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Cylindre de masse m, de hauteur h et de rayon R
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But : Calcul de I'énergie cinéetique

Tige lhomogene: m,,G,

Masse ponctuelle 2: m,,G, OP =x.J;
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But :

Calcul de I'énergie cinétique

T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)

|tn



But :

Calcul de I'énergie cinétique

T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)
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T(2/R)=-.m_V(AS/R)
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T(2/R) = %.mz.(ll.d)z
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But : Calcul de I'énergie cinetique

T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)
|

m.V(G,1/R) + 1.(2“0.[1((31,1)] Q.

T(1/R) = ;
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T(1/R) = ;.ml V(G +R)V(O,1/R)
+1.Q .[I(O 1 ]
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VG, .1/0 :é.a.lq Qi/0 =0a.iy
| |1*
T(1/R)==—m ..«
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T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)




But :

Calcul de I'énergie cinétique




Le dispositif étudié est un robot « 6 axes » utilisé

pour des opérations de manutention. Il est étudie

dans une configuration ou seuls deux axes

sont actifs, les autres étant considérés

comme bloqués. le schéma cinématique

correspondant fait apparaitre le bati 0, le bras 1

et le second bras 2.




Repérage et architecture des liaisons :

°Le repére R, :(0, 10,jok0)

est associé au solide 0, considéré comme galiléen.

_

Le repére R, :(0, i1, ]1, |<1) est associé au solide
1 qui est en Tlalson pivot d’axe (O, jg) est associé

avec le bati 0.

—_

Le repere R, :(A ,12,]2,k2 ) est associe au solide
2. Le solide 2 est en en liaison pivot d'axe (A, jg)

avec 1.




Caractéristigues géomeétriques, massiques et

inertielles :

el e bras 1 est assimilé a une tige de masse m1l
et de longueur [1.

el e bras 2 est assimilé a une tige de masse m?2
et de longueur 2.
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T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)
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T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)
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T(2/R)=-m_.V(G,2/R) + ~.Q, [IG,2)].Q,,
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TORSEUR CINEMATIQUE

Qr/0 = (d +B)T
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VG,m/o0 =h.akr +
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T(1+2/R)=T(1/R)+T(2/R)
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T(2/R)=-m_.V(G,2/R) + 5.sz[l(e.z,z)] Q
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TORSEUR CINETIQUE
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m2VG2[|2/O — m2|1 O( |<1 + m2 ; (O( + B)kz
L2 -
O-Gz[lz/() —_ sz(O( +B).|
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TORSEUR CINEMATIQUE

/

—_

VG, m/o = Lok +=

2
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Qs/0 = (0( +B)T

.(d +B).E2

TORSEUR CINETIQUE

m2 VGZDZ/() — m2|10(|<

O0G,02/0 =My
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1+m2%.(d+ﬁ) 2
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2T(2/R) =m. g(a +B) +m, (l.a)

+m | 1 .(a +pB).c.cosP

2T(1/R) = ml.%.az




But :

Calcul de I'énergie cinétique




ENERGIE CINETIQUE

2T(S2/R) =m 2 6% +m, 2

° 3
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> W, sin(o, —0)* +

m, me (I,.sinoty ) + 0y (%.sin(a() _G)DZ

2T(S1/R) =

2 2, 2
Myl "Wy~ (sinag)
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