TD 13 - Systemes Mécaniques Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PCSI

Robot ramasseur de fruits

Le bras 1 tourne autour de X,
I'axe (Oo,Z,) par rapport au

bati 0. Le bras 2 tourne autour Modeéle

de l'axe (0,,7,) par rapport a a,
1. Le bras 3 tourner autour de
I'axe (O, 7,) par rapport a 2.

On pose :
. A
0,0, =RX,
0,0, =R%,
O,M=LX,

Q.1. Déterminer V, ,,, parle champ des vecteurs vitesse et/ou la composition de mouvement.

Q.2. Déterminer V, ,,, parle champ des vecteurs vitesse et/ou la composition de mouvement.

Q.3. Déterminer V,, ;,, par le champ des vecteurs vitesse et/ou la composition de mouvement.

Q.4. Comparer les résultats obtenus avec ceux du TD12.

Maneéege Magic Arms

Systeme réel Modéle

Nacelle 3

Q.1. Déterminer I'expression générale de la vitesse du point P associé au passager par rapport au bati 0, notée

_—

Vi 3,0 Par le champ des vecteurs vitesse et la composition de mouvement (vérifier les résultats en comparant
avec les résultats du TD 12).
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