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Controle continu de statique

Robot TC200 Tecdron

Dans l'industrie, il est désormais possible d’associer des taches robotisées et des taches manuelles. Aprés I'essor
des robots collaboratifs, Tecdron, entreprise Frangaise basée a La Rochelle, propose une base mobile nommée
TC200, capable de recevoir différents types de bras robotisés dont des bras collaboratifs mais aussi de

se déplacer de maniére autonome dans un environnement industriel complexe composé de robots et d’humains.
Afin de respecter la confidentialité de ce systeme, les données et résultats présentés dans ce sujet sont approchés
et limitatifs par rapport a la solution industrielle réelle.

Le robot TC200 est utilisé dans le cadre du vissage automatisé de piéces d’avionique dans une carlingue
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En P, il s"applique I’action :

{TP(ext - 9)} =
P

—

{Rp(ext—»';) = Xp.Yo + Yp.Yo + Zp.Z¢
MP(ext—»Q) =0
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En By, B,, Bs, B4, il s"applique les actions de contact sur les rouleaux :

Tg.y, + Np..Zg
(Thysot>2j} = { Bi-Ya . Bir 20 } i€ [1,2,3,4] et j€ [a, b, c, d]
B;

(x5 .yj 20 )
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En G ( centre de gravité du systeme complet ) s’applique le poids de I'ensemble :

R N = — M;. T — N —_—
(Togon) = { T2 E_,g 0 avec M = Masse de I'ensemble ; 0G = ag. Xg + be. yg
(9-E) M -0
G Plext=9) (%676 %)
Questions

1) Réaliser le graphe des liaisons du mécanisme ( indiquer les noms des liaisons, leur centre et leur axe principal )
( on ne représentera qu’une seule roue et qu’un seul rouleau dans le graphe )

2) Ecrire le vecteur D,E dans la base ( Xy, Vg, Zg)

3) Ecrire le torseur {T'p(ex: - 9y} au point D,

— — — .
(on notera le moment de Rp(ex; - 9y €nDy: Mp,(r,) =Lp, Xy + Mp,Yo + Np,Zy eton exprimera les
composantes Lp, ,Mp, , Np, en fonction des composantes de Rp(¢x; - 9) €t des donnée géométriques )

4) Ecrire le vecteur D1 D, dans la base ( Xg, Yo, Zo)
5) Ecrire le torseur {T'p(ex: - 9)} au point Dy

— — e .
(on notera le moment de Rp(ext 9y enDy: Mp, (g,) =Lp,Xo + Mp,yo + Np,Z; eton exprimera les
composantes Lp, ,Mp, ,Np, en fonction des composantes de Rp(ext - 9) €t des donnée géométriques )

6) Ecrire le vecteur C;D4 dans la base ( xq, ¥o, Zg)
7) Ecrire le torseur {Tp(ex - 9y} au point C;

(on notera le moment de Rp(ex; - 9y enCi: Mc, (g, = Lclx_o’ + Mq% + Nclz_o’ et on exprimera les composantes

L¢,, Mc,,,Nc,, enfonction des composantes de Rp(x; - 9) €t des donnée géométriques )

Pour la suite on notera I'expression de {Tpex: - 9y} €N Cy :

Rpeext—9) = Xp.Yo + Yp. Yo + Zp.Zg
{TP(ext—>9)} =
c

MP(ext—>9) = Lclp'%)-i_ Mclp'ﬁ-i_ Nclp'_z_a) I
1 (xo.yo_.)lo)_) _
8) Ecrire le torseur de I'action de liaison au point C, dans la base ( xq, Vg, Zg)
9) Ecrire le torseur {T', (so1 - 24y} @U point By puis au point C;

Pour la suite on notera I'expression de {Tp,(s01 - 2;} €n C1 :

i€ [1,2,3,4] etj€ [a, b, c d]
(*0.¥0 20)
10) Ecrire le torseur de I’action de liaison au point A, dans la base ( xg, Vg, Zg)
11) Ecrire le torseur {T; (g- E)} au point C,
12) On cherche a exprimer les composantes des torseurs de contact sur les rouleaux {TBi(s,,,_, 2]-)} en fonction de
{Thiext—9)} etde{T¢ - p}. Quel solide ou ensemble de solides faut-il isoler ?
13) Isoler ce solide ou cet ensemble de solides et faire le bilan des actions qui sont appliquées
14) Appliquer le principe fondamental de la statique a I'ensemble isolé ( en précisant les hypothéses et les
conditions nécessaires) puis établir les équations d’équilibre.
15) Faire le bilan nombre d’inconnues / nombre d’équations . Manque-t-il des équations ? Si oui combien ?

Tp, %o + TBiy.W + Np,.zo }

Ty, - 2j = ¥ Vo zy
{TBisot 2} Bi{ Myp,.xo + Myp,.yo + M,p,. 2,

Rappels :
Le torseur des actions transmissibles du solide 1 sur le solide 2 par la liaison entre 1 et 2 au point A sera noté :
I 7. = = 3 2 Xa12 Larz
_ [Rats2 | _ [Ra1sz = Xp12.X + Yp12.¥ + Z412.2 _ly M
{Taa-2)} = Trond R . . IR = Y412 Myq2
aMa ) My, = Lp1p X+ My12.Y + Npyg2.2 yr aZaz Nazz

(xy.2)
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