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1.1   Conformité aux normes CE                                         
 
 
 
 
 

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

Les équipements qui seront associés à ce sous-système 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 sous-système 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. 
 
 

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 sous-système 
 
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 robot CoMax 
 
 
 

 
 
 
Issu de la technologie des Cobots (« Robots collaboratifs »), CoMax permet d’assister l’homme 
au travail et de diminuer les risques de TMS (troubles musculo squelettiques). 
CoMax est continuellement piloté par l’homme au moyen d’une commande intuitive et 
collaborative permettant de réaliser une tâche sans efforts d’appui et levage. 
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2.2   Rappel du principe de fonctionnement du robot CoMax 
 
2.2.1   La fonction collaborative 
 
 

 
Fonction collaborative : Schéma de principe 

 
 
A des fins ergonomiques, l'objectif de la Fonction collaborative est de faire ressentir une masse 
légère à l'usager même si le robot avec lequel il collabore déplace une lourde charge. 
Afin que l'humain puisse coopérer de façon intuitive avec le robot, l'humain est dans la boucle 
de commande et il interagit avec le robot. 
 
La commande collaborative consiste à mesurer l'intention de l'humain, force appliquée sur la 
poignée de manipulation (capteur d'effort), et de calculer (consigne de vitesse) la réaction 
dynamique du robot correspondante. 
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2.2.2   Synoptique de la commande collaborative de CoMax 
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2.3   L’architecture du système COMAX 
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2.4   La Chaîne d’information du capteur d’effort dans COMAX 
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3.1   Description générale 
 

 
 

Vue générale du sous-système POIGNEE 
 
 
Destiné à l’étude du conditionnement du signal de la poignée 
d’interaction du robot COMAX (cerclée de bleu sur la figure ci-
contre), le sous-système POIGNEE intègre : 
 

- La poignée d’interaction humaine utilisée dans le 
robot COMAX munie de sa vis de réglage du 
frottement ; 

- la carte électronique de conditionnement du signal 
dont les cavaliers de configuration et les vis de 
réglages (gains) ont été rendus accessibles ; 

- Une sortie de type BNC permettant de réaliser 
l’acquisition du signal conditionné (+/- 10 V). 
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3.2   Zone de la chaîne d’information de COMAX étudiée 
 
 
 

 
 
Le sous-système poignée se propose d’étudier la partie entourée en rouge dans le schéma de 
la chaîne d’information du capteur d’effort de COMAX ci-dessus. 
 
Il s’agit du premier étage du conditionnement celui qui consiste à amplifier la tension de sortie 
du capteur qui est de 2 mv /V en une tension analogique évoluant de 0 à 5 Volts en fonction de 
la masse (ou effort) appliqué sur la poignée. 
 
 

3.3   Architecture du sous-système POIGNEE 
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3.4   Constituants de la poignée 
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Rep Constituant Description 

1 

GOUPILLES 
CYLINDRIQUES 

D4x8 
(4) 

Ces goupilles en acier permettent de garantir un parfait alignement des 
pièces lors de leur assemblage 

2 
VIS ISO 4762 

M4x10 
(8) 

Vis CHC de fixation : 

3 
SUPPORT 

SUPERIEUR 
Cette pièce usinée est fixée sur le support arrière. 
Elle supporte le capteur de la poignée. 

4 CAPTEUR 

Ce capteur est un capteur de pesage à jauges de contraintes. 
 
Il délivre un signal analogique proportionnel à sa déformation dans le 
plan vertical. 
 
Principales caractéristiques : 
 
- Capacité nominale : 2 Kg 
- Plage de tension d'alim. : 1 à 15V 
- Précision : 0,1% 
- Sensibilité : 2mV/V 

5 
RONDELLE 
POIGNEE 

Cette pièce usinée est positionnée entre la poignée et le capteur. 
 
Elle permet de maintenir le fourreau en mousse sur la poignée. 

6 FOURREAU 
Ce fourreau en mousse entoure la poignée. 
Il rend la poignée plus confortable à l'utilisation. 

7 POIGNEE 

Cette pièce usinée est fixée en bout du capteur. 
 
Elle coulisse autour du guide et constitue avec son fourreau en mousse 
l'élément manœuvré par l'opérateur. 

8 GUIDE 
Cette pièce usinée est fixée sur sa bride réglable. Elle permet de guider 
la poignée dans son déplacement vertical. 

9 
VIS DE REGLAGE 
ISO 7380 M4x16 

(2) 

Ces deux vis permettent d’ajuster la position de la bride (Rep.14) afin de 
supprimer les frottements entre le guide (Rep. 8) et la poignée (Rep. 7). 

10 
SUPPORT 
INFERIEUR 

Cette pièce usinée supporte la bride (Rep. 14). 
Elle est vissée sur le support arrière. 

11 
SUPPORT 
ARRIERE 

Cette pièce usinée s'assemble aux deux supports (inférieur et supérieur) 
pour former en quelque sorte le châssis de la poignée. 

12 
VIS ISO 10642 

M5x10 
Cette vis permet de fixer le guide sur sa bride. 

13 CALE CAPTEUR 
Cette pièce usinée se positionne entre le capteur et le support supérieur. 
Elle permet de donner au capteur son amplitude de déformation. 

