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Robot ramasseur de fruits - Corrigé 
 

 

Modèle 

R R 

L 

 
On a : 

010/1 z.
  

021/2 z.
  

032/3 z.
  

 

θ2 
1x


 

0x


 

0y


 

0z


= 1z


= 2z


= 3z


 

 

θ1 

2x


 θ3 

3x


 
1y


 

2y


 

3y


 

  

 

θ1 

1x


 

1y


 

0x


 

0y


 

1z


= 0z


 

 
 

 

θ2 

2x


 

2y


 

1x


 

1y


 

1z


= 2z


 

 
 

 

θ3 

3x


 

3y


 

2x


 

2y


 

3z


= 2z


 

 
 

 

 

Q.1. Nature du mouvement de 1/0 ? : Mouvement de rotation simple autour de l’axe (O0, 0z


) : 

On applique le champ des vitesses : 0/1010/1O0/1O OOVV
01

   

Avec 0V 0/1O0


  → 111110/101 y..Rz.x.ROO


  → 110/1O y..RV

1

  

 
Q.2. Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 

→ 2/0 = 2/1 + 1/0  → 0/1,O1/2,O0/2,O 222
VVV    (composition de mouvement) 

 

0/1,O1/2,O0/2,O 222
VVV   

 

 
Nature du mouvement de 2/1 ? : 

Rotation autour de l’axe (O1, 0z


)  

 

Champ des vitesses 

 
 

1/2121/2O1/2O OOVV
12

   

Avec 0V 1/2O2


   

2221/212 z.x.ROO


   

221/212 y..ROO
  

 

→ 221/2O y..RV
2

  

Nature du mouvement de 1/0 ? : 

Rotation autour de l’axe (O0, 0z


)  

 

Champ des vitesses 

 
 

0/1020/1O0/1O OOVV
02

   

Avec 0V 0/1O0


   

11120/102 z.)x.Rx.R(OO


   

11210/102 y..Ry..ROO
    

 

→ 11210/1O y..Ry..RV
2

    
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→ 112210/2O y..Ry).(.RV
2

    

 
Q.3. Nature du mouvement de 3/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 

→ 3/0 = 3/2 + 2/1 +1/0 → 0/1,M1/2,M2/3,M0/3,M VVVV    (composition de mouvement) 

 

     0/1,M1/2,M2/3,M0/3,M VVVV   

 

 
 

Nature du mouvement de 3/2 ? : 

Rotation autour de l’axe (O2, 0z


) 

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

2/322/3O2/3M MOVV
2

   

Avec 0V 2/3O2


   

3332/32 z.x.LMO


   

332/32 y.LMO
  

 

→ 332/3M y.LV
  

Nature du mouvement de 2/1 ? : 

Rotation autour de l’axe (O1, 0z


)  

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

1/211/2O1/2M MOVV
1

   

Avec 0V 1/2O2


   

12231/21 z.)x.Rx.L(MO


  

22331/21 y..Ry..LMO
    

 

→ 221/2O y..RV
2

  

Nature du mouvement de 1/0 ? : 

Rotation autour de l’axe (O0, 0z


) 

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

0/100/1O0/1M MOVV
0

   

Avec 0V 0/1O0


   

111230/10 z.)x.Rx.Rx.L(MO


   

1121310/10 y..Ry..Ry..LMO
    

 

→ 1121310/1M y..Ry..Ry..LV
    

 

→     3321221110/3,M y..Ly..Ry..RV
    

 
Q.4. Les résultats obtenus par calcul direct (TD 11) et ceux obtenus ici par champ des vitesses + composition 
de mouvement sont (bien évidemment) les mêmes (ce qui est plutôt rassurant ^^). 
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Manège Magic Arms - Corrigé 
 

 

Bras 1  

Bras 2  

Nacelle 3 

Modèle  Système réel  

O1 

O2 
O3 

O3 
P 

1x


x 

2z


x 

1y


x 

0x


x 

3z


x 

0y


x 

2x


x 

1x


x 

2y


x 

2x


x 
3x



x 
2 

3 

1 

α 

β 

 
0 

A 

B 

 

 

1y


x 

0y


x 

 

0x


x 

2x


x 

2y


x 

β 1x


x 

210 zzz


  

 

 

3x


 

3z


 

2x


 

2z


 

2y


= 3y


 

 
 

 
 

00/1 z.


  

01/2 z.
  

22/3 y.


  

 
Q.1. Nature du mouvement de 3/0 ? : Mouvement complexe, on décompose en mouvements simples : 
 

→ 3/0 = 3/2 + 2/1 +1/0 → 0/1,P1/2,P2/3,P0/3,P VVVV    (composition de mouvement) 

 

     0/1,P1/2,P2/3,P0/3,P VVVV   

 

 
 

Nature du mouvement de 3/2 ? : 

Rotation autour de l’axe (O3, 1x


) 

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

2/332/3O2/3P POVV
3

   

Avec 0V 2/3O3


  

2/33PO  33 y.z.R





  

2/33PO  3x..R


  

 

→ 32/3P x..RV


  

Nature du mouvement de 2/1 ? : 

Rotation autour de l’axe (O2, 1z


) 

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

1/221/2O1/2P POVV
2

   

Avec 0V 1/2O2


  

1/22PO    2223 z.y.lz.R


  

1/22PO  222 x..ly.sin..R
    

 

→ 2221/2P x..ly.sin..RV
    

Nature du mouvement de 1/0 ? : 

Rotation autour de l’axe (O1, 1z


) 

 

 

Champ des 
vitesses 

 
 

0/110/1O0/1P POVV
1

   

Avec 0V 0/1O1


  

0/11PO    211223 z.y.ly.lz.R





  

0/11PO  11222 x..lx..ly.sin..R



    

 

→ 112221/2P x..lx..ly.sin..RV








    

 

→ 0/3,PV     322211 x..Ry.sin..Rx..lx..l








    


