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Description d’un robot KAMEL 
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Description générale du système « Robot Jockey » 
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Les constituants de l’axe EPAULE (Axe A) 
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Principe de fonctionnement de l’axe EPAULE (Axe A) 

 

L’épaule permet de positionner le bras vers l’avant ou l’arrière de la monture. 

• Vers l’arrière (zone en vert sur l’illustration), le robot jockey effectue des cycles  

de « Frappes ». 

• Vers l’avant (zone bleue), le robot jockey effectue les mouvements « Raali »  

(rotation de la baguette devant les yeux de l’animal. 

Pour articuler l’épaule et positionner le bras, le constructeur a opté pour une solution 

mécanique basée sur l’utilisation d’un engrenage à vis cylindrique (ensemble roue et vis  

sans fin) qui transforme la rotation d’un moteur électrique en mouvement angulaire  

sur l’axe A (Epaule) avec une réduction de 1/50. 

• Lorsque la vis tourne dans le sens A (flèche verte), le bras s’oriente vers l’arrière. 

• Dans le sens B (flèche bleu), le bras s’oriente vers l’avant de l’animal. 

La course angulaire maximum est limitée à 150° par une butée mécanique réglable (position 

de départ de la course). Cette butée permet également de détecter les positions de butée 

haute et basse (initialisation de l’axe) lorsque la limitation de courant au niveau du moteur  

est atteinte. 

Dans le cas du système pédagogique, le moteur à été remplacé par une commande manuelle 

(Poignée de commande à six pans).  
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Les constituants des axes POIGNET (Axe B) et BAGUETTE (Axe C)  
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Principe de fonctionnement des axes POIGNET (Axe B) et BAGUETTE (Axe C) 

 

Afin d’effectuer les mouvements de FRAPPES ou de RAALI, le constructeur a opté  

pour une solution mécanique qui consiste à embarquer l’axe de rotation de la baguette  

(axe C) sur celui du poignet (axe B). 

L’illustration ci-dessus, décrit ce principe en montrant les principaux éléments : 

• Le moteur du poignet équipé de son réducteur (14/1) et de son codeur (64 imp/tours  

sur 2 voies). 

• Le support (en coupe) de ce moteur (fixé dans le bras mécanosoudé) comportant  

une butée fixe qui limite la course du poignet à 300° maxi. 

• Le couvercle (en coupe) de l’axe Baguette entrainé par le moteur du Poignet et muni  

de deux butées embarquées en caoutchouc stoppées par la butée fixe du support  

afin de limiter la course du poignet à 300°. 

• Le poignet (en coupe) vissé dans le bras mécanosoudé et équipé de son montage  

de roulements. 

• Un détail de l’axe baguette avec son moteur avec codeur (64 imp/tours sur 2 voies)  

et son ensemble roue et vis sans fin (rapport 1/25) fixés dans un boîtier (en coupe) vissé 

dans le couvercle  
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Caractéristiques de l’axe B (Poignet) 
MOTEUR 
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Caractéristiques de l’axe C (Baguette) 
MOTEUR 
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Capteur de proximité (initialisation de l’axe Baguette) 

 

 


