PB CIN : EXPERIMENTER MODELISER IDENTIFIER SIMULER ANALYSER

CLASSE DE PROBLEMES CIN
PREVOIR ET VERIFIER LES PERFORMANCES
CINEMATIQUES DES SYSTEMES.

MODELISER LES LIAISONS ENTRE SOLIDES
REPRESENTER SCHEMATIQUEMENT ET NUMERIQUEMENT UN MECANISME
ETABLIR LA RELATION ENTREE/SORTIE D’UN POINT DE VUE
ANALYTIQUE, NUMERIQUE ET EXPERIMENTAL

1 Introduction

La maquette MAXPID est extraite d’un robot cueilleur de fruits. Elle reproduit la chaine fonctionnelle de mise en mouve-
ment d’un des bras du robot.
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" Embase

Le systeme est piloté par un ordinateur qui permet d’envoyer des consignes de déplacement au bras. On se reportera a la
photographie 1 pour la désignation des éléments.

2 Objectifs

e Equipe 1 : modélisation analytique

o modéliser les liaisons entre solides

o représenter schématiquement le mécanisme

o établir la relation entrée/sortie d’un point de vue analytique
o Equipe 2 : expérimentation

o établir la relation entrée/sortie d’un point de vue expérimental
e Equipe 3 : simulation numérique

o modéliser les liaisons entre solides

o représenter numériquement le mécanisme

o établir la relation entrée/sortie d’un point vue numérique
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