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Examen
Robotique Industrielle

Figure 1

Le nombre de corps est : 12
Le nombre de joints (articulations) est : 15
Le nombre de cycles (boucles) est : 15-12+1=4

Exercice 2** (06 points)
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T a, d 5 6'} a,
1 -90° d, 6, 0
2 0° d, 6, I,
3 90° L o, 0

Déterminer les matrices élémentaires de transformation de chaque articulation.

[ cosfhy 0 —sind, 0

DI - sin 91 0 cos Bl 0 @
L 0 -1 0 ds

| 0 4] 0
 cosfy —sin@a O Iscosfs
1T - sin Eg cos 83 Q .'32 sin 32
s 0 0 1 ds
0 0 0 1
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Exercice 3*** (10 points)

La figure 3 présente la structure articulée d’'un bras RRP de palettisation.
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Figure 3
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1. Le tableau des paramétres de Denavit-Hartenberg correspondants ;

J a, d, 0, a;
1 180° ly q, L
2 0° 0 q, L
3 0° qs 0 0

2. Les matrices élémentaires de transformation de chaque articulation :
q 8 0 Ig]

o _ s —¢ 0 Is @
! 0 0 -1 1
o0 0 o 1]
les —5 0 Le;l
i Is: ey 0 !_53; @
27 o o0 1 0|
o 0 0 1|
100 0]
010 0
T= 1o 0 4 7, @
000 1

€1 =cos ( ef §; = s q

3. La matrice de transformation entre le pied et I'effecteur "1"3;

[cos(g, —q,)  sin(g—q,) O [ cos(g,—q,)+1, cosq, |
Op. _Op wip _ sug, —¢,) —coslg,—g,) 0 Lsinlg, —g,)+1sing, |
S 0 0 -1 I, ]
0 0 0 1 _!
:':‘35( ¢—q>) sumlg—g,) O lcos(g —q,)+], ‘:Us%;ﬁ
sm(g, —g.) —cos(g,—¢.) 0 Il.sinlg, —q,)+]sing, |
[T_,':UTE*QZE— 0 0 _1 Y r @
.0 0 0 1 1
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