Sciences Industrielles

TD 1- Enoncé Cinématique du point

TD1 : Rendez vous de 2 robots

1.L"OBJECTIF

Afin de programmer la partie commande, pour que les deux effecteurs des robots se rencontrent, on se
proposeici de rechercher les conditions cinématiques des points M1 et M2.

Lespoints M1 et M2 sont matérialisés par les extrémités des effecteurs (rouge et bleu) comme
définies sur I’image ci-dessous.

2.MODELE DE CALCUL

2.1. Lerepérage
Soit un espace affined ,(Oy, X, Yo, Z,) €t Son espace vectoriel R,(X,,Y,,Z,) associé de base
By = (X0, Y¥o.2,) Orthonormee directe.

Deux points M1 et M2 sont animés de mouvements rectilignes uniformes, de vitesses
m- m-

- EdO M H - EdO M B .

Vivrg = Wﬁ e Viary = Wﬁ . Ces deux vitesses V yyr,) € Viar, SONt

donc dans un méme plan.

2.2. Lespoints matériels
Soit les points M1 et M2 en mouvement par rapport au repere affine 0,(Oy, Xy, Yo, Zo)
A l'instant 7,, les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et P2 fixe dans |’ espace affine
Do(00'§(01y0120) .
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Sciences Industrielles

Cours Liaisons normalisées entre solides

3. QUESTIONS

3.1. Question 3-1

BN
Quelle relation doit exister entre V yyr ) » Viwar, € PP, , pour que les effecteurs des robots
modélisés par les points M1 et M2 entrent en collision ( ou se rencontrent) ?

3. 2. Question 3-2
Quelle est alorslapropriété des vitesses relatives des points M1 et M2 ?
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