Cinématique - Robot planaire

1 -Robot planaire

Le robot planaire de la figure ci-dessous est a deux degrés de liberté . Il est constitué par deux bras S; et S, , contenus dans
le plan (xOy) d'un repére de référence Ry ( O, X, Vo, Zg ) lié au bati SO .

On définit deux repéres Ry (O, X7, V1,77 ) et Ry (A, X5, ¥5,2, ) liésaubrasS;etS,

On considére lesmouvements suivants :

- S, est en rotation de 8, par rapport a Spautour de I'axe ( O, Zy ), et le bras S, est en liaison pivot avec le bati Sy au point O

- S, est en rotation de 8, par rapport a S; autour de I'axe ( O, zy ), et le bras S, est en liaison pivot avec le bras S; au point A

On donne par ailleurs les dimensions suivantes : 0A = ;. x; et AB = 1,.x;

\
0,

=+ _=r = —
20 =21 = 22 xO
Questions

1 - Représenter sur des schémas plans, la position des différents repéres utilisés par rapport au repére Ry
2 - Calculer 3 (R1/R,) et 9] (R,/Ry). En déduire 9] (R,/Ry)
3 - Quelle est la nature de la trajectoire des points A et B dans RO si 8, est fixe ( prendre 6, = g )?

dRo0A4 dR104 aRoaB dR14B dR24B aRo0B dR10B
4 - Calculer: ; ; ; ; ; ;
dt dt dt dt dt dt dt

’ ’ ’ ’ ’

5 - Déterminer les coordonnées ( éléments de réduction ) des torseurs { vg g} et { v, /g } aux points O et A
respectivement

6 - On considére un point P lié a R1 et un point Q mobile dans R,.
Calculer la vitesse de P par rapport a Ry ainsi que celle de Q

Calculer I'accélération de P par rapport a Ry.
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2 - Centre de masse et matrice d’inertie d’une demi-sphére creuse

On considere une demi-sphere creuse S de masse m et de rayon R .
1) Calculer la matrice d’inertie de la demi-sphere en son centre O.

2) Déterminer la position du centre de masse C de S

Figure 3.8 Coordonnées sphériques. L'angle ¢ correspond a la longitude et
¢ a la latitude en repérage terrestre.

3) Exprimer la matrice d’inertie en C. Utiliser les coordonnées sphériques (r, 0 et ¢ ).
Avec les conventions de la figure 3.8, on les définit comme suit :

X =r sinBcosd

y =rsinB sing

z=rcosO
L’élément de surface sur la sphére de rayon R est dA = R sin6d0dd
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