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Q5- Compléter le diagramme de bloc interne de la mise en position des rampes porte-bouteilles,

en donnant la fonction générique (acquérir, convertir. . . ) de chacun des éléments de la cellule

robotisée.

Partie A

Q6- Compléter le schéma pneumatique en représentant symboliquement le distributeur permettant

l’aspiration et le soufflage, et le distributeur permettant l’escamotage ou non des ventouses.

Air sous AU

Vide

Distributeur

aspiration

soufflage

Distributeur lève/baisse

ventouse escamotable

Distributeur

isolation 1

ventouse

gauche

Distributeur

isolation 2

ventouses

gauche

Rampe de ventouses Vérin d’escamotage

Partie A
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PARTIE B Influence du comportement du socle sur le
suivi de trajectoire

Q7- Donner, en fonction de z , l’expression du torseur de cohésion en un point G compris entre Oi
et Mi .

Tcoh =

Q8- Déterminer, à cause de l’effort normal, le déplacement ∆zi du point Mi à l’extrémité de chaque

poutre. Faire l’application numérique pour obtenir ∆z1 et ∆z2.

Partie B
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PARTIE B Influence du comportement du socle sur le
suivi de trajectoire

Q7- Donner, en fonction de z , l’expression du torseur de cohésion en un point G compris entre Oi
et Mi .

Tcoh =

Q8- Déterminer, à cause de l’effort normal, le déplacement ∆zi du point Mi à l’extrémité de chaque

poutre. Faire l’application numérique pour obtenir ∆z1 et ∆z2.

Partie B

∆zi = ∆z1 = ∆z2 =

Q9- Déterminer l’équation de la déformée v(z) suivant ( #»x0). En déduire la flèche maximale vmaxi
pour chaque poutre en Mi .

vmaxi =

Q10- Dans ces conditions, calculer numériquement vmaxi et conclure sur le dimensionnement du socle.

Partie B
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PARTIE C Élaboration d’un modèle de comportement
dynamique lors du suivi de trajectoire

C.1 Étude du système de compensation de gravité du robot

Q11- Donner l’expression du couple Cres exercé par le système de compensation sur le bras 2 autour

de l’axe (A, #»y0) en fonction de Fes , θ2 et θ7.

Cres =

Q12- Par une fermeture géométrique, donner les expressions de λ et θ7 en fonction de θ2 et des

paramètres géométriques.

λ = θ7 =

Partie C


