DS3

DS 3 : Exercice

Etude dynamique d’un robot 5
axes

Calculatrice autoriseée

Les résultats doivent etre encadreés et mis
sous forme simplifiée !

Les copies seront numérotees !
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Robot cinq axes (corrigé) z X
Z4 X5

Y4, Y5

Zs5
®x — 394 y ® — 395 74
Y4, ¥

l Pesanteur

7-

Moteur Moteur
9 - Détermination de Cms
Bilan des actions mécaniques extérieures sur 5 :
X L 0 O ~
T(4-5) = Y: (;5 + 40 C,, et T(pes-5) = {_m(f)gz}
¢ Zss HBl=3) O 0 0 (=347 N

On applique le théoréme du moment dynamique a 5 en O en projection sur y. (axe de la liaison pivot).

3,(5/R).¥,=C,_ 5+ (0G, 0-m,g7).y, = Cms car OG;, = Isy,

—

60(5/R).[%} car O fixe dans R
de |,

3 - dé,(5/R . d|G,(5/R).y
6O(S/R)')/s :[ Oil'[ )j| Ys = [ ° dt YS]_
R

0,(5/R) = Io(5) Q(5/R) car O fixe dansR avec Q(5/R) = 6, y,+6, % =

0, cosB, X, +0, y; +6,sin0; Z,

A, -E -E, 8, cos 6,
6,5/R).y, = | -E, B, -D; B, |.y, = -Fs 8, cos6s + Bs 6, - Ds 6, sin6s

-E; -D; C; ). |8,sinb;

5

{%} =[%} +Q(5/R) 0§, = (8, y,+6, X )0y, = 6, 7,
dt Jp [ dt J, :

6,(5/R). 6,7,=

(As 94 €cosBs - Fs 65 - Es 64 sinBs) 25.64 Z,+ (-Es 94 €0s0s -Ds 65 +Cs 64 SinBs) Z, . 64 Z,

-(As 94 cos6s — Fs 95 - Es 94 SinBs) 94 sinBs + (-Es 94 cos6s —Ds 95+ Cs 94 SinBs) 94 C0s6s
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B, et B, étant constants :

d,(5/R).y;= Fs B, B:sinds - Ds 8,-6;C0505 + As6,” cos6s sinds - Fs—B:6; sinés - Es 6, sin?8s + Es
0,” cos?6s + DsB_B,0s8s - Cs0,” sinds coses

soit Cms = [(As - Cs) sinBs cosBs + Es (cos26s - sin26s)] 942

Remarque : 6; n’intervient pas car , a vitesse constante et liaisons parfaites, pas besoin de couple
moteur.

10 - Détermination de Cma

Bilan des actions mécaniques extérieures sur 4+5 :

X34 0 0 Cm4 = -
-m,gz ;g7
T(3-4) = Y, M, + <0 O T(pes-4) = { i } T(pes-5) = { i }
0 Zy, N, R, O 0 0 R, G G

On applique le théoréme du moment dynamique a I'ensemble 4+5 en O en projection sur X (axe de la
liaison pivot).

d,(4+5/R).X=C,_, +(0G, O-m, gZ).X +(OG, 0-m, g7).X = Cm4 - g(Ma l4 + ms Is) cos6s
d,(4+5/R).X =0,(4/R).X+5,(5/R).X

80(4/R)5< = Tox(4) é4 car 4 est en rotation autour de I'axe fixe (0,X) = 80(4/R)5< = 0 car 94 = Cte

- 0 d|0,(5/R).X
50(5/R).§:[M} X = [ of ) X] car O fixe dans R et X fixe dans R
dt R dt
A, -F -E; 8, cos 6,
G,5/R). X =| - By -Dj 6, |.x
-E, -D, C, 8, sin B,

R
= (A,0,cos8,-F,8,-E.8,sinB,)%.X, + (-E,0,cos8,-D,6,+C.8,sinb,)%.7,
= (A,0,cos8, —F, 8, —E. 8,sinB,) cosbs + (—E, B, cos®, —D, 8, +C.0, sinB;) sinbs

d,(5/R).X = -(A,sinB, +E, cos6,)8,8, cosbs -(A, B, cos8, —F, 6, —E. 8, sin 6, ) 6, sin6s

+ (E,sin 6, +C, cos 6,)0,0; sinds + (-E, 8, cos B, —D, 6, +C,8, sin 8;) B, cosbs

Cma = g(ma la + ms Is) cosBs + [2(Cs — As) sinBs cosBs + 2 Es (sin?0s — cos?0s)] 94 95

+ (Fs sinBs —Ds cosBs) 952
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