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La société Pellenc développe des robots automatisés permettant de :
e trier automatiquement les déchets (robot Planeco)
e cueillir des pommes ou des citrons (robot Magali/Citrus)

e greffer des rosiers (robot Rosal)

L’orientation du robot est réalisée par trois chaines fonctionnelles pilotant les axes de rotation :
e de la structure par rapport & lembase fixe (azimut)(Axe Rs);
e de la chaise par rapport & la structure (site)(Axe R3);

e du bras par rapport & la chaise (Axe Ry)

[OA] =a=69.5 mm
[AB] =b =82 mm
[BC]= | =80 mm
[BD] =L réglable
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Hypotheses :
e Le référentiel lié au bati 0 est considéré comme galiléen.
e Les liaisons seront considérées comme parfaites.

e Devant les efforts présent on négligera 'effet du poids et de la masse des solides 1, 2 et 3. On notera M
le poids de la piece 4, D le centre de gravité de ce solide et g 'accélération de la gravité.

Données :

e Une étude de fermeture géométrique a permis de trouver les lois entrée sortie, les lois trouvées sont :

Wa/0 _
war kbras
DAL e

w2 /1
e On note :
I, linertie du solide 1 autour de l'axe (O, %)
I, linertie du solide 2 autour de I'axe (O, )

I, Vinertie du solide 4 autour de I'axe (B, i)

On négligera les inerties sur les axes de rotations (O, 73) des solides 2 et 3

e On donne l'action mécanique du couple moteur:

[
{Tecemis2} = o{ oz }

m-21

Question 1  Réalisez le graphes de structure du problemes.

Question 2  Calculez I’énergie cinétique des solides 1, 2, 3 et 4 dans leur mouvement par rapport au solide
0.

e Energie cinétique de 1 /0:

1
Ec10 = é-ll-wf/o

Energie cinétique de 2 /0:
1 2
E(:,Q/O = 5 .IZ.CL}Q/—l

On ne prendra pas en compte la rotation sur la direction y—g car on néglige 'inertie sur cette direction.

e Energie cinétique de 3 /0:
E(:,S/O =0
On néglige la masse et 'inertie du solide3
e Energie cinétique de 4/0:
1

Ec,4/0 = 5 .[4.&12/0

uestion 3 Déterminez l'inertie équivalente I., du systéeme complet rapporté sur la vitesse de rotation du
q
moteur wa/q

1 1
E¢totj0 = Ec1j0+ Ec2j0 + Eegjo+ Eeajpo = -Il-w%/o + i-fz-wg/l + 5-[1-003/0

E.io1/0 = ~(Il-wf/o + [2-“’5/1 + I4~Wi/o) =

o= N

(DR + o+ Lik, ) w3y

N =

Donec:

1 .
Er:,f,m‘,/O - 5-[6(1.(.«15/1
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Avec:

Ig=I1k2 + o+ Ik

mot

Question 4 En isolant I'ensemble 3 = {1+2+43+4}, calculez les puissances internes et externes s’appliquant
sur le systeme.

On isole I’ensemble:

Puissances intérieures:

e Liaison 1-2 : P = 0 car la liaison est parfaite
e Liaison 2-3 : P = 0 car la liaison est parfaite

e Action du moteur : Ppot12 = Cpyowa)y

Puissances extérieures :

e Liaison 0-1 : P = 0 car la liaison est parfaite

e Liaison 0-4 : P = 0 car la liaison est parfaite

cosafo = M. GV ajo = —M.g.L.sin(6).ws

e Action de la pesanteur : P,

Question 5 En appliquant le théoréme de 1’énergie cinétique exprimer ’expression du couple moteur pour
mettre en mouvement le systéeme. Mettez en évidence une composante statique et une composante dynamique
de ce couple moteur.

On applique le TEC:

dEc,tot/O

T = Z P + Z Pemt/()

On obtient :

Ieqwayy o)1 = Cpywayy — M.g.L.sin(6).wy o

On obtient :

Cm = loq-wa)1 + kpras-M.g.L.sin(0)

On reconnais un terme lié a la dynamique du bras et un terme lié au couple résistant statique du probleme.
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