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Mise en contexte

Ce travail présente un robot SCARA hybride a 3 degres
de liberté, concu pour le "pick-and-place". Il combine un
mecanisme a cing barres et un joint prismatique, avec
des actionneurs fixes a la base. Grace a des liaisons
parallelogrammes passives et une pince a vide, Il
assure une orientation constante de l'effecteur. Une
modélisation cinématique et des simulations sous

SolidWorks valident sa précision et sa polyvalence.




Problématique

A L'architecture parallele présente un espace de travail réduit,
des interféerences mecaniques ainsi qu'une complexité accrue
des singularités et de la cinématique inverse.

1 Les robots sériels, sont moins rapides a cause de contraintes
dynamiques et de sécurité, ce qui les rend peu adaptes aux
taches rapides avec des objets legers.

d L’'approche hybride (série-parallele) apparait comme une
solution prometteuse mais exige une intégration soignée



Objectifs

[ Concevoir un robot hybride a 3 DDL de type SCARA.

d Adapter ce robot aux taches planaires avec un mouvement
vertical limité.

 Associer compacité, legereté, vitesse (coOté parallele) et

amplitude (coté prismatique).

. Fixer tous les actionneurs a la base afin de simplifier la
structure mobile et de reduire la masse en mouvement, ce qui

diminue l'inertie.



Méthodologie

4 Utilisation d’'un mécanisme
a cing barres pour les 2
DDL planaires.

joint prismatique vertical (vis a

d Transmission de la
rotation via une tige-clée
et un coulisseau.

ntégration en série avec un

nilles + écrou).




Methodologie

1 Rigidification de I'ensemble

par un tube télescopique.

J

J

Maintien de l'orientation de I'effecteur
via des liaisons parallelogrammes
passives.

ntegration d'une pince a vide pour
es opérations pick-and-place.




Résultats

Espace de travall :
 Surface plane S =53 000 mm?

d Volume total V=S*d= 20 140 000 mm? (avec course verticale
de 380 mm)

3D Workspace of the proposed robot
Workspace of five-bar mechanism
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Reésultats

d Modes de fonctionnement retenus . -+, ++,(le mode +- est
évite a cause des risques de collision mécanique)




Conclusion

Ce travail presente un robot hybride de type SCARA, combinant un
mecanisme a cing barres et un joint prismatique, avec tous les actionneurs
fixés a la base. La conception inclut une pince a vide et des liaisons en
parallelogramme pour maintenir l'orientation de l'effecteur. Le robot est
modélisé sous SolidWorks et validé par deux simulations de taches pick-
and-place. Toutefois, des limitations subsistent : un jeu mécanigque eleve
réduit la précision, et certaines singularités complexes affectent la
planification des trajectoires. Des ameliorations futures viseront a optimiser

la transmission et les parametres geometriques du robot.
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