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TD — Rappels sur le calcul vectoriel et scalaire

Robot Ericc 3

On s'intéresse uniquement aux deux axes (épaule
et coude) d’un robot Ericc 3.

Afin de simplifier notre étude et de faire apparaitre
plus clairement les informations qui nous
intéressent (distance entre les points,
mouvements relatifs entre les bases...), nous
allons travailler sur une version schématisée du

robot : on parle d’'un « schéma cinématigue » du
systéme.

Soit Ry (O, Xy, ¥g.2) un repére lié au bati 0.

Soient R,(0O, x{, y1',z-) et Ry(A, xz-, yz-,z') deux repéres lieés respectivement aux bras 1 et 2.

Les deux bras 1 et 2 du robot se déplacent dans le plan (?0,%).
Le bras 1 a un mouvement de rotation d'axe (O,E) par rapport au bati 0. On pose a = ()?0,71).
Le bras 2 a un mouvement de rotation d’axe (A, 2) par rapport au bras 1. On pose OA = a.)T1 et B= ()71, g) .

L'extrémité B du bras 2 est telle que AB =b.x, .
a et b sont des constantes.

Question 1 : Réaliser les figures planes illustrant les 2 paramétres d’orientation o et P .

Question 2 : Déterminer le vecteur OB .

Question 3 : Déterminer la norme de OB .

Soit w un vecteur unitaire de la droite (OB) tel que : (%,W) =3.

Question 4 : Déterminer, en fonction de o, p et & les produits vectoriels suivants : Xg A Xy, Xg A X,
YoAXi, YoAXa, XgAY1. XoAYa. YoAYi. YoAVa. Xg AW, Yo AW, XjAw et
ViAW .
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