TEnDncé . _
- * Concours Ecoledel'air 99 MP

Etude d'un bras de robot avec sa motorisation .

L e schéma présenté ci-dessous représente un bras manipulateur d'atelier flexible , chargé de transporter des pieces
d'un poste de travail a un autre.

Lebras (1) est lié au béti (0) par une liaison pivot d'axe ('-’:’ju) .Lebras(2) est lié au bras (1) par une liaison
pivot (4‘1 Euj . Levérin d'épaule (3)-(4) aune liaison pivot (‘1 Eu:' avec le béti et une liaison pivot [Dfnj avecla

piece (1). Le vérin d'épaule (5)-(6) aune liaison pivot {D-’Eu) avec lapiece (1) et une liaison pivot (E Eu) avecla

piece (2).
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On considére les vitesses de sortie des tiges de vérin constantes et égales a ¥ = 1##2/ 2 _ |es constructions

graphiques seront exécutées dans la configuration ; &= 43" et F=-907

OD=DA=a% , AE=EB=a% , OC=a>"3

(21 On demande de déterminer graphiquement la vitesse er_':(ﬂ € 2/0) dans labase | %y ¥o.Z; )
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(3D Pour déterminer ¥ {5 € 2/ 0] | utilisons |a composition des vitesses :

V{Be2i0)= V(Be2fl) +  V(Beli0)
'\«_\,_-'_h '-\_\__-'_.-
direcion L a A8 E:Eiré'cf,z'c:-?z 1La C?EJ
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*Cherchons ¥ (£ €1/0]) .

Pour déterminer {?(3 e1/0), déterminonsf?[DE 1/0} . En D nous avons:

F(Delt0)= V(De4i0) = V(De4id) + VF(De3i0)
'\«_\__-'_F h_\,j- k_\,_,-_.-
direciion 1 g OO0 sutvant OO direction La CD
LN v A _\._‘I L8 v A
5{1 norme 1 penis 54’]

On déduit entiérement ¥ (De1/0) . Comme O est le CIR du mouvement de 1/0, on déduit & partir du triangle

des vitesses construit sur ¥ (D € 1/0) lavitesse ¥ (A € 1/0)
‘\_.‘,_-'

1aOA



_{ } direckionde
ViDe4/3 - . =
- VA el/0) Loa |
T,

directionde
WiDel/0)=vDed4/0)

" 2
E T
‘\D'.:dlﬂc'
7 /j B¢
SIS

Pour déterminer ¥ (5 € 17 0)) | utilisons I'équiprojectivité du champ des vecteurs vitesse sur (1):
'-\_\__-'
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F(Aell0).B4=V (B e ”D:l-ﬂ . On obtient delasorte ¥ [ B €1/ 0) en connaissant sa direction, son sens et
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sa projection sur ladroite (A,B).
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"_."l:El e Z/0)

-,

VIEE 2/1)

N

= ‘._-'IZF_'. El/0}

D @
directionde
; VIEEZ/1) L AF ™= E I
! E\ V(B e 2 _.-"1:||
'-.IID'.=45° | VIEE 6/5) |
o II
< o C B Xo
LSS .
*Cherchonsff-;(ﬂ e2/1) ;

Pour déterminer {?(3 €2/1) cherchonsff'_’:[E €2/1).0na:

V(Ee2fl) = V(Ec6i5) + V(EeS5/0)
'\«_\,_-'_.- '_\,__-L '\«_\_‘__-'_'-
dirgction L a AR swivant DE direction La DE
if!I norme 1 mm ls jg,:,

On déduit E}(E €2/1) . CommeA est le CIR du mouvement de 2/1, on déduit a partir du triangle des vitesses

construit sur er_';(EE 211 Iavitesseﬁ’_;liﬁ’ €2/1)
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On obtiendrala vitesse cherchée par association des deux vitesses déduites précédemment

V{Bez2i0)=V(Be2i)+V(Bel/0)



