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1.1   Conformité aux normes CE                                         
 
 
 
 
 

Le système pédagogique « RC-4» a été conçu et fabriqué dans le respect 
des objectifs de la réglementation qui leur sont applicable. 

Les équipements qui seront associés au RC-4 doivent également respecter 
les objectifs de la réglementation qui leurs est applicable. 

 
 
 
 
 
 
 
 

Matériel 
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1.2   Précautions d’emploi                                         
 
 
1.2.1   Précautions avant utilisation 
 
Le système RC-4 doit être situé dans un lieu éclairé conformément aux impositions du code du 
travail. 
Il doit être installé sur un support horizontal et rigide suffisamment robuste et suffisamment 
spacieux pour qu’il y repose de manière stable. 
Prendre connaissance de l’ensemble de la présente documentation avant toute mise en service 
et conserver soigneusement celle-ci. 
 
 

 
 
L’autocollant ci-dessus est apposé sur le châssis du RC-4 : 

- Vérifier la présence de cet autocollant. 
- Ne pas enlever, modifier ou dissimuler cet avertissement. 

 
 
 
1.2.2   Précautions pendant l’utilisation 
 
Respecter scrupuleusement les avertissements et instructions figurant dans la présente 
documentation, comme dans les documents constructeurs des appareils eux-mêmes. 
De manière générale, les travaux pratiques devront se faire sous la responsabilité d'un 
enseignant, ou de toute personne habilitée et formée aux manipulations de ce type de matériel. 
L’usage de ce matériel à d’autres fins que celle prévues dans le présent document ou dans le 
dossier pédagogique est rigoureusement interdit. 
Pour la mise en service de ce matériel, se conformer précisément aux instructions données 
dans le chapitre 4. 
 

1.3   Entretien du système RC-4 
 
Le système ne nécessite aucun entretien particulier autre qu’un nettoyage au chiffon sec en cas 
de poussière excessive. 

 
 Ne pas utiliser de solvants, uniquement un chiffon humidifié à l’eau claire. 
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2.1   Le contexte du robot RC-4 
 
2.1.1   Les Robots à Câbles 
 
Au cours des dernières décennies, une nouvelle classe de robots parallèles a émergé, 
où les liens rigides sont remplacés par des câbles. Cette classe de manipulateurs a été 
communément appelée manipulateurs parallèles actionnés par câbles. Les robots 
parallèles à câbles sont une classe spéciale de manipulateurs parallèles dans lesquels 
l'effecteur est directement actionné par des câbles. Ces robots combinent les principes 
des robots parallèles aux propriétés des câbles, ce qui conduit à des mécanismes 
potentiellement très efficaces. 
Ces manipulateurs parallèles ont de nombreux avantages par rapport aux robots 
parallèles traditionnels. Ils sont caractérisés par des structures légères avec une faible 
inertie de mouvement et un grand espace de travail, en raison de l'emplacement des 
actionneurs à la base fixe de la structure, réduisant ainsi la masse et l'inertie de la plate-
forme mobile, ce qui les rend très appropriés pour les applications hautes vitesses et 
hautes performances (Kawamura, 1995), (Rosati, Zanotto, & Agrawal, 2011). 
D'autres caractéristiques sont le rapport charge utile/poids élevé, la rapidité, la 
transportabilité. Le système mécanique a une structure simple et est facile à construire 
à faible coût (Barrette & Gosselin, 2005). Un autre avantage majeur est qu'ils sont 
reconfigurables, ce qui permet de les utiliser pour différentes tâches en déplaçant les 
points d’attache des câbles (Merlet, 2006). Les principaux inconvénients des 
manipulateurs parallèles à câble sont dus à la nature physique des câbles. Les câbles 
ne peuvent que tirer mais pas pousser, et par conséquent ils doivent être maintenus en 
tension pendant que le manipulateur fonctionne, ce qui rend leur commande plus 
difficile. Un autre inconvénient est la possibilité de collision de câbles entre eux, mais 
ceci est limité uniquement aux systèmes redondants spatiaux (Merlet, 2006). 
 

 
Un exemple de robot à 8 câbles 
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2.1.2   Le robot à câbles « LEAN » de l’université de Duisburg-Essen  
 

 
 
Le robot RC-4 s’inspire d’un projet mené par l’université de Duisburg-Essen (Allemagne). 
Ce robot « LEAN » est destiné à manutentionner des cartons dans un système de rangement 
vertical. 
Sur l’illustration ci-dessus, on retrouve quelques similitudes avec le robot RC-4 : 

- Un mobile relié à une série de câbles (ici 8 câbles) ; 
- Une série d’actionneurs situé en partie 

basse ; 
- Une série de poulies de renvoi. 

 
Contrairement au RC-4 qui n’évolue que sur le plan 
vertical, ce robot de l’université de Duisburg-Essen 
possède un actionneur embarqué sur le mobile qui 
lui offre un degré de liberté supplémentaire (« y » 
sur l’illustration ci-dessus) de façons à pouvoir 
placer des cartons dans des compartiments. 
 
 
Ci-contre, le mobile du robot « LEAN ».  
 
 
 

Cd-rom EMP robot RC-4 

Retrouvez le contexte du RC-4 en vidéo sous la rubrique : 
 

« CONTEXTE » 
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3.1   Description générale 
 
3.1.1   Encombrement du robot 
 

 



 

  
 
DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 16 - 

Robot à Câbles RC-4 

Robot à Câbles RC-4 

 
3.1.2   Vue AVANT 
 

Repère Description 

1 
ENROULEURS « BD » et « HD » 
Ces deux enrouleurs pilotent les câbles « BD » (Bas Droit) et « HD » (Haut Droit) reliés au 
mobile. 

2 
ENROULEURS « BG » et « HG » 
Ces deux enrouleurs pilotent les câbles « BG » (Bas Gauche) et « HG » (Haut Gauche) 
reliés au mobile. 

