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Mécanique du solide — Cinématique

Etude d'un robot industriel 3 axes
Ayo

Soit le robot industriel 3 axes ci-contre

Il est composé des éléments suivants :

- I'ensemble (0) est fixe, c'est le béti lié au repére

Ro (O, Xq, ¥, 2 )

- I'ensemble (1) lié au repére R, ( O, x7, ¥1, 71 )

translate et tourne autour de I'axe O y, par

rapport au béti (0) avec : a = (xg, x7 ) etOA =R X1

- I'ensemble (2) lié au repére R, (A, x5, V5,25 )

tourne autour de I'axe A z{ par rapport &

I'ensemble (1) avec: 8 = (X7, X, ) et AB = a.%;

- I'ensemble (3) lié au repére Rz ( B, x3, V3,23 ) -
tourne autour de I'axe B x; par rapport a

I'ensemble (2) avec: ¢ =(z;, 73 ) et BC = .73 o)
( le point C est a la périphérie de (3) )
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1) Représenter les figures des rotations planes ( changements de repéres )

2) Exprimez §R1/R0 ;ﬁRz/Rl 'S—iRs/Rz , ﬁRz/Ro etﬁRS/RO

3) Exprimez V, 1,0 par dérivation . Vous I"exprimerez dans la base (X7, y1,7; )

4) Exprimez Vy 270 Ppar changement de point . Vous I'exprimerez dans la base ( x1, y1, z7 )
5) Exprimez Vg 20 par dérivation. . Vous I'exprimerez dans la base (X1, y1,z; )

6) Exprimez V. 30 Par changement de point . . Vous I'exprimerez dans la base ( x7, y1, 77 )
7) Exprimez V. 30 Ppar dérivation . . Vous I'exprimerez dans la base ( X1, y1,z; )

8) Exprimez [ 20, - - Vous l'exprimerez dans la base ( X1, y1,z; )

Etude d'un systeme came-poussoir

La came (1) de rayon R est liée au bati par une liaison pivot de
centre Oy et d'axe z,

Le poussoir (2) est lié au bati par une liaison glissiere d'axe x,
Le repere (R;) est lié a la came (1)

Le repere (R,) est lié au poussoir (2)

| est le point de contact came/poussoir

A est un point appartenant au poussoir a l'intersection des
axes xg et y,

La came (1) a un mouvement de rotation de vitesse angulaire
Onpose:0,0; =eetB=(x;, %7 )
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1) Ecrire le vecteur m en fonctionde R, B ete

2) Déterminer la vitesse VA—Z/(; en fonctionde R, 6, w et e

3) Déterminer l'accélération FA—Z/(; en fonctionde R, 6, w et e
4) Déterminer la vitesse V,—z/(; en fonctiondeR, 8, wete
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