
Notre mission :
Proposer aux entreprises des ressources d'innovation attractives issues de plus de

160 laboratoires et 7200 chercheurs.

Procédé d’analyse / de calibration de l’ensemble des
paramètres d’un robot industriel

 L'accompagnement sur-mesure de vos projets d'innovation

La probléma�que est de réaliser un système de sollicita�on de robot
perme�ant d’iden�fier différents paramètres du robot de manière
simple et efficace, sans nécessiter une interven�on con�nue de
l’opérateur.

La solu�on proposée est un système de sollicita�on de robot basé sur
la sollicita�on ac�ve ou passive du robot selon une trajectoire connue
de celui-ci. Ce système u�lise un seul moyen de mesure élémentaire :
un vérin instrumenté. Les données extraites perme�ent d’obtenir
toutes les caractéris�ques du robot, c’est-à-dire leur carte d’iden�té
et leur signature. L’innova�on réside principalement dans la simplicité
de mise en œuvre du système. Une fois le moyen mis en place, en
quelques minutes seulement, l’ensemble des calibra�ons pourront être
effectuées sans plus d’interven�ons de l’opérateur. Cela permet
d’iden�fier l’ensemble des paramètres du robot en réalisant toutes les
trajectoires sous charges, ou pas, nécessaires à ce�e iden�fica�on.

Solu�on compacte et portable
Méthode simple à me�re en
œuvre
Universalité de la méthode de
calibra�on
Fonc�onnement autonome

Nature de l'offre :

Robo�que

Domaines d'application :
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