
Exercice d’application - Robotique

Question 1. Donner les stratégies d’isolement (isolement, théorème avec éventuellement le point de calcul et
projection) sous forme de tableau pour déterminer 𝐶01(𝑡), 𝐹12(𝑡) et 𝐶23(𝑡).

Force ou couple
recherché

Isolement Théorème (éventuellement point de
calcul)

Projection

𝐶01(𝑡)

𝐹12(𝑡)

𝐶23(𝑡)

Question 2. Déterminer l’expression de 𝐶23(𝑡) en fonction de 𝑚3 notamment.
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Question 3. La motorisation est-elle adaptée pour faire face à toutes les configurations possibles du robot ?
Justifier.

Question 4. On se place dans la configuration particulière où 𝛼(𝑡) = 0. Exprimer alors la vitesse ⃖⃖𝑉𝐷∈3/0 en
fonction de 𝑧(𝑡), 𝜃(𝑡), leurs dérivés et les paramètres géométriques. Vous exprimerez votre résultat sous la forme
⃖⃖𝑉𝐷∈3/0 = 𝒱𝑦 (𝑡) ⋅ ⃖⃗𝑦12 + 𝒱𝑧(𝑡) ⋅ ⃖⃗𝑧12.

Question 5. Déterminer l’expression de la valeur maximale qui peut être atteinte en bout de robot en fonction de
𝑧0 notamment.

Question 6. La norme impose que cette vitesse en bout de robot ne doit pas dépasser 1,3 m/s. Cette contrainte
est-elle respectée ?
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Problème - Système d’orientation d’une antenne

A - Étude géométrique.
Question 1. Donner l’expression de 𝑧 en fonction de 𝜃1.

Question 2. On veut que l’antenne puisse s’incliner de +/- 30°. Quelle doit être la course minimale du vérin ?

B - Étude des actions mécaniques.
Question 3. Montrer que ⃖⃗𝑅1→3 peut s’écrire ⃖⃗𝑅1→3 = 𝑍13 .⃖ ⃖⃖ ⃖⃗𝑧23.
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Question 4. Montrer que 𝑍13 = −𝐹 . Vous préciserez notamment le ou les solides isolés, le théorème et la projection
utilisée.

Question 5. Déterminer l’expression de 𝐹 en fonction de 𝑚, 𝜃1 et 𝜃23 notamment.

Question 6. En vous aidant des courbes fournies en annexe, indiquer le ou les vérins compatibles avec l’utilisation
envisagée.

4


