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TP n°3-Représentation technologique Sciences de 
l’Ingénieur Support : Robot Ericc 3 

L’objectif du TP est : 
• D’apprendre les règles du dessin technique en décodant les dessins d’ensemble des bras du robot 

Ericc. 
• D’utiliser un logiciel de DAO pour représenter une solution technologique. 
 
 
1.  Présentation. 

 
Le robot Ericc est un robot série à 5 degrés de libertés pouvant être utilisé dans une chaîne de production ou 
d’assemblage automatisée. La photo ci-dessous montre une chaîne d’assemblage automobile comportant un 
nombre important de robot. 
 

 
 
L’architecture du robot Ericc est donnée sur la figure suivante. On y trouve le socle, le bras, l’avant-bras et la 
pince. On peut aussi considérer entre la pince et l’avant-bras une pièce que l’on nommera le poignet.  

 
 

2. Analyse globale du système. 
 

 Indiquez si ce support de T.P. est un "système industriel", un "système industriel didactisé" ou 
une "maquette". Justifiez votre réponse. 
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 Proposer un diagramme des cas d’utilisation (uc) du système.  
 

 Retrouver sur les dessins d’ensemble fournis, le socle, l’avant-bras, le bras et la pince. 
 

 Surligner en rouge les traits de coupe et de section présents sur les dessins. 
 
Les hachures donnent une indication sur la nature des matériaux utilisés. Le tableau ci-dessous donne les 
hachures classiques. 
 

 Identifier sur les dessins fournis et sur le robot deux pièces en aluminium, deux en matière 
plastique et deux en acier. (Vous les indiquerez par des flèches sur les dessins). 

 
 Coloriez en vert les roulements présents sur les différentes vues. Indiquez leur types sur les 

plans. 
 
Remarque :  
Différents procédés de fabrication sont possibles 
dans l’industrie. On retrouve par exemple, le 
moulage (plastique, aluminium et fonte), le pliage 
(tôles et barres), l’emboutissage (déformation sous 
presse de volume de matière à froid ou à chaud), 
l’usinage (enlèvement de matière afin d’obtenir la 
forme désirée), etc. 
 
 
 
 

3. Représentation de support 
de pince. 

 
 Dessiner sous SolidWorks le support de pince (vous prendrez les 

dimensions nécessaires directement sur le robot). Dans le même temps 
compléter le tableau de description de votre méthode de réalisation de 
la pièce. 
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 S’il vous reste du temps, dessinez sous Solidworks la pince. Il faudra 

pour cela, réaliser chaque pièce de cette pince, puis faire un assemblage 
de toutes ces pièces. 

 
 
Exemple de tableau : 
 

Esquisse Fonction Résultat 

 

Extrusion 

 

 

Extrusion 
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ANNEXE : 
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