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Suief examen physigue appliguée

Robot S axes

Un rorbt 5 axes est constitue des piéces suivantes auxquelles on 2SS0CIE un 1eperes:
-un socle fixe 0 et un repére Ro (O, ¥o, 7?9 7o)

-une chaise 1 et un repére R1 (A, X1, 71, Z1.

-un bras 2 et un repére R2 (B, X2, vz 22_). X

-un avant bras 3 et un repére R2 (¢, %3, ¥3, Z3).

-un poignet 4 et un repére R4 (D, X4, , ¥4, 24).

-une pince 3 et un repére RS (D, %5, ¥5,Z5).
Zo est vertical ascendant.

On donne:

OA=-al ¥l +a271

AB=b ?2

BC=c. 7’3

CD=d x4

Définition des bases:

(%o, ‘“% 20) base fi xe,m vertical ascendant.
X1, 71, zl} telle queZ1=20 (0, x¥)—— 61.
(Q”Z 2, 22) telle que ¥2=v1 (X1, X2)=02.
(3, 73.23) telle que 352 ;(2, T3)=03.
(X4, V4, 74) telle que Y34=73 ;(X3, X3)= 04.
(%5, 75, 5) telle que X5=%4 ;(V4, ¥5)= 85.
Avec - 01:rotation de la chaise 1/socle 0.
-82: rotation du bras Z/chaise 1.
- 83:rotation de avant bras 3/bras 2.
~ 84:rotation du poignef-4/avant bras 3.
- 85:rotation de la pince S/poignet 4

Duestiony:

1} Calculer les vitesses suivantes : v {A- Ei"{}\ v {E»—Q‘f@‘, 7 'wﬁf 0y v Y (D-4/0);
2) Calculer les accélérations suivantes : I (&-1/0);T {?;5-7‘;’»} ) ¢ C—’ﬁ!@ Vs
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