3 CÂBLE « BD » (Bas Droit) 

4 CÂBLE « BG » (Bas Gauche) 

5 CÂBLE « HD » (Haut Droit) 

6 CÂBLE « HG » (Haut Gauche) 

7 
MOBILE 
Le mobile est la partie qui se déplace dans l’aire de travail grâce aux câbles. 

8 CHÂSSIS DU ROBOT 

9 VOYANTS ET BOUTON 

10 
POULIES 
Le robot est équipé de 6 poulies de guidage des câbles 



 

  
 
DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 17 - 

Robot à Câbles RC-4 

Robot à Câbles RC-4 

3.1.3   Vue ARRIERE avec Carter 
 

Repère Description 

1 
ENROULEURS « BG » et « HG » 
Ces deux enrouleurs pilotent les câbles « BG » (Bas Gauche) et « HG » (Haut 
Gauche) reliés au mobile. 

2 
ENROULEURS « BD » et « HD » 
Ces deux enrouleurs pilotent les câbles « BD » (Bas Droit) et « HD » (Haut Droit) 
reliés au mobile. 

3 
Prise alimentation secteur et Interrupteur M/A général : Permet de raccorder le robot 
au secteur à l’aide du câble d’alimentation fourni.

4 
Connecteur liaison USB : Permet de raccorder le robot au PC équipé de l’IHM Robot à 
Câble RC-4 à l’aide du câble de liaison fourni.

5 Carter 

6 Fenêtre en Plexiglass destinée à voir les composants de pilotage des enrouleurs 

7 
JAUGE DE CONTRAINTE 
Cette jauge et son montage à poulie sont utilisés pour mesurer la tension du câble 
« HG » 

Cd-rom EMP robot RC-4 

Retrouvez la description du RC-4 sous la rubrique : 
 

« LE PRODUIT » 
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3.1.4   Vue ARRIERE sans Carter 
 

Repère Description 

1 ALIMENTATION 230VAC/24VCC 

2 
CARTE EPOS ENROULEUR « HD » 
Carte de pilotage et d’asservissement MAXON 

3 
CARTE EPOS ENROULEUR « BD » 
Carte de pilotage et d’asservissement MAXON 

4 
CARTE EPOS ENROULEUR « HG » 
Carte de pilotage et d’asservissement MAXON 

5 
CARTE EPOS ENROULEUR « BG » 
Carte de pilotage et d’asservissement MAXON 

6 CONDITIONNEUR SIGNAL JAUGE DE CONTRAINTE 
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3.2   Architecture cinématique  
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3.3   Synoptiques   
 
3.3.1   Mode « Positionnement » 
 

 
 
 
Le synoptique ci-dessus représente les différents blocs qui entrent en jeux dans le mode 
« Positionnement » du robot. On retrouve ainsi sur ce schéma (de gauche à droite): 
 

 une zone « Consignes PC » qui permet de visualiser les consignes courantes envoyées 
par le PC à chaque carte de commande des 4 x Enrouleurs : 

o le type de consigne : « POSITION » (asservissement de position), « COUPLE » 
(asservissement de courant) ou « HOMING » (initialisation axe) ; 

o la consigne de position « Θc » (longueur câble en mm) dans le cas de 
l’asservissement de position ; 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Désignations des 4 x Enrouleurs et Câbles : 
« HD » : Haut Droit, code couleur Magenta ; 
« HG » : Haut Gauche, code couleur Cyan ; 
« BG » : Bas Gauche, code couleur Vert ; 
« BD » : Bas Droit, code couleur Jaune. 
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 Les 4 bloc simplifiés « Carte de commande EPOS2 » qui permettent de visualiser 

l’état de la commande Moteur de chaque Enrouleur du RC-4 en fonction du mode 
d’asservissement : 

 
o l’état et le mode d’asservissement, objets « Etat / Mode », cartes de commande 

axe « ACTIVE » et asservi en « Interpolation POSITION » sur l’exemple ci-
dessus ; 

o la Consigne courante de la boucle position, objet « Consigne θc », en qc (points 
codeur) dans le cas d’un asservissement de position ; 

o la Mesure de Position (codeur Enrouleur) en qc, objet « Mesure θm » ; 
o la Commande en sortie de la boucle de position (consigne de la boucle de 

courant) en mA, objet « Ic » ; 
o la mesure du courant moteur en mA, objet « Im ». 

 
 une zone type synoptique qui permet de visualiser l’état des 4 x Câbles 

(Enrouleurs) : 
o la longueur mesurée (position Enrouleur) du câble en mm, objet « LBG » ; 
o la vitesse mesurée (vitesse Enrouleur) du câble en m/s, objet « VBG » ;  

 
Au milieu, entre les 4 bloc simplifiés « Carte de commande EPOS2 » : 
 
 

 

Le bloc « F(Xv, Yv, Θv) » (loi E/S Inverse) calcul les longueurs 
et la trajectoire des 4 x Câbles (positions et vitesses Enrouleurs) 

en fonction de la Position visée (Xv, Yv et Θv) 
et de la trajectoire du MOBILE souhaitée. 

 
Le bloc « Calcul PVT » détermine 

les Consignes PVT (Position, Vitesse et Temps) envoyées 
à chaque carte de commande asservi en Interpolation de Position 

en fonction de la trajectoire du Câble (positions et vitesses Enrouleur). 
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3.3.2   Mode « Couple» (apprentissage) 
 

 
 
 

 
 
                 

Ce mode « Couple (Apprentissage) » permet de déplacer 
manuellement le Mobile dans l’aire de travail. 

Ce mode peut être utilisé pour programmer rapidement un Cycle, 
CONSULTER LE MANUEL IHM DU RC-4 pour plus d’informations 
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3.4   Architecture Système du Robot RC-4 
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3.5   Constituants 
 
3.5.1   Enrouleurs de câbles (gauche et droit) 
 

Rep Constituant Description 

1 PLATINE AVANT 

Cette tôle d'aluminium usinée maintien en place les codeurs "BD" et 
"HD" et les roulement "avant" des deux tambours. 
Elle permet d'interfacer l'ensemble "Enrouleur Droit" avec le châssis du 
robot. Cette pièce est réversible, elle équipe donc aussi l'ensemble 
"Enrouleurs Gauche". 

