Robot 5 axes ERICC3
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1/ Présentation                              

Le robot ERICC3 représenté ci-dessus est constitué :

· d'un Socle 1 fixe.

Repère lié :(O1,X1,Y1,Z12)

· [image: image7.png]


d'une Chaise 2 animée d'un mouvement de rotation d'axe Z12 et de

valeur R (de -45° à +225°) par rapport à R1.

Repère lié :
(O2,X2,Y2,Z2)

· d'un Bras 3 animé d'un mouvement de rotation d'axe X2345 et de valeur 

S (de 0 à 133°) par rapport à R2.
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Repère lié :
(O3,X3,Y3,Z3)

· d'un avant-bras 4 animé d'un mouvement de rotation d'axe X2345 et de valeur T (de 0 à 135°) par rapport à R3.

Repère lié :
(O4,X4,Y4,Z4)
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· d'un Poignet 5 animé d'un mouvement de rotation d'axe X2345 et de valeur V (de –90° à +90°) par rapport à R4.

Repère lié :
(O5,X5,Y5,Z5)
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· d'une Pince 6 (remplacée ici par une boule) animée d'un mouvement de

rotation d'axe Z5 paramétrée par W (de –180° à +180°) par rapport à R5.

   2/ Travail demandé.

    On souhaite modéliser sur CAD5W, LA CINEMATIQUE de ce robot. Pour cela

    il est demandé de :

      a/ Représenter le schéma cinématique (en perspective et en couleur) du robot.

      b/ Déterminer les vecteurs 
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 dans la base 1.

      c/ Rappeler le paramétrage d’Euler dans le cas général (avec les figures de changement de base).


d/ Déterminer le paramétrage d’Euler de chacune des pièces constituant le robot.
   

 
e/ Charger le fichier SujetEric.SUW puis animer le robot ( avec des valeurs compatibles avec les butées). 
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