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Ecart 0 — évalue la fiabilité et la fidélité du systéme de laboratoire didactisé par
rapport au systeme réel. Il répond aux questions « le systéme de laboratoire
est-il représentatif du systéme réel 7 Permet-il de ’étudier de maniére fiable 7 »

Ecart 1 — évalue le respect du CDCF par le systéme réel sur prototype instrumenté en
laboratoire. Il répond a la question « le systeme réalisé, répond-il au CDCF 7 ».

Activités de TD

Ecart 2 — évalue la fiabilité du modeéle et de ses hypothéses. Il répond a la question
« le modele est-il correct 7 ».

Ecart 3 — évalue, en phase de conception, le respect du CDCF & partir d’un
modele simulé. Il répond a la question « le modeéle du systeme satisfait-il
les exigences du CDCF ? ».
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— EXERCICE 1 —

Modélisation cinématique de trois systémes

1.1 Robot Ericc3
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Sous-systeme 3
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Schéma cinématique de I’ensemble du robot :
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Le mouvement d’entrée est associé a I'angle a.
Le mouvement de sortie est associé a la position A telle que

W = \T§ + h%, A variable.

L’angle v est une mobilité interne.



— EXERCICE 2 —

Extracteur de pieces de fonderie

Question 2.1.
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Question 2.4. Par relation de Chasles, il vient :

OOGB - 0001/ + 0102 + 0203 + 0304/ + 0405
=0 + AT + (c+d) 7 + hz + b7}

Question 2.5. D’apres la figure géométrale reliant les bases By et Bs, on a :

7t = cos(0) T4 — sin(0)7Z;

—
Question 2.6. Comme les bases By et By sont confondues, on a €25, = 0.

D’apres la premiere figure géométrale de normale 7 et de variation d’angle ¢, il vient :
Qajo = 62
De méme, avec les deux autres figures géométrales, on trouve :
Qus =B ot Qo= 07
Il vient alors par composition des taux de rotation :

Uy = Q4/z; + Q3/(/) = Ay +a7

et

Qsjo = Qs+ Qupo = (B+0) 3 +a7
Question 2.7.

Z ANz =Z A7 =sin(8)
BAG=UAZ =1,
7/\1—’)5:?:;/\33—)5:COS<0+/8)£
VAT = AT =75

Question 2.8. Par définition, la vitesse du point G5 appartenant a 5 dans son mouvement
par rapport a Ry est

—
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Avec, par formule de dérivation vectorielle :

dz; dz| = : -
sy A +Q4/0/\Z_4>:<@£+d7)/\225$_>4+dsin(5)%>
dt |~ dt |y,
——
O
dz} dz§| o= A — SN\ = —
B I AR = ()R 46 R (0) 2 4 he0 40
T

=)

il vient finalement

Vasso =07 + AT +h (575 + asin(B)33) + b (ccos(0 + B)7 — (B+0) 7)
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Si seules les liaisons .7 o et £} /3 sont actives, alors on a A=0et & =0=0. Avec de
plus o = 6 = 0, il vient :
Vossso = 87 + B (hT] - b22)

Question 2.9. Par définition, l'accélération du point G5 appartenant a 5 dans son
mouvement par rapport a Ry est :

-
— s dV . ; (. dz; dzs
Tasspo = —220 = §9 + B (hah — b23) + B [

’ dt dt |, dt |,
Bo 0 0
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il vient finalement

LG50 = 57 — B (hZ_4> + 575)

Question 2.10. Pour conclure quant au respect du cahier des charges, il est nécessaire que
calculer la norme de la vitesse et de 'accélération, mais il manque les valeurs maximales

de 4, 0 et 5.
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