2 
ROULEMENT 

AVANT 
(x2) 

Ces deux roulements à billes permettent de guider en rotation les 
tambours des enrouleurs. Ils comportent une collerette pour les 
maintenir en position sur la platine usinée "Avant". 
Référence des roulements : F626-2Z 

3 
TAMBOUR 

(x2) 

Cette pièce en "POM" usiné permet d'enrouler et dérouler le câble "HD" 
du robot. Elle comporte une rainure Hélicoïdale dans laquelle est guidé 
le câble 

3bis 
ACCOUPLEMENT 

TAMBOUR 
(x2) 

Cet ensemble composé de deux pièces usinées et de deux vis de 
serrage permet de solidariser l'axe du tambour avec celui du 
motoréducteur. 

Vue de l’enrouleur droit
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4 
AIMANT CODEUR 

(x2) 

Ces deux aimants sont insérés en bout des axes de chaque tambour. Ils 
permettent aux codeurs RMC35 montés sur la flasque avant de détecter 
avec une grande précision la position angulaire des deux tambours 
d'enroulement. 
 
Fabricant : RLS 
Référence fabricant : RMM44A3A00

5 
BAGUE CODEUR 

(x2) 

Cette pièce usinée permet de centrer correctement le codeur sur l'axe du 
tambour. Le codeur doit être correctement centré pour qu'il puisse 
détecter l'aimant embarqué en bout de l'axe du tambour. 

6 
ROULEMENT 

ARRIERE 
(x2) 

Ces deux roulements à billes permettent de guider en rotation les 
tambours des enrouleurs. Ils comportent une collerette pour les 
maintenir en position sur la platine usinée "Arrière". 
 
Référence des roulements : F698-2Z 

7 

CODEUR 
MAGNETIQUE 

RMC35 
(x2) 

Codeur incrémental magnétique. 
 
Ce codeur permet de connaître la position du tambour de l'enrouleur. 
Le RMC35 est conçu pour une utilisation dans des applications où 
l'accouplement mécanique est rendu difficile. 
La technologie robuste et sans contact du capteur OnAxis™ assure une 
fiabilité à long terme optimale et des coûts d'installation minimes. 
 
Résolution du codeur : 8192 impulsions par tour. 

8 
BRIDE 

MOTOREDUCTEUR 
(x2)

Pièces réalisées dans du POM usiné et qui permettent d'interfacer les 
deux motoréducteurs avec la flasque arrière. 

9 
MOTOREDUCTEUR 

(x2) 

Motoréducteur composé d'un moteur à courant continu MAXON 
AMAX26 et d'un réducteur MAXON GS38A 
 
Caractéristiques du moteur AMAX 26 : 
 
Tension nominale : 24V 
Courant nominal en charge : 0.749A 
Couple nominal : 18.4Nm 
Vitesse en sortie à vide : 8890 Tr/mn 
Vitesse en sortie en charge : 6910 Tr/mn 
Rendement : 0.82 
 
Caractéristique du réducteur GS38A : 
 
Rapport de réduction : 18:1 
Nombre d'étages : 3 
Couple max en continu : 0.2Nm 

10 PLATINE ARRIERE 

Cette tôle d'aluminium usinée maintien en place les roulements "arrière" 
des deux tambours. 
Elle permet d'interfacer l'ensemble "Enrouleur Droit" avec le châssis du 
robot. Cette pièce est réversible, elle équipe donc aussi l'ensemble 
"Enrouleurs Gauche".

11 
DOUBLE-FLASQUE 

(x2) 

Ces deux tôles usinées enserrent les tambours pour éviter que les 
câbles ne sortent de leur rainure. 
La double-flasque est réversible, on la retrouve donc aussi l'ensemble 
"Enrouleurs Gauche".

12 
ENTRETOISE 
COURTE (x24) 

Cette série d'entretoises usinées permet d'ajuster la distance (10mm) 
entre la platine avant et la double-flasque. 
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13 
ENTRETOISE 

LONGUE 
(x12) 

Cette série d'entretoises usinées permet d'ajuster la distance (46mm) 
entre les deux double-flasques mais aussi permettent d'éviter aux câbles 
de sortir des rainures des deux tambours.

14 
VIS TC M2.5 x 10 

(x4) 
Vis permettant de fixer le codeur sur la flasque avant 

15 
Rondelle M2.5 

(x8) 
Rondelles associées aux vis de fixation du motoréducteur sur sa bride 

16 
VIS TC M2.5 x 16 

(x8) 
Vis permettant de fixer le motoréducteur sur sa bride 

17 
VIS BHC M4x25 

(x24) 
Vis permettant d’assembler les flasques AVANT et ARRIERE de 
l’enrouleur. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Cd-rom Robot RC-4 

Retrouvez les constituants sous la rubrique : 
 

« LES CONSTITUANTS » 
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3.5.2   Dispositif de mesure de la tension du câble HG 
 

Rep Constituant Description 

1 SUPPORT JAUGE 
Cette pièce usinée permet de solidariser la jauge de contrainte avec le 
châssis du robot 

2 
RONDELLES M5 

(2) 
Ces deux rondelles M5 associées à leur vis BHC permettent de fixer le 
capteur de pesage sur ses supports usinés 

3 
VIS BHC M5x12 

(x2) 
Ces deux vis M5 associées à leur rondelle permettent de fixer le capteur 
de pesage sur ses supports usinés 

Vue sur le châssis
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4 
CAPTEUR DE 

PESAGE 

Capteur de pesage à quatre jauges de déformation montées en pont de 
Wheatstone. 
 
Ce capteur est excité par une tension de 8V et comporte un pont de 
Wheatstone qui délivre en sortie une tension proportionnelle au poids 
appliqué dessus. 
Le capteur a une capacité max de 4 kg et une sensibilité de 2 mV / V. 
 
Dans le cas du RC-4, le capteur est utilisé sur une plage dynamique de 1 
000 g soit une excursion de 4 mV. 
 
