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Schématisation du bras articulé du robot Spirit - Corrigé

Q.1 P|vot d’axe Pivot d’axe
(04, (\ m 0.,y C)
1 1V1) 3 ( 3Y3) 445
Pivot d’ axe v Pivot d’ axe
(OOI Zo (02I YZ )
Q.2. PositionP,,: 0,=0,0,=0et 05=0. PositionP,:0,=0,0,=-7t/4et0;=0
20
0, 0;
7~\_
\
Oo
0
O,
Attention ceci n’est pas le

symbole de la liaison pivot d’axe
(Oq, Z,) !!! on la dessinerai comme
ceci dans ce plan :

0

Q.3. Pour la position P, ona 0, =0, 0, = —1/4, 05 = /2.

- 0,0, =0,0, +0,0, + 0,0, =a,.X; +¢;.Z; +a,.X, +a5.X,
Avec X, =—sin6,.z, +cosd,.X,
et X, =—sin(6, +6,)Z, +cos(0,+6, )X,

a, +a,.cos €2+a3.cos(92+6’3)
0,0,= [0

o|C1 —3,.5in6, —a,.sin(6, +6,)

V2

0,1+ T.(0,5 +0,8)

10,0, =1,02.%,-0,11.7,
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Q.4. Calcul de la hauteur maximale d’étude
de la roche par rapport au sol.

Ona:—n/2<0,<7/2
-n/4<0,< /4 a3.5inB;
0<0;:<m
et 050, doit étre vertical tel que (EO ,24): 0.

\hmaxi =hy+ ¢y +(a; + a3).sinB, — c4‘

A.N.:

i ¥

hmaxi =0,5+0,1+ 5 (0,5 + 0,8) -0,15

homg = 1,37 m| = C.d.C.F. ok. hs

Q.1.etQ.2.

€4—— Corps de vérins 2 et 3

A -
Yo

Oo

s

—_— — —  —

Q.3. 0,A=0,A+AC+CD=-b.x, +ay, +cX, +d(t).X, avec:
X, =—siné,.z, +cos 6, X,
Y1 =Yo
X, =€0s 6,.X, +5in6,.y,
b.cos 6, +(c+d(t)).cos 6,.cos 6,
-> @ =—b.(—siné,.z, +cos O, .X,) +a.y, +(c+d(t)).(cosé, X, +sinb,.y,)= |a+(c+d(t)).sinb,
bo b.sin@, —(c+d(t)).cos 8,.sin6,
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Schématisation d’un compresseur 12V - Corrigé

Q.1. Al'aide du repére et des points définis sur le schéma Q.2.
guestion 1, on obtient :

E]_ =16+
arbre moteur

Pivot d’axe

(,z)

\
AN Engrenage 1
\

\
\
\

Pivot d’axe
(0,2)

Ep=01+02+03+
04+08+13+19+
20

Pivot glissant
d’axe (A, Z)

7777
Pivot glissant Pivot glissant
d’axe (B,y) d’axe (B, z)

E,=06+ 07
+ 09
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