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Exercice : Robot portique

- Lesupport étudié La[uﬁ robot da la marque Kuka (11.19) quiala particularit (6 détre monté sur
‘un portigue, Il ])Ouagd" wmc, par mpnmt aux robots classiques, un mouvement de translation
“supplémentaire. : : i i S
* Lobjectifest ' uudxcrunep wtie db]c unﬂx.mzqm du robot.
Une moddlisation simplifiée de ce robot est dont eﬂ
‘gette modélisation, les deux dernitres mobilitds
{5) sont supposéc» bloqme

ur ‘: g:aphc dd 3.\r

" Figure' 11,19, Robot Kuka KR 30 jet.

Le robot est composé de'quatre pidces :

« Lecarter (0), auquel est associé le replre Ry O Yo 00 28)

+ Lapiece (1}, 2 laquelle est associé le rewtre:? (4. E’?.J‘,‘T,:i,‘ est en translation rectiligne de
direcum}'ﬂ parrapport au solide {(i}_tel que OA-:.u Vo ctAB =aX;.

+ Lapidee {2}, a laquelle est associé le repe eu:rB,;n,;;: Z3), st enrotation autour de I'axe
{B,¥o1) par rapport au solide (1) tel que a ={¥,%z ,—{pr}c‘ BC= bX;. .

* Lapigce(3), & laquelle est associé le repére R3(C, X3,l’5,43). esten mtatxon autour de 'axe
{C.y2s) par rapport au solide (2) tel que f = f‘h.x;} =(z3.23) et CD =cX}.

+ Lapiiee (4], & laguelle est associé le repére R DXLy 1 Z1), est en rotation autour de I'axe

{D,%3) par rapport au solide (3) tel que y = g: Vi) =(Z3,%3) etDP-—dr3Teu

"1} Dessiner les figures de changem“mde base (ou « de calcul d ») relatives & ce paramé{_mge(.
23 Donner les v“ccs_urs vitesse 'mgu! ires Ow, Qo gy jz et fh 3
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