14 BRIDE GUIDE 
Cette pièce est munie d’un alésage cylindrique dans lequel vient se loger 
le guide (Rep. 8). Sa position est ajustée à l’aide de deux vis (Rep.9) de 
façon à ce qu’il n’existe pas de frottements entre le guide et la poignée. 
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 4.1   Vérifications préliminaires 
 
A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes : 
 
• 1 Sous-système POIGNEE COMAX 
 
• Les accessoires suivants : 

- 1 Alimentation 230Vac/24Vdc sur secteur ; 
- Masse d’étalonnage de 500 gr ; 

 
• Le dossier pédagogique contenant : 

- Dossier Technique « SOUS-SYSTEME POIGNEE » ; 
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4.2   Configuration de la carte de conditionnement CPJ 
 
 

 
 
 
Le sous-système est livré avec sa carte de conditionnement du signal déjà configurée. 
 
Ces réglages sont ceux utilisés sur le robot COMAX. 
 
Au cas où ces réglages auraient été modifiés lors d’activités, veuillez trouver ci-dessous la 
procédure de configuration : 
 
 

1. Positionner le cavalier de réglage de la tension capteur sur 3V ; 
2. Placer les deux cavalier pour un capteur à 4 fils ; 
3. Positionner le cavalier de sensibilité sur la position « 8 » ; 
4. Placer le cavalier de sélection du filtrage sur 10 Hz. 

 
 
 

 
POUR PLUS D’INFORMATIONS, CONSULTER LA NOTICE D’UTILISATION DE LA CARTE 

CPJ EN FIN DE CE DOCUMENT 
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4.3   Raccordements 
 

4.3.1   Alimentation 
 
Raccorder en premier lieu 
l’alimentation 230V/24V fournie sur 
le connecteur située à l’arrière du 
sous-système. 
 
Brancher ensuite l’alimentation sur 
le secteur. 
 

 
 

4.3.2   Dispositif de mesures et acquisitions 
 
 
Raccorder le connecteur BNC du 
sous-système à votre appareil de 
mesure et acquisition (oscilloscope 
numérique par exemple). 
 
Tension de sortie 0 – 10 v   

 
4.3.3   Mise sous tension 
 
 

- Positionner l’interrupteur sur 
la position « 1 » ; 

- La led de la carte de 
conditionnement s’allume.  
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4.4   Desserrage du guide de la poignée 

 
 
Pour régler le gain et l’offset du signal conditionnée, il ne doit pas avoir de frottement entre la 
poignée et son guide. 
 
Desserrez le guide de la poignée à l’aide des deux vis de réglages (ci-dessus) et laissez le 
guide reposer sur le pupitre. 
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4.5   Réglage du gain 
 
Le réglage du gain consiste à obtenir une variation de tension de sortie proportionnelle à la 
charge appliquée sur la poignée. 
 
 

Dans le cas du COMAX, la tension de sortie varie de 1 Volt par kilogramme 
 

 
 
4.5.1   Relevé de la tension de sortie à vide 
 
 

 
 
ATTENTION : 
 
La poignée ne doit pas être chargée ni soumise à aucun effort. 
 

- Mesurer et noter la tension de sortie : (« V » dans l’illustration ci-dessus) 
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4.5.2   Réglage du gain en charge 
 
 
 

 
 
 
 

- Positionner la masse étalon de 500 grammes sur son support ; 
 

- Agir sur le potentiomètre P1 pour obtenir une tension de sortie correspondant à la 
valeur mesurée à vide (voir 4.4.1) + 0,5 Volt. 

 
- Enlever la masse pour vérifier que la tension qui s’affiche à perdu 0,5 Volt, puis la 

remettre pour vérifier qu’elle revient à la valeur réglée. 
  



 

  
 

DIDASTEL 

PROVENCE Dossier technique - page 31 - 

Robot Collaboratif CoMax 

Sous-système POIGNEE 

4.6   Réglage de l’Offset 
 
Le réglage de l’offset consiste à configurer la plage de sortie du signal analogique en fonction 
de la plage d’utilisation du capteur. 
 
 

Dans le cas du COMAX 
la tension de sortie varie de 0 à 5 Volts pour une charge de +/- 2.5 kilogrammes 

 
 
 

 
 
 
ATTENTION : 
 
La poignée ne doit pas être chargée ni soumise à aucun effort. 
 
Le point milieu de l’échelle de mesure doit se trouver à 2,5 Volts (Cas COMAX). 
 

- Agir d’abord sur le potentiomètre « P2 » pour se rapprocher de cette valeur ; 
- Affiner le réglage avec « P3 ». 
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4.7   Réglage mécanique de la poignée 
 

 
 
La poignée comporte deux vis de réglages (ci-dessus) qui permettent de jouer sur l’alignement 
de la poignée avec son guide situé à l’intérieur (voir « Constituants de la Poignée »). 
 
Agir sur ces deux vis pour aligner correctement la poignée sans frottement. 
 

 
 
 
 
  

Si vous avez correctement réglé le guide,  
après manipulation (variation efforts sur la poignée), 

la mesure du signal Poignée au REPOS (sans charge ni 
effort) doit revenir et rester proche de 2.5 V ! 
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5.1   Alimentation 230v/24v 
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5.2   Capteur de force 
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5.3   Conditionneur de signal du capteur de force 
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