Ce signal est ensuite dirigé vers l’amplificateur différentiel puis vers 
l'entrée analogique d'une des carte EPOS. 
 
Réf : CZL635

5 SUPPORT POULIE 
Cette pièce usinée est fixée sur le capteur de pesage. Elle embarque la 
poulie sur laquelle circule le câble dont on souhaite mesurer la tension. 

6 POULIE USINEE 

Cette poulie est usinée dans du POM (polyacétal). Elle comporte un 
logement dans lequel se loge un roulement à billes. 
 
Diamètre : 30mm 

7 ROULEMENT 

Ce roulement à billes est inséré dans la poulie et maintenu par un 
anneau élastique (circlips). Il permet d'améliorer le guidage en rotation de 
la poulie. 
 
Référence du roulement : 626-2Z

8 
ANNEAU 

ELASTIQUE 
Cet anneau élastique ou 'Circlips" permet de maintenir le roulement à 
billes dans la poulie. 

9 ENTRETOISE 
Ces entretoises usinées permettent d’ajuster la position de la poulie sur 
son support. 

10 
RONDELLE M6 

(x2) 
Ces rondelles sont associées à la vis et à l’écrou qui permettent de fixer 
la poulie sur son support. 

11 VIS BHC M6x25 Cette vis BHC permet de fixer la poulie sur son support usiné. 
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3.5.3   Mobile  
 

Rep Constituant Description 

1 MOBILE 

Cette pièce en POM usiné constitue le Mobile du robot. 
Le mobile comporte : 
 
- 4 points de fixation pour les câbles 
- Un logement pour installer des masses 
- Un dispositif de verrouillage des masses (tige) 
- Une poignée

2 POIGNEE 

Cette pièce en POM usiné fait office de poignée de manipulation du 
mobile. Elle comporte également deux points de fixation pour pouvoir 
installer (en option) un module AHRS de DIDASTEL PROVENCE 
(Capteur d'attitude sans-fil). 

3 
ENTRETOISE 

(x4) 

Ces quatre entretoises usinées dans du POM permettent de centrer 
correctement les œillets de fixation de chaque câble aux quatre angles 
du mobile. 

4 AGRAFE 
Cette tige permet de verrouiller les masses dans leur logement pour 
éviter qu'elles ne s'échappent lors des mouvements du robot. 

5 
MASSE 

(x3) 
Le mobile peut être lesté avec des masses (3) qui se logent dans une 
rainure du mobile. 
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6 CÂBLE HG 

Câble extra souple en acier INOX équipé d'un œillet serti en bout. 
 
Ce câble est fixé sur la partie Haute et Gauche (HG) du mobile et 
raccordé à l'enrouleur "HG". 
 
Caractéristiques 
 
Diamètre nominal : 1mm 
Charge de rupture : 0.56 kN 
Poids aux 100m : 0.38 Kg

7 CÂBLE HD 

Câble extra souple en acier INOX équipé d'un œillet serti en bout. 
 
Ce câble est fixé sur la partie Haute et Droite (HD) du mobile et raccordé 
à l'enrouleur "HD". 
 
Caractéristiques 
 
Diamètre nominal : 1mm 
Charge de rupture : 0.56 kN 
Poids aux 100m : 0.38 Kg

8 CÂBLE BG 

Câble extra souple en acier INOX équipé d'un œillet serti en bout. 
 
Ce câble est fixé sur la partie Basse et Gauche (BG) du mobile et 
raccordé à l'enrouleur "BG". 
 
Caractéristiques 
 
Diamètre nominal : 1mm 
Charge de rupture : 0.56 kN 
Poids aux 100m : 0.38 Kg

9 CÂBLE BD 

Câble extra souple en acier INOX équipé d'un œillet serti en bout. 
 
Ce câble est fixé sur la partie Basse et Droite (BD) du mobile et raccordé 
à l'enrouleur "BD". 
 
Caractéristiques 
 
Diamètre nominal : 1mm 
Charge de rupture : 0.56 kN 
Poids aux 100m : 0.38 Kg

10 
VIS CHC M4x10 

(x2) 
Vis permettant de fixer la poignée sur le mobile 

11 
VIS CHC M4x20 

(x4) 
Vis permettant de fixer les œillets des câbles sur le mobile 

 
 
 
 

Cd-rom Robot RC-4 

Retrouvez les constituants sous la rubrique : 
 

« LES CONSTITUANTS » 
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4 
 

 
 

               MISE EN ŒUVRE ET MAINTENANCE 
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 4.1   Vérifications préliminaires 
 
A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes : 
 
• 1 Robot à Câble RC-4 
 
• Les accessoires suivants : 

‐ 1 Câble de liaison USB ; 
‐ 1 Câble d’alimentation secteur ; 
‐ 3 Masses de test de X grammes; 
‐ 1 dispositif de bridage du mobile sur son aire de travail. 

 
• Le dossier pédagogique contenant : 

‐ Dossier Technique « Robot à Câbles RC-4 » ; 
‐ Manuel d’utilisation EMP « Robot à Câbles RC-4 » ; 
‐ Manuel d’utilisation « Interface de Pilotage, Paramétrage et Acquisition RC-4 ». 

 
• Le Cd-rom contenant : 

‐ EMP (Environnement Multimédia Pédagogique) « Robot à Câbles RC-4 »; 
‐ Interface de pilotage et d’acquisition « Robot à Câbles RC-4 » ; 
‐ Ressources « Professeur ». 
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4.2   MISE EN OEUVRE 
 
4.2.1   Installation 
 

 
 
Le système RC-4 doit être installé sur une table stable. Prévoir de l’espace autour pour accéder 
à l’arrière du robot et à côté pour installer le PC et son IHM « RC-4 ». 
 
4.2.2   Raccordements 
 
Pour fonctionner, le RC-4 n’a besoin que d’une alimentation secteur et d’une 
liaison USB 
 
 
4.2.2.1 : Alimentation secteur 
 
Le RC-4 est livré avec un câble de 
raccordement au secteur. 
 

