écran tactile)
O

la commande du bras articulé

* Création de 2 interfaces (écran tactile et ordinateur) afin de paramétrer
/;) ; e




Appuis sur le bouton « Rasant »
MODE ECRAN

K CONCEPTION ET REALISATION DU PROTOTYPE o/

TACTILE

/]
Ouverture du menu de pilotage
O
, Controle du
ARTICULE +  Allumer ou Tourner de e Placer Placer l’anneaq ala - Marche / Arrét
CONVOYEUR | éteindre +90° ou -90° I’éclairage I’éclairage hauteur qu - Vitesse
I’anneau en haut en bas cqrrespond ala - Sens
o position du curseur

Réception du caractere par la carte
\l/ /5 P

MODE ORDINATEUR Envoi de caracteres par l'ordinateur




Principaux verrous technologiques levés (1/2)

\\5 CONCEPTION ET REALISATION DU PROTOTYPE

/
O * Dimensionnement des angles (rotation) et des hauteurs (translation)
v/ Détermination des correspondances « angle servomoteur - la durée du créneau de
commande » dans le cas de la translation (1°" servomoteur) et de la rotation (2¢me servomoteur)
l * Réalisation d’un 2¢ bras
\/Patinage des servomoteurs
O

v'Rotation compléte de 90°

v'Inclinaison du bras (poids de ’anneau)

f \/Adaptation de la longueur de 'axe horizontal du bras pour un bon positionnement par
® rapport a la caméra

v'Réduction des frottements
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CONCEPTION ET REALISATION DU PROTOTYPE

Principaux verrous technologiques levés (2/2)

* Automatisation du processus :

v’ Communication avec la carte

v/ Définition de la bonne zone d’intérét et du bon traitement de 'image

(binarisation, ouverture, fermeture, flou gaussien)
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1\\5 VALIDATION DU FONCTIONNEMENT (

/
O . iy N
* Tests et validation realises

v/ Test de la rotation et de la translation du bras en dehors du montage (code Langage C)

v/ Test de la rotation et de la translation du bras inséré dans le montage (code Langage C)
l v'Test d’automatisation du bras (abaisser + remonter lorsqu’un objet est détecté)
O * Prochaine étape a finaliser :

v’ Améliorer 'automatisation :

- Adapter la position de ’lanneau selon la hauteur de l'objet (plusieurs prises de photos et choix de

\ f la meilleure) O

- Adapter le nombre d’images par seconde de la caméra et le temps d’exposition

- Améliorer la qualité du revétement du convoyeur pour limiter les reflets




l Démonstration




1\\; CONCLUSION & EVOLUTIONS FUTURES

" Validation du fonctionnement / cahier des charges:

O
* Controle manuel par ordinateur et écran tactile validé

* Options de commande validées

* Automatisation en cours de validation

!

® Evolutions futures

* Détermination du pas de vis a I'aide de I’éclairage rasant

/> " Implémentation d’algorithmes de traitement d’image :

= Systeme de tri des pieces en sortie du banc




