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Exercice 1.

L'appareil étudié est un robot manipulateur ERICC. Sa capacité de charge est de 10 N,
avec un rayon d'action de 750 mm. Il possede 5 axes de rotation, commandes par > moto-
réducteurs électrigues avec freins. Ces moteurs sont asservis en vitesse et en position.
Toutes ces infomations sont traitées par un calculateur programmabie et un equipement
permet I'apprentissage.

Le robot étant au repos pour la configuration géométrique donnée on souhaite calculer
les efforis de freinage a exercer sur les articulations.

Les actions de freinage sont modélisées par les torseurs:

Cont = 02{-6. Co1 2}
Ciz = 02{0 Ciz X}
Can = 0a{0 Cos X}

e
Cas = 04{0 Cas X}

Déterminer ces actions de freinage
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Notations:
Soit Rg={ 03 Yo .';E. ,?) un repere gakléen i@ au solide Sy (socle).
SoitR1=(02 ,?,_)T,dz') un repere lié au solide S4 (chaise). On pose 04 = ('xz ,_3'(').
SoitR; =( 02 .'; ,_372 ,Z} repére lié au solide 8, (bras) de masse m» et de centre de
- —F —— — e ..
masse G, . Onpose 63 =(z, 23) ; 0Ga=-dy 2o | 0:03=Ls2zZy
Soit R = ( O3 ,";, }Z ?3 ) repére lié au solide 83 (avant-bras) de masse mz et de
- P — - —— o
centre de masse Gz . On pose (3 = (Zo, 23); 03Ga=d3zz3 ; 0:04= L3735
Les actions de pesanteur qui agissent sur la pingce $4 sont modélisées par le glisseur

thp = Os{-my gz 0}




Exercice 2:

On désire determiner les actions mécaniques aux paliers A et B du guidage de
l'aérogénerateur présente ci-dessous:

L’action mécanique du vent sur 'aérogénérateur est modélisée par le torseur:
— — - — —
Zvia = of Rwa M(O,v/a)} avec Rya =Y, yo et M(O,v/a) =M, yo

Les actions de pesanteur qui agissent sur I'aérogénérateur sont modélisées par le glisseur

Go = ofP 0} avec P=-P7y

Le palier A est modélisé par une liaison rotule de centre A et le palier B est modélisé par
une liaison sphere cylindre (linéaire annulaire) d'axe (B, 7, .

Déterminer les actions mécaniques aux paliers AetB.
Notations:

SoitRy=( 0, 3?6 . ;: ?o ) un repere galiléen lié au solide $p (socle).
—_— — ——— —_
QA=-az; etOB=-b 25

AN.: Y, = -1120N ; M, = -484N.m ; P=2420N; a=1,15m etb=0,75m




Exercice 3:

Un mét de charge est défini par la géométrie ci-dessous:
AF: mat principal encastré en A
EG: barre de fleche soudée en F au mat principal

BD: potence liée au mat principal en B (liaison rotule de centre B) et maintenue en C par
deux cables EC et GC

- =
Le glisseur <7, =o{ P 0} modelise 'action de la charge sur la potence BD.

—Ty
Données : dans le repére orthonorme ( A ?6 ,;75 , Zo )

B(0,2a,0) ; C(6a,8a ,0);0D (8,10a,0) ;E(0,8a,3a), F(0,8a,0),
G(0.8a,-3a) : P(0,-P,0)

Déterminer les tensions des cdbles EC et GC.
Déterminer I’ action du mét principal sur la potence BD.
Déterminer I’ action du sol sur le méat principal au point A.




