Sciences Industrielles
de I'ingénieur

CI3-CIN: ETUDE DU COMPORTEMENT CINEMATIQUE DES SYSTEMES

CHAPITRE 5 — CINEMATIQUE DU SOLIDE INDEFORMABLE

EXERCICE D’APPLICATION

D’apres ressources de Stéphane Génouél ! et Renan Bonnard.

Etude d’une bras manipulateur

La figure ci-dessous représente un bras manipulateur
permettant de déplacer des objets. Ce mécanisme est
constitué :

— d’'un bati SO;

d’un solide S1 entrainé en rotation par un moteur M1;

d’un solide S2 entrainé en rotation par un moteur M2 ;

d’'un solide S3 entrainé en translation par un vérin V1;

d’'une pince située al’extrémité du vérin permettant de
saisir I'objet.

On note:

- 1/0larotation d’axe (4, zp).

- 2/1larotation d’axe (B, X;).

— 3/2la translation rectiligne de direction Z.
vt

- AB=ay,.

Qy/0 = a.2g Qo1 =Pxq

Question 1
Proposer un schéma cinématique du bras manipulateur.

Question 2
Quelle est la trajectoire du point B appartenant au solide 2 par rapport a 0.

Question 3
Calculer V(C €3/2), V(C€2/1), V(Ce€1/0), V(B€2/0), V(C€3/0).

Question 4
CalculerT(A,2/0),T(B,2/0),T(C,2/0).
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