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Exercice 1 : (13pts)
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On considére le robot manipulateur décrlt par la Flgure suivants
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Ce robot est représenté dans la configuration of les coordonnées '
articulaires @i, q: et q) sont nulles 2
4 e 1) Préciser la nature des liaizons mécaniques. ."r'ﬂ‘?'

. 2) compléter les difféxents repéres nécessaires en respectant la '{.-r :
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=R rnhn'l: est représenté dans la configuration o0 les coordonnées =

__n__r'hiﬂulnm q: et o; zont nulles
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1) Préciser la nmature des liaizons micaniques.

- 2) -Placer lea repéres en respectant le sens 4+ deés axes €I en paxinzsant
F_-, la simplificstion du tableau de DH. |
G, * S}.‘l:l.'lwh: Hys et My les matrices de transformation entre les repéres. _.:".
Far Ry T R

J'l} ‘Calculer les coordonrées 'P du point P dans le repére Ky pour les iy
nﬁﬁgurimnn articuliéres suivantes :

4} =0 et gi=C.
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m;a,ge du repére K au repére Ry B8'exprime par la matrice
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Exercice 1 : (12pts)

on considére le robet manipulatenr décrit par l= figure Sulvante
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1) Ce robot est représenté dams la configuration ou les coordonnées
articulaires qi., g- et g: sont nulles

I-1) Préciser la nature des liaisons mécaniques.

I-2) Compléter les différents repéres necessaires en respectant la
coenvention de DH.

I-3) Calculer My>, M et My, les matrices de transformation entre les
l"ﬂlll‘ﬁl! By, Rs:p Ry 2t Ri.

I-4) Déterminer les coordonnées 'P du point P dans le repére B, en

:Emtmduq;. Q- =t gr. - "j'
'-I-*;,'ll D&t.ul'inu le Jacobien J de ce robot. ""
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1e robot manipulateur décrit par la Elgure sulvante
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Ce robot est représenté dans la configuration oi les coordonnées
articulaires gy et gz sont nulles




Formalaire d’Examen Roboticque

ﬂ Le passage du repére & au repére KR, s'exprime par la matrice
A8 ] by ~stea;  shhse;  ael;

TR T A 56 cheag  —elsay sl

" Wombgéne suivante: Mpg=[..0 Ut T
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