‐ Brancher ce câble à l’arrière du 
robot ; 

‐ Raccorder la prise au secteur. 
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4.2.2.2 : Liaison USB 
 
Le RC-4 est livré avec un câble USB. 
 

‐ Raccorder ce câble à l’arrière du 
robot ; 

‐ Raccorder l’autre extrémité sur un 
port USB de votre PC. 

 
 
 
 
 
 
 
 
4.2.3   Mise sous tension 
 
 
Mettre sous tension le RC-4 en basculant 
sont interrupteur M/A situé sur sa face 
arrière. 
 

‐ Le voyant s’allume pour indiquer la 
présence du 230V AC. 

 
 
 
 
 
 
 
 

‐ Le voyant rouge en face avant du 
RC-4 s’allume pour indiquer la 
présence du 24V DC 
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- les voyants des cartes de commande 
« EPOS » clignotent en vert pour indiquer 
qu’elles sont prêtes à communiquer. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

LE RC-4 EST PRÊT A FONCTIONNER 
CONSULTER LE CHAPITRE « UTILISATION » AINSI QUE LE MANUEL IHM RC-4 POUR 

UTILISER LE ROBOT 
 
 

4.3   LESTER LE MOBILE 
 
 
 
Le système RC-4 est livré un kit qui 
permet de lester le mobile. 
 
Ce kit comporte 3 masses identiques 
de X grammes ainsi qu’une agrafe 
pour les verrouiller dans le mobile. 
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4.3.1   Mise en place des masses   
 
 
Les masses s’installe à plat dans un 
logement pratiqué sur la face 
supérieure du mobile. 
 

‐ Installez le nombre de masse 
souhaité 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4.3.2   Mise en place de l’agrafe   
 
Une fois les masse en place, il faut les 
verrouiller avec l’agrafe. 
 
Le mobile est équipé de plusieurs 
perçages sur le côté. 
 

‐ Glisser l’agrafe dans le perçage 
qui correspond au nombre de 
masses installée pour les 
verrouiller. 
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4.4   MAINTENANCE 
 
4.4.1   Retendre les câbles   
 
DIAGNOSTIC 
 
Suite à un défaut de fonctionnement ou de 
manipulation, le serre câble (cerclé de jaune 
sur la photo ci-contre) peut sortir de son 
logement. 
 
Ce défaut entraine un bruit particulier de 
« Clic – Clic – Clic » lorsque le tambour de 
l'enrouleur est mouvement car le serre câble 
tape sur les entretoises cylindriques. 
  
 
 
ACTIVATION DU MODE "TENSION 4 x CÂBLES" 
 
 
A l’aide de l’Interface PC, 
sélectionner le Mode de Pilotage 
MOBILE « Tension 4 x Câbles » 
(voir Ecran ci-contre), les 4 x 
Câbles sont Tendus à couple 
constant. 
 
Dans ce mode, vous allez 
pouvoir agir à la main sur les 
câbles du robot de manière à les 
dérouler puis les réenrouler sur 
leur tambour. 
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ACTION MANUELLE SUR LE CÂBLE (EN VIDEO SUR L’EMP « RC-4) 
 
Dans le Mode de Pilotage 
MOBILE « Tension 4 x 
Câbles », les 4 x Câbles 
sont Tendus à couple 
constant. 
 
1 : Saisir le câble de 
l'enrouleur qui pose 
problème puis tirer 
progressivement dessus 
SANS JAMAIS LE 
RELACHER comme sur 
cette vidéo pour le 
dérouler entièrement. 
 
2 : Une fois en butée, tirer doucement pour s'assurer que le serre câble est bien en butée et ne 
dépasse pas du tambour comme sur la première image de cette procédure. 
 
3 : Tout en maintenant le câble SANS JAMAIS LE LACHER, l'accompagner doucement pour 
qu'il se réenroule correctement dans les rainures du tambour. Bien faire attention que du côté de 
l'aire de travail et du Mobile du robot, rien ne puisse bloquer le câble 
 
RETOUR EN MODE "POSITIONNEMENT 4 x 
CÂBLES" 
 
A l’aide de l’Interface PC, sélectionner le 
Mode de Pilotage MOBILE « Positionnement 
4 x Câbles » (voir Ecran ci-contre), Le robot 
peut à nouveau être utilisé. 
 
Vérifier que tout fonctionne correctement et 
qu'il n'y a plus de bruits de type "clic clic clic" 
lorsque les enrouleurs fonctionnent.  
FIN DE LA PROCEDURE 
 
 

Cd-rom EMP Robot RC-4 

Retrouvez ces procédure EN VIDEO : 
 

« MISE EN ŒUVRE ET MAINTENANCE » 
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4.4.2   Réparer un câble coincé   
 
ATTENTION : OPERATION NECESSITANT 
LA MISE HORS TENSION DU ROBOT ! 
 
Veuillez mettre hors tension le robot en 
agissant sur l'interrupteur M/A. 
 
Débrancher également la prise du secteur 
avant de continuer ! 
 

 
DIAGNOSTIC 
 
Suite à un défaut de fonctionnement ou de 
manipulation, un câble peut se coincer dans 
son tambour. Ce défaut est souvent associé 
au message d’erreur « Following erreur ». 
 
Si le câble est coincé et abimé au départ de 
son enroulement (près du trou dans lequel il 
rentre dans le tambour, comme sur la photo 
ci-contre), vous pouvez alors couper et 
raccourcir le câble car il vous restera assez de 
longueur de câble pour que le robot 
fonctionne normalement. Si vous êtes dans ce 
cas, continuer alors cette procédure. 
 
Si le câble est coincé et abimé plus loin, vous 
devrez alors le changer dans son intégralité 
(voir « CHANGER UN CABLE »). 
 

 

 

Cd-rom EMP Robot RC-4 

Retrouvez ces procédure EN VIDEO : 
 

« MISE EN ŒUVRE ET MAINTENANCE » 
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OUTILLAGE NECESSAIRE 
 
Pour réaliser cette intervention vous avez 
besoin des outils suivants : 
 
- Une pince coupante ; 
- Une pince à longs becs droite ; 
- Un jeu de clefs 6 pans ; 
- Un petit tournevis plat. 
 

