DC5_TD4a - Robot Ericc
SCIENCES INDUSTRIELLES POUR L’INGENIEUR

ATS )_ DC5:Analyser et caractériser le mouvement dans les mécanismes
ROBOT ERICC

Savoir Faire

Je sais faire:
o Réaliser les figures de changement de base a partir des données
e Projeter un vecteur dans une base a l'aide des figures de changement de base.
e Réaliser des produits vectoriels a l'aide des figures de changement de base

On s'intéresse uniquement aux deux axes (€paule et coude) d’un robot Ericc 3.

Afin de simplifier notre étude et de faire apparaitre plus clairement les informations qui nous intéressent
(distance entre les points, mouvements relatifs entre les bases...), nous allons travailler sur une
représentation simplifi€ée du robot : « schéma cinématique simplifié» du Robot.
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L'objectif est de déterminer le la position du point B (extrémité du robot) par rapport au repére lié
au bati
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Soit Ry (0, X, ¥y, Zg) Un repere lié au bati 0

Soient R,(0,x;,y1,7;) et R,(A,x5,V5,2,) deux repéres liés respectivement aux bras 1 et 2.

Les deux bras 1 et 2 se déplacent uniquement dans le plan (xg, yo)-

Le bras 1 a un mouvement de rotation d'axe (0, z,) par rapport au bati. On pose a = (xg,x7).
Le bras 2 a un mouvement de rotation d'axe (4,z;) par rapport au bras 1. On pose 8 = (X7, X3).

On définit: 04 = a.X, et AB = b.X,, avec a et b des constantes.

Question 1: Réaliser les figures planes de changement de base illustrant les parameétres d'orientation.
Question 2: Déterminer, Mvt, o, Tae1/0, Tge1/0» MVt2/1, Trez /1) Taez /1, MVt20, Thez 0

Question 3: Déterminer le vecteur OB (expression la plus simple possible)
Question 4: Déterminer la norme de OB

Soit % un vecteur unitaire de la droite (OB) tel que § = (x5, W)

Question 5: Déterminer en fonction de «, § et § les produits vectoriels suivant:
e I R e T e T e e T T T T T T T I T T I T S I 4
XoNX1; XoAXg; YoNX1; Yo AXo; XoAY15 XoANY2; Yo AY1i Yo AY2; Xo AU Yo AU, X3 AU; Y AU

() OHO
CPGE ATS Lycée Eiffel Dijon Dufour - Crédits Stéphane Genouel Page 1 surl



