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Exercice 1: Chaine ouverte - Robot ERICC3

Les bras manipulateurs sont des systémes a chaine ouverte tres utiles pour le transport de produits
d’un point a un autre de 'espace. Intéressons-nous ici au bras du robot ERICC3.
On propose le schéma cinématique suivant :
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Pour simplifier I'’étude, nous supposerons que le poids de chaque pieéce du mécanisme est négligé
devant la charge portée en E.

On suppose que la charge de masse m est soumise a la gravité (g = 9,81m.s~2) et que son centre de
gravité G est situé sur I'axe (E,y;)

Le robot étudié est composé de 5 moteurs exergant chacun un couple sur I'axe de rotation sur lequel

il est monté.
Moteur 1 2 3 4 5
Lié a 0 1 2 3 4
Exergant sur 1 2 3 4 5
Un couple Cor = C01% Ci2 = ClZZ_l) Cy3 = C23Z_1) C34 = C34Z_1) Cys = C45x_4’

On suppose que toutes les liaisons sont parfaites.

Question 1: Donner les torseurs {T;’l‘} des actions des moteurs sur chaque piéece

Question 2: Donner les torseurs {Tﬁ} des actions dans toutes les liaisons

Remarque : le choix des points et bases d’expression de ces torseurs pourront étre effectués

judicieusement dés maintenant en regardant les questions posées dans la suite.
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Chaque moteur entre les piéces i et j possede un élément (carter) encastré a I'une des deux pieces et
un second élément (arbre) encastré a la seconde piéce. Chague moteur exerce donc

- uncouple Cj; sur la piece i

- uncouple Cj; sur la piece j

On propose le graphe des liaisons suivant complété des actions mécaniques considérées sur le
systéme :

(T3} (TP} (T35} {TiL4) {T5} {Ty-s}

U O G/ Y >

Question 3: Donner le torseur {Tg_,s} de la pesanteur sur la piéce 5 dans B,

Question 4: Faire le bilan du nombre d’équations et d’inconnues du probleme afin de
vérifier qu’il est solvable (isostatique)

Question 5: En isolant un systéme de solides bien choisi, déterminer les actions dans
la base B, dans la liaison pivot entre les solides 1 et 0 en O

Question 6: En isolant plusieurs systémes bien choisis et en choisissant la bonne
projection du bon théoréme, déterminer le couple C;; que doivent exercer chaque
moteurs afin de maintenir le robot en équilibre

Question 7: Déterminer la position du mécanisme dans laquelle ces couples sont les
plus grands et donner leurs expressions
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