Sciences Industrielles

TD1-Corrigé Cinématique du point

TD1 : Rendez vous de 2 robots
Eléments de correction

1. REPONSE A LA QUESTION 3-1

Soit la représentation plane des mouvements des points M; et M, représentant géométriquement les
hypothéses de travail, est représentée ci-dessous.
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Les poi nts M et M, se rencontreront au point O fixe dans |’ espace affine 0 ,(Og, X, Yo, Zo) -
Latrajectoire du point M est portée par ladroite (P;,0) et latrajectoire du point M, est portée par la
droite (P,,0). En conclusion :

m-
* Vg, &t portée par la droite (P,0)
m-
Vimar, €stportée par ladroite (P,0)

1.1. Mouvement du point M,
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Posonsque P,M; =x,(t).X, et Viry =[Vuuryl| X

m- m-
Vg, = %‘% % Vvry EMH , en intégrant cette équation,

avec les conditions initiales: A I'instant 7,,, les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et
P2 fixe dans I’ espace affine . [0,(0y,Xy,¥q,20) -

m-
Vwry| (Tr ~To) Xy = X,(t).X;| ot X est fixe dans Ry(%,,Y,Z,) , on obtient donc
m-
Vury| (Tr = To) = X (t)
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TD1 Cinématique du point

1.2. Mouvement du point M,

D]L
| .= _Thowm, B _Hiewm,
P, est fixe 0,(0q, X0, Y0, Zp) s Vmary = ﬁTﬁ ﬁ%ﬁ

m-

m- m-
Posons que P,M, = X,(t).X, et Vyyry =|Vmury| X

N _Hipm, H S 0
(MIJRO) ﬁTﬁ (M 2IR,) MB , en intégrant cette équation,

avec les conditions initiales: A I'instant 7,,, les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et
P2 fixe dans I’ espace affine . 0,(0y,Xq,Y0,Zo) -

-
Vimairy| (T2 ~To) Xz = X,(1).X;[ 00 X, est fixe dans Ry(X,Y»Z,) , on obtient donc
(M-
Vmziryl|| (T2 = To) = X,(t)

1.3. Condition derencontre des pointsM1 et M2

Pour que les points M1 et M2 serencontreen O, il faut que: (t, —1,) =(T, —T,), C'est adire que
T, =T, =T, ou T, est |I"instant de rencontre des points M 1 et M2 au point O.

o B ) o o
Vg | (T2 ~To) Xz = Xo(1) X5 = Viyary (T2 ~To) = BM, et
o B ) - o
Vgl (T = To) Xy = X4(1) X1 = Viur, (T3 —To) =AM,

iz (T ~To) = My HVramy (T, ~To) = Po
(T,-Tp) = T -
H (£2/R°) 27 To 2Vl2 o i (M2/Rg) * To B\/(Mz/RO) V(MuR)B(T 1) = PP

o
HV(MJJRO) (1, —T10) =PM; H\/(MIJR (T —Tp) = PO

m-
Par composition des vitesses, B\/(M 2Ry~ V(M]JRO) H est lavitesserelative de M1 et M2 par rapport a
0 0

M-
M1 quel’on note Vg my -

2. REPONSE A LA QUESTION 3-2

-
Pour que les robots se rencontrent au point O, il est nécessaire que lavitesse relative Vy, .y des

m-
extrémités des effecteurs modélisés par les points M1 et M2 soit colinéaire au vecteur PP, ,

[m o B
soit [Vimamn U RP, =0
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