VITESSE, ACCELERATION

CAS DE LA ROTATION

L’étude concerne un bras manipulatdécalux
permettant de manipuler différents types de piéces.
Innovant, ce bras de manipulation compact

s'installe sans contrainte d'espace.

Son bras articulé a double pivots procure une
large mobilité et une grande fluidité du mouvement
(possibilité de rotations, basculements,...). thpet
une prise de piece sous tous les angles sans
contrainte liée au centre de gravité.

Equipé d'une poignée sensitive, il est guidé
facilement et avec précision par I'opérateur. Un

effort de moins dé& daN suffit a déplacer une
charge d&0 kg
Un outil de préhension spécial est congu en
fonction des besoins de chaque client (pince,
palonnier a ventouses, aimant, crochet,...).
Caractéristiques techniques :
* charge maxb0 kg
* rayon d'action jusqu2am.
» fonctionnement : électrique ou autonon
sur batteries.
» fixé sur socle mobile ou fixe.
Les secteurs d'utilisation sont la métallurgie,
I'aéronautique, la construction automobile...

Pour notre étude nous supposerons la didoe en hauteur et les deux b&et3 pouvant tourner
respectivement autour des axBsZ; et B Z;. Nous sommes donc dans le cas d’une probléme fgan

plan horizontal(A X, Yl).
Une modélisation plane (en vue de dessus) est daiiessous :
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Ondonne:ﬁ?):a)@ et BC=Db X,

Les longueurs etb sont constantes au cours du temps alors que dg¢ssanet 8 sont des fonctions
du temps.

La baseB; = (7(1 A 21) est fixe (liée au bati).
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Q1) Donner les expressions des vecteurs rotatidls; 235 234

Q2) Calculer le vecteur vitess¥ gp/1  de trois maniéres différentes en écrivant leltésdans la

base la plus simple :
e a partir des résultats du mouvement de rotation.
» par dérivation du vecteur position.
» par changement de point.

Q3) Calculer le vecteur vitess¥ cz/1  de trois maniéres différentes en écrivant leltésde facon

vectorielle la plus simple :
e par dérivation du vecteur position sans utiliséolanule de Boor.
e . . dBC
e par dérivation du vecteur position en utilisantdamule de Boor pour le calcul d—

/1
* par changement de point en utilisant le p&int

Q4) Calculer les vecteurs accélératibrny,,; et /[ c3/1 -
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