TEnDncé_ .
- * Concours Ecoledel'air 99 MP

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 béati par une liaison pivot d'axe [Djnj .Lebras(2) est lié au bras (1) par une
liaison pivot {4.Z3 ) . Le vérin d'épaule (3)-(4) aune liaison pivot | . Z; ) avec le bati (0) et une
liaison pivot [DF}U avec lapiece (1). Le vérin d'épaule (5)-(6) aune liaison pivot [Di—:) avec la

piece (1) et une liaison pivot [5 En) avec lapiece (2).
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On considere les vitesses de sortie des tiges de vérin constantes et égales a Vo=lmmls

L 'application numérique sera réalisée pour laconfiguration : &= 43" et F=-90"

T S

OD=DA=a% , AE=EB=a% , OC=al 3,

Déterminer dans labase By [ %, ¥ |, lavitesse ¥ (B € 2/ 0] en fonction des parameétres
e, fF et V durobot .



(2) Application numériquepour & =43%  F=-90° ¥ =1 mm /5.
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(L} A partir de la composition des vitesses, nous pouvons écrire :

V(Be2i0)=V(Be2i)+¥V(Bell0)
Cherchons a présent chacune de ces vitesses :

* P_;{BE E.I'll\;lzﬂ’_:liﬂE Eflj-l‘ﬂﬂﬁg;l
0

IE'_;[.B = Ef].) = E&.ﬁ. ﬁﬂfl = _E.ﬂ..:-fz .-"-"-.ﬁED
V(Be2il)=2af ¥

Danslabase [fn . fnjl nous obtenons :

7(8 ¢ 2/1)= 206 (sin o+ §) o +cos(o+ £)5)

* E}:[BEUD)= ﬁ[@elfﬂj+ﬁﬂﬁ1rn

1]

F(Bell0)= B0y, =(—2a%-2a8) ne3,
V(Belil)= 2ad (5 +3,)

Danslabase [fn . fnjl nous obtenons :



EF[.E' e1/0)= E.cx.r:'z.lzc-::-s e Xy +sin e Yy —sin (e + §).5 +cos( e+ ﬁ:ljﬂ:,jl

V(8 €1/0) = 2a6:({cosa—sin(a+ §)) 7y + (sine + cos(a + §)) 57 |

En reprenant |'expression I’?[E = 2“]) = E’?[B = 2”)"‘ E’?[B = ”U) , nous obtenons :

V(Be2i0)=2a 5 +2aa(F+7,)

F(Be2/0)= 2..:1.(.;:;.551 +{a+ ;’3).552)

En projetant dans la base [fnjn) il vient :

IF[B €2/0)= E.cx.lidﬁ.[cc}s £ Xy +5in m.ﬁn)+(c&+ﬁ).|[—sin|[m+ ,{i':l.fu+cc}s|{ﬂ£+ﬁ:lj;njl)

2 (r:i:. COS 0 — I:r:S:+ ﬁ) sifl [D.: + ﬁj)
2..::.(r:'z.sinr:z.+(d:+ﬁ).ms[r:z+ﬁ)) )

[ Fualfa)

P(Be2i0)
|| reste & présent a déterminer £ et ,!5' en fonction de " :
* Cherchons £ en fonction de ¥ :
; 2
2 2 2
Dansletriangle'[@', C=D) nous avons : TL* = a +(EJ —a” f2 cose | Endérivant cette

d(CD)
dt

expression par rapport au temps et en remarguant que V= , 1l vient :

d (CD)
dt

—a® {2 6 sin e

Nous pouvons alors déterminer & en fonction de ¥ :

= E?".JB— E.E.Ec}ssﬁ

¢t 5111 £

* Cherchons £ en fonction de ¥

2 2 2
Dansletriangle[ﬂsﬂﬂ) NOUS avons : DEz =d +d —Za -'3‘3'5[?‘3— ,5) . En dérivant



égal ement cette expression par rapport au temps, et en remarquant que ¥ =

o | DHE
=2 DE [DE)

=—2a% ﬁ sin f

L'expression de ﬁ en fonction de?” est alors:

] Fod2 [ 1+cos
5 V2 (teosp)

¢t 51 £

d (DE)
dt

Sl vient :

Nous pouvons alors définir entiérement F_’:[E €2/0) danslabase &y (%, 00 )

V(Be2in)

(2.} Pour I'application numérique nous avons:

a2 26+ 8)
a.ﬁ.(z.mﬁ)

F(Bezi) avec

(% Fi)

Nous trouvons une vitesse :

&
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ce qui correspond numériquement a :

V(Be2i0) ‘

V(Be2/n) ‘
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2 (r:i:. COS 0 — (EE+ ﬁ) sifl [D.: + ﬁj)

2..::.(1:2. 2111 r:z.+(ﬂ7: +ﬁ).ms [EH‘,S)) (

5o V.JE— Daf2 cose
a5t &
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