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Etude d’un centre d’usinage grande vitesse 5 axes - Corrigé

_—

Q.1. 0,0, = 0,0, +0,D+D0, =V.V; +l3.7; +1,.X, + 2.7 =, X5 +V.¥; +(z+1;)Z,

Q.2. Le point O5 extrémité de I'outil se déplace dans le plan x(t) =cte =1,

d | d, . g oL
Q3. Vy s/3=Vo, /3 =—-030s| =—1,%; +yy;+(z+h)7] =y.y,+2.7,
dt , dt ,

(Os a une réalité physique sur le solide 5, on peut appliquer le calcul direct).

Q.4. =7, +22F =y +7
On a vitesse maximale sur I’axe Y : 40 m/min et vitesse maximale sur I'axe Z : 40 m/min.

e\ =+/40% +40% =56.5 m/min.

05€5/3

V05€5/3

Q.5. Le point Og se déplace dans le plan y(t) =cte =1;.

d | d, . - - = - d._
Q.6. V co/3=Vo,/3 =050, = —(x.x3 +.2; 1.y, +I0.zl)( =XX3 +lp.—17;
dt , dt s dt

(Op a une réalité physique sur le solide 0, on peut appliquer le calcul direct).

=X.X3 +1q.6,.X;
3

Q7. 1=01m et k=0 > Vo o3 =010, %, > [Vo, s =016 mys.

.2, .
Avec 6, = 6—(’)[.150 =15,7rad/s > [Vo, cors| = 1,57 m/s.
Q.8.

Glissiére d’axe Glissiére d’axe
Pivot d’axe (A, X3) (O4,Y,)

(OZI V?, )

pivot d Glissiére d’axe
ivot d’axe =
(D,z3)

(OOI _iO )

Q-9- QSO/R3 :Q0/3 :Qo/l +Ql/2 +QZ/3 :90.21 +01.V1

Q.10. Viyeo/3 =Vo,c0/3 +MO ALYy ,5 (Champ des vecteurs vitesse).

Avec MO, ALY, 5 = —(Xp-Xo + Yr-Yo +zM.EO)A(90.iO +91.91)
> MO, AQy 5 =—(—xM.6?0.V0 + Y10y X +Xp-0,.€0 8,7, —y,,.0,.5in6,.7, —zM.él.il)

> MO, ALy 5 =Xp1-By-Yo — Yan-Oo Ko —Xpy-0,.€0S 0y 7 +Yp.0,.5IN0). 7y +2,,.0, %,

D'ol : Vyco/3-¥3 = ()'(.§3 0.0, %y X0y Vo — Yoy Ko —Xpy-0,.€OS 0,7, + Ypy.0,.5In6,.7, +zM.91.§1)V3

2 Vineo/3-Vs = Xu-O-€08 0, — Y y.0,.5in6),
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Q.11. Vj_ o5/3= Vo, 500 + Vo, c0/3 (COmposition de mouvement).

Et Vo,co/3 = Vmeoss +OsMA Qg zs (Champ des vecteurs vitesse).

Dol : Vo_,,es/a = V05€5/0 + Vveoss +05M/\QSO/R3

Q.12. O; se déplace sur la surface usinée des points M : Os et M sont des points coincidents de contact.

Vo,es/3 = Vo,es/0 * Vmeoys +OsMA Qg ps devient: Vo /3= Vo c5/0 + Vmeoss

Q.13. Le cahier des charges impose une vitesse d’usinage constante. La relation de la question 12 devient :

Voses/o = Vo,es/3 Viveo/3

2 Vo,es/0 =V-Y3 T2.23 —(VXM X3 +Vy Yy HV, .23)

2 Voses/o ==V, X3 + (y_vy,v. )\73 + (i —Vy, )23

> “Vosesmuz \/VXMZ + (\'/ -V, )2+ (i -V, )2

Pour respecter le cahier des charges il faut donc que : \/VXMZ +(y—vyM )2+ ( -V, )2 =cte

Robot de peinture - Corrigé

Q.1.

avec z, = z,
Qz/l=d.zz
— -— d— d, . - .
Q2. Vy10=Va/o=—O0A =—AY,| =4V, >Var,0=4V,
dt |, dt 0

d, . . _ . — . _
:E(/LlerH.zl){ =AYy; 2 |Vs2/0 =1y,

0

Q.3- VB,Z/O :VB/O :_OB

0

Q4. v =V, ,, =—O0P
P3/0 = Yo/0 =

d, - . - d.
= a(ﬂ,.yl +H.z, +L.23)(0 =Ly, +L.a Z,

0 0

d._ ~ Y U T .
Avec: d—z3 +Q5,0n2 = (05.22+,B.y2)/\ Z, =, N3+ BY; AZ; =a.sinfBy, + S.X,
t

3

=23
, dt

_—

Dol : (V3,0 = A, JrL.(o'z.sin,B.?2 +ﬁ'.i3)
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Q.6. il faut projeter \j, ;o = A, +L.(0'z.sin/3.?2 —,6".23) dans le repére R.

A I'aide des figures planes on obtient :
Vl = Vo
Y, =—sina.X; +cosa.y,; =—sina.X, +cosa.y,

Xy =—sinB.Z, +cos BX, = —sinB.7, +cos f.(cos a.X, +sina.y, ) = —sin B.7, +cos B.(cos a.X, +sina.y,)

Dol : (V3,0 = Ay, + L.(o':. sin3.(—sina.X, +cos .y, )+ f.(—sin .2, +cos f.(cos X, +sina.y, )))

>V = —La.sinf.sina+L.J.cos .cos

Q7. f=0et f=4,> Voz/0= Ay, +L(c.sinB,.(—sinaX, +cosa.y,))

V= —La.sing,.sina
> A+Ld.sinf,.cosa =0

. V . _ .
D'ol o =——|et A=—L.a.sinf.cosa > A=L.
L.sinfB,.sin
. _ b
Q.8. sm(n—ﬁo)zsm(ﬂo):r
. \Y : v
Q.9.|c=—-|et|A=
b.sina tana

L.sinf,.sina

.sinfy.cosa >

apres intégration on obtient les lois du mouvement.

A‘/:
tana
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