 
SECTIONNEMENT DU CÂBLE 
 
En utilisant la pince coupante, couper la 
boucle du câble coincé entre le Tambour et 
l’entretoise de guidage. 
 

 
CÂBLE SECTIONNÉ 
 
Cette image montre la boucle de câble une 
fois coupée. Cette intervention va permettre 
de pouvoir sortir le câble en tirant simplement 
dessus (voir étape suivante). 
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DEGAGEMENT DU CÂBLE COUPÉ 
 
En tirant sur le câble que vous venez de 
couper, vous allez pouvoir entrainer le 
tambour et le dérouler pour récupérer son 
extrémité. 
 

 
RESTE DE CÂBLE SUR LE TAMBOUR 
 
Une fois le câble déroulé, il doit vous rester un 
bout de câble sur le tambour. Faites tourner à 
la main le tambour pour rendre accessible ce 
bout de câble comme sur cette photo. 
 

 
VERIFICATION CÂBLE 
 
Vérifiez que l'extrémité du câble que vous 
venez de dérouler n'est pas abimée. Si tel est 
le cas (câble plié ou effiloché), recouper 
proprement son extrémité à la pince. 
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DÉPOSE DE LA CASSETTE 
Pour enlever le petit bout de câble qui est 
resté dans le tambour et réinstaller à nouveau 
le câble que vous avez raccourci proprement, 
il faut déposer sur le côté du RC-4 la « 
cassette » du tambour concerné. 
Cette opération permet également de rendre 
visible les poulies basses. 
 
Dans l'ordre : 
- Déconnecter les 2 x Codeurs ; 

 
 
 
 
- Enlever les 2 x vis CHC du haut et leur 
entretoise côté face avant du robot ; 

 

 
 
 
- Déconnecter les 2 x Moteurs si vous êtes 
équipé de connecteurs ; 
 

 
 
 
- Enlever les 2 x vis CHC du haut et leur 
entretoise côté face arrière du robot ; 
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- Poser la « cassette » à côté du RC-4. 
 

 
RECUPERATION DU SERRE-CÂBLE 
 
Le reste de câble présent sur le tambour est 
équipé d'un serre câble qu'il faut récupérer. 
 
Dans l'ordre : 
 
- Se munir d'un trombone et le déplier ; 
- Pousser le petit bout de câble à la main à 
travers le tambour ; 
- Finir de le chasser en le poussant avec le 
trombone ; 
- Soulever la cassette pour récupérer le 
bout de câble équipé de son serre câble.   
 
DEMONTAGE DU SERRE CÂBLE 
 
A l'aide du petit tournevis plat, récupérer le 
serre câble. 
 
Le conserver. 
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PASSAGE DU CÂBLE DANS LE TAMBOUR 
 
Observer le tambour sur lequel le câble doit 
être réinstallé. Un petit trou permet d'insérer 
l'extrémité du câble (ici cerclé de jaune). 
 
- Vérifier que ce petit trou est bien orienté 
entre les deux entretoises comme sur cette 
photo. 
 

 
REMISE EN PLACE DU CÂBLE 
 
Dans l'ordre : 
 
- Insérer l'extrémité du câble dans le petit trou 
pratiqué sur le tambour et la récupérer en 
sortie sur le côté ; 
 
ATTENTION vérifier que le câble soit 
correctement positionné (passage dans 
châssis, nœud avec autre câbles, etc.). 
Consulter le plan de cheminement des 
câbles en annexe. 
 
 
 
 
- Monter et serrer le serre câble en bout de 
câble. 
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REMISE EN PLACE DE LA CASSETTE 
 
Dans l'ordre : 
 
- Tirer sur le câble pour l'emmener bien 
en butée (serre câble bien à l'intérieur du 
tambour) ; 

 
 
 
- Enrouler progressivement le câble sur le 
tambour en le manœuvrant à la main 
(bien vérifier que le câble s'engage 
correctement dans les rainures du 
tambour) ; 
 

 
 
- Insérer la Cassette Tambour dans son 
logement ; 
- S'assurer que le câble chemine 
correctement (poulies etc..) ; 
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Robot à Câbles RC-4 

 
 
- Remonter les 2 x vis CHC du haut et 
leur entretoise côté face arrière du robot ; 

 
 
- Remonter les 2 x vis CHC du haut et 
leur entretoise côté face avant du robot ; 
 

 
 
- Connecter les 2 x Codeurs ; 
- Brancher les connecteurs moteurs si 
votre robot en possède. 
 
FIN DE LA PROCEDURE 

 
ATTENTION, avant de remettre en service le RC-4, veuillez vérifier : 

Connexion Codeur et Moteur de la cassette ; 
Passage des câbles dans la structure. 
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4.4.3   Changer un câble   
 
ATTENTION : OPERATION NECESSITANT 
LA MISE HORS TENSION DU ROBOT ! 
 
Veuillez mettre hors tension le robot en 
agissant sur l'interrupteur M/A. 
 
Débrancher également la prise du secteur 
avant de continuer ! 
 

 
DIAGNOSTIC 
 
Un câble écrasé, pincé ou déformé peut 
entrainer un fort dysfonctionnement du RC-4. 
N’hésitez pas à remplacer un câble 
défectueux ! 
Le robot RC-4 est livré avec un sachet 
contenant 4 câbles de remplacement : 
 

 2 câbles de longueur 3300 mm pour 
remplacer les câbles BD et BG ; 

 2 câbles de longueur 2600 mm pour 
remplacer les câbles HD et HG. 

 
En fonction du câble à remplacer, choisir la 
bonne longueur ! 
 
Dans cet exemple, il est proposé de 
remplacer le câble HD (2600 mm).  
 
Outils nécessaires : 
- Une pince coupante ; 
- Une pince à longs becs droite ; 
- Un jeu de clés 6 pans ; 
- Un petit tournevis plat. 

