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TECHNICS DEVELOPPEMENT ROBOTIQUE

Votre Partenaire ROBOTIQUE

® Faisabilite, Etudes, Realisation, Integration & Service




Nous sommes les SPECIALISTES dans
la DEFINITION,
la CONCEPTION et la REALISATION

de vos moyens de production
lies aVOS PROCESS.

Nos compétences,
dans TAUTOMATISATION et la ROBOTIQUE
associées a notre GESTION de PROJET,
nous permettent de vous donner
un engagement de résultat en
DISPONIBILITE, QUALITE et DELAI

TECHNICS DEVELOPPEMENT ROBOTIQUE




- Production sur petite voire tres petite série

- Visibilite des contrats et commandes

- Delai de production et de livraison tres court

- Personnel et moyen technique limite

- Retour sur Investissement/cout de l'installation

- Difféerenciation par rapport

la concurrence
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Disponibilité du moyen de

Nous Vous Ecoutons : Nous Vous Repondons :

FLEXIBILITE
ADAPTABILITE
REACTIVITE
SIMPLICITE
RENTABILITE
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- PROGRAMMATION VISUELLE 3D o

- PROGRAMMATION FLEXIBLE



FLEXIBILITE ET
. RobotInteract ADAPTABILITE

Robot Collaboratif




FLEXIBILITE ET
ADAPTABILITE

* Systeme de prehenseur multitaches et flexible

Impression 3D des préhensions

Les préhenseurs a changer manuellement




Prehenseur multifonctions
( Prise, soufflage, Vision)

Prehenseur multifonctions
( palette, caisse, couverture)




Collaboration Homme-Robot
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REACTIVITE

Predéfinition des différentes familles a produire

LA™ LS L llot de palettisation

Changement de campagne tres court
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SIMPLICITE

Pas d'automate

Armoire electrique reduite

Interface homme machine tactile intuitif
Pas de console de programmation ou de PC
Pas de formation specifique

Fiche au poste pour les intérims
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Parameétrage des informations générales

Choix de la campagne; [0

Nom:

Longeur caisse (mm) : 0 Numero de plan de depalettisation : O
Largeur caisse (mm) : 0 Format palette dépaletisation : 0
)

Hauteur caisse {mm) : 0

Entraxe couvercle (mm) : 0,00 Numero de plan de palétisation : 0
Nombre de packs par caisse : 0 Format palette paletisation : 0
Poids Caisse pleine (g) : 0,00 Hauteur palette paletisation (mm): O
Nombre de packs entre séparation : 0

Distance cerclage horizontale (mn%,00
Distance cerclage retour (mm) : 0,00 Ervegistrer

Distance cerclage verticale (mm) 0.00
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RENTABILITE

Optimisation des developpements et des matériels
Reéduction des couts grace aux fonctionnalites robot

Temps de mise en ceuvre
Disponibilite machine
Maitrise du process par le client
Réduction des TMS et suppression de la pénibilité
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QUALITE

Certitude d'accomplir
toujours la méme tache
Disponibilite de I'opérateur pour les
opérations de contrdle et d'analyse

Collaboration homme machine
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ntrat de maintenance

ele Maintenance
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PEREN
FIABILITE

ATRTAYAY

Service Apres Vente
+ Tele Service
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Accompagnement

Apprentissage des outils

Outils

= Mattre wme pointe sur I table de la presse
=P Positicamer Jo cantre d I nourrisse sur la poimte

= Aller dans MENU = SETUP = FRAME

=¥ Saloctionner |'oxtil 4 appreadrs puis appuyes sar « ENTER »

- Appayss sur F2 peis choisir « TEHREE POINT »

= Ca mottra sur « Approach paint 1 4 E’t&imx SHIFT+F3 u
TR T

fazcoach poine 1 JEEE
Fgproach poink 21 urEn
=

Appooach poink 3:

= Ensxite modifier  fois la pesition & robet poss apprendre los dems awmes poins: 4 approcka
2 ATTENTION : Pous I'omsillet 'ousil? F2 o2 choisir Dissct snsry ot masta lon W ot P smivast
Cuil | W=-15P=00  Cutl1W=15P=00

=P Saivra b proceduss d'snregistremant des outil




METHODOLOGIE et PLANNING

SESENATION ‘ x PLATERORWE DOUAL X205, [ e el

COMMANDE

ANALYSE FONCTIONNELLE

REMISE ANALYSE FONCTIONNELLE
ETUDES MECANIQUES

VALIDATION ETUDES MECANIQUES SUR 3D
REALISATION MECANIQUE

ETUDE ELECTRIQUE

VALIDATION DES PLANS ELECTRIQUES
REALISATION ELECTRIQUE

ETUDE ROBOTIQUE/AUTOMATISME
LIVRAISON MATERIEL DOUAI ELAI ROBOT 10S.
MONTAGE PLATEFORME

ESSAIS ROBOTIQUE ET AUTOMATISME
RECETTE PLATEFORME

TRANSFERT A CLIENT

MONTAGE SUR SITE

MISE EN SERVICE

Formation

MISE EN SERVICE INDUSTRIELLE
REMISE DE LA DOCUMENTATION
SEMAINES
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Nos Offres Personnalisées

Manutention de charge Lourdes
Chargement de Machines
Robots Collaboratifs

Marquage

Formation

Contrat de Maintenance — SAV




Manutention de charges Lourdes

reparation de commande
artons — Sacs- Bidons — Etc.

Manutention
de Sieges




Chargement de Machines et Controle

Presse et Contrc“)le
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achlne Outlls et Decoupe

B Drosse 3
Injecter




b

Ressorts

rquag

c

>
b
L™,
(),
-
N -
(&
[ (v

ey
R

Ligne Bouteilles de GAZ
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Robots Collaboratifs

Plasturgie
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Manutention




Machines Spéciales

Portique Contrdle Etancheite

Releveur de Chaudieres




Une Proximité et des moyens a
Votre SERVICE

" Faisabilite, Etudes, Réalisation, Intégration & Service



TDR GROUPE

SAS au Capital de 150 0oo0€

APE : 28417
Région NORD et EST: SIRET : 800 035 305 000 21 Région lle de France- CENTRE et OUEST:
29 rue de la GALLIETTE 56 Avenue de I'Europe
59167 LALLAING 77184 EMERAINVILLE
GSM : 06 0738 3433 Email : a.safari@tdrgroupe.fr

Email : d.watier@tdrgroupe.fr

Pour le MAGHREB
TUNISIE




A Suivre.....

®
COMEE France

Machines de tampographie & accessoires

L'actualite du Groupe

www.tdrgroupe.fr
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