CPGE - PT Mr Pernot
TD - Dynamique et Energétique

1
i

Moteur d’entrainement d’un bras de robot

R(O, X, Y, Z)est un repére galiléen 1ié¢ au bati 0 d’un robot. Le bras 1 a une liaison pivot d’axe (O,Iz)avec le bati 0. Soit
R (O, %, Vi, Z) un repeére lié au bras 1. On pose : ﬁ(yo) =n,Z

Un moteur d’axe(A, Z), tel que OA=rX , a son stator fixé au bras 1 et son rotor 2 entraine en rotation le bras 1 par
I’intermédiaire d’un engrenage a axes paralléles dont une roue est fixe par rapport au bati 0. La roue liée au rotor 2 a pour rayon

primitif r, et celle liée au bati 0 a pour rayon primitif ry. On pose : Q. =0z

(21)
Le guidage en rotation du rotor 2 par rapport au stator 1 est réalisé par une liaison pivot sans frottement d’axe(A, Z) . On désigne

par § =—@.Z le vecteur accélération de la pesanteur.
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Caractéristiques d’inertie

I,  : moment d’inertie du bras 1 et du stator par rapport a 1’axe (O, 7)

m; :masse du bras 1 et du stator

G;: :centre d’inertie du bras 1 et du stator, tel que : O—Gl =LX

I, :moment d’inertie du rotor 2 et de la roue dentée par rapport a I’axe (A, 7)
m, :masse du rotor 2 et de la roue dentée

G, :centre d’inertie du rotor 2 et de la roue dentée, tel que : O—G£ = 1)_(1 +hZ

Toutes les liaisons sont considérées comme parfaites.
Le torseur d’action mécanique du rotor sur le stator se décompose en deux :

- Action mécanique de la liaison pivot :
{F(1- pivot > 2)} =
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- Action électromécanique du moteur :{F (1_ moteur —s 2 .
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Questions :

1- Déterminer la puissance de 1’action mécanique du stator 1 sur le rotor 2, dans le mouvement du rotor 2 par rapport au bati 0 en
fonction de: ry,ro,w,C et Y,. (On déterminera k tel que w;=k*w)

2- Déterminer la puissance des actions mutuelles entre le stator 1 et le rotor 2.
3- Déterminer 1’accélération angulaire du bras par rapport au bati en fonction de : C, rq, 15 et I
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