 

 

Cd-rom EMP Robot RC-4 

Retrouvez ces procédure EN VIDEO : 
 

« MISE EN ŒUVRE ET MAINTENANCE » 
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DÉPOSE DE LA CASSETTE 
Pour enlever le petit bout de câble qui est 
resté dans le tambour et réinstaller à nouveau 
le câble que vous avez raccourci proprement, 
il faut déposer sur le côté du RC-4 la « 
cassette » du tambour concerné. 
Cette opération permet également de rendre 
visible les poulies basses. 
 
Dans l'ordre : 
- Déconnecter les 2 x Codeurs ; 

 
 
 
 
- Enlever les 2 x vis CHC du haut et leur 
entretoise côté face avant du robot ; 

 

 
 
 
- Déconnecter les 2 x Moteurs si vous êtes 
équipé de connecteurs ; 
 

 
 
 
- Enlever les 2 x vis CHC du haut et leur 
entretoise côté face arrière du robot ; 
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- Poser la « cassette » à côté du RC-4. 
 

 
POULIE BASSE 
 
Lorsque la cassette est sortie du châssis, il est 
possible de voir la poulie basse. 
 
Cette poulie permet de guider le câble bas 
(BD ou BG en fonction du côté du robot). Si 
c'est un câble "Bas" qui doit être remplacé, il 
faudra le faire circuler sur cette poulie avant 
de remettre en place la cassette. 

 

 
DEPOSE DE LA COSSE COEUR 
 
A l'aide d'une clé 6 pans, déposer la cosse-
cœur du câble concerné au niveau du mobile. 
 
Attention à ne pas égarer la petite entretoise 
cylindrique ! 
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DEVIDAGE DU CÂBLE 
 
Pour accéder au serre câble, il faut au 
préalable tirer sur le câble pour le dévider 
complètement de son tambour. 
 
Maintenir la cassette à la main pour 
pouvoir entrainer en rotation le tambour en 
tirant sur le câble. 

 

 
DEMONTAGE DU SERRE CÂBLE 
 
Une fois le câble déroulé, pousser légèrement 
sur celui-ci pour faire sortir le serre câble de 
l'intérieur du tambour (sur le côté). 
 
A l'aide d'un tournevis plat, enlever le serre 
câble et le mettre de côté. 

 

 
DEPOSE DU CÂBLE DE LA STRUCTURE 
 
Sortir le câble du châssis en le faisant passer 
à travers sa poulie de renvoi. 
 
Jeter le câble usagé. 
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CHOIX DU NOUVEAU CÂBLE 
 
Se munir du câble neuf, attention à la 
longueur !!! 
 

 3300 mm pour un câble "bas" (BD 
ou BG) ; 

 2600 mm pour un câble "haut" (HD 
ou HG). 

 
 

  

 
MISE EN PLACE DANS LE CHÂSSIS 
 
Passer le nouveau câble dans sa poulie et la 
structure. 
 
Ici, il s’agit du câble "HD" qui passe dans la 
poulie en haut à droite du robot et dans la 
rainure de la traverse supérieure.  
 
Consulter le plan de cheminement des 
câbles en annexe. 

  

 
ENTRETOISE COSSE COEUR 
 
Se munir de l'entretoise cylindrique et la 
positionner au centre de la cosse cœur à 
l'extrémité du câble neuf. 
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RACCORDEMENT DU CÂBLE AU MOBILE 
 
Présenter la cosse cœur et son entretoise sur 
le mobile et mettre en place la vis CHC. Une 
fois la vis en contact, serrer très légèrement. 

 

 
PASSAGE DU CÂBLE DANS LE TAMBOUR 
 
Observer le tambour sur lequel le câble doit 
être réinstallé. Un petit trou permet d'insérer 
l'extrémité du câble (ici cerclé de jaune). 
 
- Vérifier que ce petit trou est bien orienté 
entre les deux entretoises comme sur cette 
photo. 
 

 
REMISE EN PLACE DU CÂBLE 
 
Dans l'ordre : 
 
- Insérer l'extrémité du câble dans le petit trou 
pratiqué sur le tambour et la récupérer en 
sortie sur le côté ; 
 
ATTENTION vérifier que le câble soit 
correctement positionné (passage dans 
châssis, nœud avec autre câbles, etc.). 
Consulter le plan de cheminement des 
câbles en annexe. 
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Robot à Câbles RC-4 

 
 
- Monter et serrer le serre câble en bout de 
câble. 
 

 
REMISE EN PLACE DE LA CASSETTE 
 
Dans l'ordre : 
 
- Tirer sur le câble pour l'emmener bien en 
butée (serre câble bien à l'intérieur du 
tambour) ; 

 
 
 
- Enrouler progressivement le câble sur le 
tambour en le manœuvrant à la main (bien 
vérifier que le câble s'engage correctement 
dans les rainures du tambour) ; 
 

 
 
- Insérer la Cassette Tambour dans son 
logement ; 
- S'assurer que le câble chemine correctement 
(poulies etc..) ; 
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- Remonter les 2 x vis CHC du haut et 
leur entretoise côté face arrière du robot ; 

 
 
- Remonter les 2 x vis CHC du haut et 
leur entretoise côté face avant du robot ; 
 

 
 
- Connecter les 2 x Codeurs ; 
- Brancher les connecteurs moteurs si 
votre robot en possède. 
 
FIN DE LA PROCEDURE 

 
ATTENTION, avant de remettre en service le RC-4, veuillez vérifier : 

Connexion Codeur et Moteur de la cassette ; 
Passage des câbles dans la structure. 
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                                                        UTILISATION
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5.1   CONNEXION INTERFACE PC 
 

 
 
MISE SOUS TENSION 
(1) - Basculez l'interrupteur à côté de la prise alimentation à l'arrière du RC-4, le système est 
sous tension. 
 
LIAISON USB 
Vous avez préalablement installé les pilotes USB de la carte de commandes Moteur EPOS2 de 
chez MAXON. 
(2) - Reliez le port USB à l'arrière du RC-4 sur un port USB de votre ordinateur. 
 
