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Energie cinétique
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Rappel : 

Barre :   R 0 
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 

1 2 1 2T( / R) T( / R) T( / R)+ = +
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 
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Le dispositif étudié est un robot « 6 axes » utilisé
pour des opérations de manutention. Il est étudié
dans une configuration où seuls deux axes
sont actifs, les autres étant considérés
comme bloqués. Le schéma cinématique
correspondant fait apparaître le bâti 0, le bras 1
et le second bras 2.



13

Repérage et architecture des liaisons :

•Le repère R0 :(O, )
est associé au solide 0, considéré comme galiléen.

000 kji ,,
���

•Le repère R1 :(O, ) est associé au solide
1 qui est en liaison pivot d’axe (O, ) est associé
avec le bâti 0.

111 k,j,i
���

0i
�

•Le repère R2 :(A , ) est associé au solide
2. Le solide 2 est en en liaison pivot d’axe (A, )
avec 1.
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���

0i
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Caractéristiques géométriques, massiques et
inertielles :

•Le bras 1 est assimilé à une tige de masse m1 
et de longueur l1.

•Le bras 2 est assimilé à une tige de masse m2 
et de longueur l2.
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But :  Calcul de l’énergie cinétique 
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ENERGIE CINETIQUE
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