CPGE — PTSI Mr Pernot

TD Comportement des systémes mécaniques: transmetteurs de puissance

Question 1 : Dessiner, en utilisant des couleurs, le schéma
cinématique de l'axe de lacet du robot Ericc 3.

Question 2 : Déterminer le rapport  r de la transmission

Axe de lacet du robot Ericc 3

(Voir cours page 25 pour
schématisation d'un
systéme poulie-courroie).

acégnat;on 3 "R:p. S Désagnamn - 7
Capet 5 [veaxmeao '
Géndramrice I-‘-:h;w:‘ln]u.-' 26 | | -\rr:y' e MS U [
Moceur _), 1 urlH M5-16
| Réductear T.H B | torou & encoches I/I’HH‘
Excentr -,|||L : ! 3511 C‘;n’-tr frenn VU 3 t
Vis CHC M 20 15[ 1 -:m.- e
1 —p—“—, gele l-i;AVU— | 3| 'J'l h Tlm }TI ':n El J
| Ht,'\rt?' YT aRe 381 ‘n CHC Mb 2.
10| 1 ':ru k= chare #3 | ¥ f“uﬂdt‘l): p.i(('[ [
3 ME Ervretoee | ) I |F Ll.l; AU
16| 1|C -‘th;:sn’rc-"mT]}v - | 41| 1 |Détectewr no o_u curse ‘
4 171 1 {Courr Tove o ar*m-f 4,,”;; ! h‘un Llh ;nw 76
- a3l l"gvu 12 dents 43| 1 |WsCHC 616
"3> | l nirelose ’ -fp" K A
5 | )]I e r\lru s uf G I 4% [ Fouement § contact |l:lr;1r'
| )T BT ._’, H f\ﬂTl L-J}In‘ 71!“ U |Artee o
221! ’IA;,;P"FI :vrrn wae e ur. uB i V]E;:_Vnrlﬂf thstiqus 6-20 |
[23] JL“"' ) oerts [ a9 [ 1 [ve nemB 7 3 bour pir }
6 49 48 46 45 44 43 42 10
7
|
8
41
9
40
11
/& : 39
16 4
38
l 5

. 53

17 18// /20 121\3/ /42_\2\27 \33\ \\

TD Comportement mécanique des systémes: transmetteurs de puissance

page 1/1