LANCEMENT INTERFACE 
Vous avez préalablement installé l’Interface PC du Robot RC-4 sur votre PC et enregistré votre 
licence. 
(3) - Lancez l’Interface à l’aide de la barre de tâches Windows (« Programmes / Interface RC-4 
... »), l’écran d’accueil s’affiche sur votre PC. 
(4) - Cliquez sur « Continuer » pour accéder à la fenêtre principale de l'Interface PC RC-4. 
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ETABLIR CONNEXION 
(1) - Dans la fenêtre principale de l’interface cliquez sur l’interrupteur « Connexion » ; 
 
(2) - Si la communication est correctement établie, s'affiche à l'écran le panneau « CONNEXION 
ETABLIE » ci-contre. 
 
Le dialogue entre le PC et le Robot RC-4 est opérationnel. 
(3) - Cliquez sur « OK », de retour à la fenêtre principale de l’Interface, la led verte « 
Connexion » est allumée. 
 
Avant de déplacer le MOBILE du RC-4, vous devez : 
- Activer (asservissement) et Initialiser les Enrouleurs. 
 
Si la connexion a échoué, veuillez consulter le "Manuel d’utilisation de l’Interface". 
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5.2   ACTIVATION ET INITIALISATION ENROULEURS 
 

 
 
ACTIVER ET INITIALISER ENROULEURS 
 
(1) - L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au Robot RC-4. 
 
(2) - Cliquez sur l'interrupteur « Activation » ; 
 
ATTENTION :  
Le MOBILE et les 4 x Câbles doivent-être LIBRE de tout MOUVEMENT. 
 
(3) - Cliquez sur « OK » pour lancer l'Initialisation de Enrouleurs : 
   - Mise en Tension des 4 x Câbles ; 
   - Recherche de la Butée du Mobile ; 
   - Tension 1 à 1 des 4 x câbles et RAZ des codeurs.  
 
Veuillez PATIENTER, cette initialisation peut durer plusieurs dizaines de secondes suivant la 
position initiale du MOBILE.  
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VALIDATION VISUELLE INITIALISATION 
 
(1) A la fin de la procédure d'initialisation, le Mobile est normalement positionné au centre de 
l’aire de travail, coordonnée XY (250, 300), s’affiche à l’écran le panneau ci-contre.  
 
(2) - L’Interface RC-4 demande à l’utilisateur une confirmation visuelle du positionnement 
du Mobile pour valider l’Initialisation ; 
 
(3) - Si le Mobile est correctement Positionné, sélectionnez « OUI » pour valider l'Initialisation. 
 
- Sinon, sélectionnez « NON » et recommencez la procédure d'initialisation des Enrouleurs. 
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FIN INITIALISATION 
 
(1) - A la fin de l’initialisation le Mobile est positionné au centre de l’aire de travail, coordonnées 
XY (250, 300), cliquez sur « OK » pour valider.  
 
De retour à la fenêtre principale de l’Interface : 
(2) - le Mobile est positionné aux coordonnées XY (250, 300) ; 
(3) - les 4 x Enrouleurs sont asservis en Position, led orange « Activation » et « Mode Pilotage 
MOBILE » en mode « Positionnement » ;  
(4) - les icônes utiles au pilotage du MOBILE deviennent accessibles. 
 
Vous pouvez maintenant déplacer le Mobile dans l'aire de travail. 
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5.3   POSITIONNER LE MOBILE 
 

 
 
POSITIONNER LE MOBILE 
 
(1) L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au RC-4 avec les 4 x Enrouleurs 
asservis en position (led orange « Activation ») et « Mode Pilotage MOBILE » en mode « 
Positionnement ».  
 
(2) - Cliquez directement sur la grille de la fenêtre « Visualisation Position MOBILE visée » 
pour choisir la position visée du Mobile, clic sur le centre de la grille sur l’exemple ci-contre ;  
 
(3) Le panneau « POSITIONNER MOBILE » est actualisé avec les coordonnées XY visée (250, 
75).  
 
(4) - Cliquez sur le bouton « ENVOYER » pour positionner le Mobile à la position visée, 
l’Interface PC envoi les consignes de position sur les 4 x Enrouleurs. 
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5.4   LANCER UN CYCLE 
 

 
 
LANCER CYCLE 
 
(1) L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au RC-4 avec les 4 x Enrouleurs 
asservis en position (led orange « Activation ») et « Mode Pilotage MOBILE » en mode « 
Positionnement ».  
 
(2) - Cliquez sur l’interrupteur « Cycle », s’affiche à l’écran le panneau « ACTIVATION CYCLE 
» qui permet de visualiser le nom du cycle et le nombre de positions programmées ;  
(3) - Cochez la boite à cocher « En Boucle » pour sélectionner son exécution en boucle ;  
 
(4) - Cliquez sur le bouton « LANCER CYCLE » pour exécuter le cycle proposé ... 
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CYCLE EN COURS 
(1) - La led jaune « Cycle » est allumée, le Mobile se positionne en fonction des positions 
programmées ; 
 
(2) - Le panneau « CYCLE » permet de visualiser : 
. Position MOBILE visée ; 
. Arc et Vitesse du déplacement ; 
. Etat du déplacement. 
 
(3) - La fenêtre « Visualisation Position MOBILE visée » permet de visualiser : 
. La position Visée du Mobile ; 
. La position de départ et le trajet du Mobile en pointillés bleus ; 
 
ARRET CYCLE 
(4) - Cliquez sur l’interrupteur « Cycle » pour désactiver le cycle en cours.  
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                    RESSOURCES CONSTRUCTEUR 
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6.1   Schéma électrique 
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6.2   Alimentation 24V 
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6.3   Carte de commande Epos2 24/2 
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6.4   Conditionneur de signal Jauge JY-S60 
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6.5   Capteur de pesage 
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6.6   Motoréducteur 
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6.7   Codeur Magnétique RMC35 
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6.8   Câble 
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6.8   Plan de cheminement des câbles 
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