Le chariot S1, auquel on associe le repére Ry =
(4, %1, ¥4, Z1), est en mouvement de translation
de direction ¥, par rapport au bati So, de A
repere Ry = (0, %y, Yo, Zo)- z Alt)

Le corps Sz, auquel on associe le repére R, =
= 3 = -
(A, X2, V2, 23), est en mouvement de rotation

autour de I'axe (4, Z;) avec le chariot 1.

Le bras Sz, auquel on associe le repére Ry =
(B, %3, ¥2,73), est en mouvement de rotation
autour de I'axe (B, ) avec le corps 5z S,

On donne ci-dessous un extrait du cahier des - e
charges : o
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LE BIONIC BAR DU PAQUEBOT HARMONY

Afin que la boisson ne soit pas renversée, il est nécessaire que la pince avance

Exigence 1 . A
= horizontalement selon X, & vitesse constante V par rapport au chéssis du robot.

Objectif : vérifier le critére du CdCF.

Réaliser un graphe de liaison et préciser le paramétre de position associé a
chaque liaison.
Réaliser les figures de changement de base en couleur.

Que dire des bases 0 et 1 ? En déduire Q,,, et Q,,,?

Donner la nature des mouvements 3/2, 2/1, 1/0

Quels sont les parametres du mouvement ? Sont-ils indépendants ?
Déterminer le vecteur position de P dans le repére 0, en fonction des
parametres de position et des caractéristiques géométriques.

Déterminer les produits scalaires et vectoriels suivants :

XX XL KX XX XX Xz

XWAX XN AKX AXy X AY, X AT AT
Déterminer le vecteur vitesse \7P’3,Oavec 2 meéthodes (sans projection). Veérifier
I'homogénéité du résultat. Ecrire le torseur cinématique {(,,} .

Déterminer le vecteur accélération I, ,,, . Vérifier 'homogénéité du résultat.

10.Projeter \7P13,0 dans la base 0 et donner les 3 equations scalaires qui

traduisent I'exigence 1. En déduire ¢(t), S(t) et A(t) en fonction de V, a, B,
A et des parametres caractéristiques.



Corrigé

1 Lo : glissiere direction Yy, Lo @ pivot d’axe AZ,, Lsz : pivot
d’axe By,,

— f
AVor 2

N a(r) 5 B0, 2

*Csz A, - ‘d’—'-—Lzz

Zo12 Y23
3 Les bases Rg et R; sont confondues car le mouvement de 1/0 est un
mouvement de translation.
Q=0 et Q,;,=Q,,+Q,,+0= ﬂ(t)-yzs +d(t)-201
4 Ne pas confondre : mouvement, liaison et trajectoire. Mouvement 1o :
translation de direction y,, mouvement ,; : rotation d’axe Az,
mouvement 3, : rotation d’axe By,
5 Les parametres des mouvements qui sont indépendants sont :
At),a(t), A(t)
sin f.cosa
6 OP=0A+AB+BP=A(t).Y,, +H.Z, +LZ, Z,= |sinpsina
ol COSp
7 XX=1 X.Z,=0 XX =X,X =Cc0sa X.X,=C0sa.Cosf3 X.Z, =C0Sa.COS [
AN
AN

XAX =0 X AZ ==Yy, XAX =sinaZ,,=-X,AX
X\ Ny, =C0sa.Zy, X, AZ ==Y, X;AZ =-C0SpY,
, dOP , Z
pesto =~ A(t).Yp +0+ L2
t, RO
dz, = - -
8 E =Qy A (,By23+a.2012) ;=p a.sin .Y,
RO

besio = A(1) You + L.(BX; +.sin B.Y,5)

peao = Vaezio T PBAQy, VBeS/Z +V,

=0+0+A(t).Yor + L( A%, +c5in B, )

Be2/1 +VBel/O L.Z, A Q)
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B} 4V,| A1) Yo +L(B% +dsin /3.3723)|

Do = =
- dt dt
‘RO RO

dx = - - - o Sl -
d_t3 =Q, A%, = (/3.y23 +a.2012)A Xy =—.Z;+0.C0S B.Y,,

RO
dy = - - - - -
d_t23 =Qy0 A Yy = (ﬂ-yzs +0{.2012)/\ Y3 =—a.X,

RO

Tocaro = A (1) Yor + L( BXy+.SIN B.Yy +6.COS B.B.Y5)
+LB.(~B.2,+.c0s B.Y,5)
+La.sin B.(-a%,)

- o d7
Voo = /1(t).y01 +0+ L.d—t3

RO

Voo =V = L.(3.c0s B.cosa —d.sin B.sin )
Vousio-Yo =0=A4(t)+L.(B.cos B.sina+d.sin B.cosa)
Ves0-Zy =0=—L.Asinp

B=0
I

L.sin g.sinx
. V.cosa
i(t): sina




