Bras manipulateur - correction

Q1

Y ( P,4/ 2) par dérivation du vecteur position

\7(P,4/2) =(%J avec CP = h(t)Z, et (%] = h(t)?0 car Zyestfixe dans R, .
R R

V(P,4/2) =h(t).2,

\7(P,4/1) par dérivation du vecteur position

V(P,4/1) =(%J or BP =r%, +h(t)Z, Y
R

%
dﬁ = X 0 X = 37 0% = BY )?1
& %m(&/mm £7,0%, = 3, Y s

(mj =N(t)Z, donc:|V (P,4/1)=h(t).2, +r.3Y,
R

NI

dt

\7(P,4/0) par dérivation du vecteur position

V(P,4/0) :(%j or OP = aZ, +r% +rX%, +h(t)z,
Ro

( j %m(mmmvamvam
d_j %m(@/mmg (a+8)2 0% =(a+8)y,
[
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j =h(t)z, donc: |V (P,4/0)=h(t).2, +r.d.y, + r.(cr+,5").y2
vV (C, 2/ O) par dérivation du vecteur position

\7(0,2/0):[0'%} or OC = aZ, +r%, +rX,
Ro

(d_ilj :[}?{(m(a/mm:azmvd%

dt g, t

(Z_Xf =%+ﬁ(%/m% (a+5)2 0%, =(a+4)3.
Ro

donc : \7(C,2/O) =r.a.y,+ r.(d+,[5’).)72

C 2/0) par composition des vitesses et changement de point

V(C,2/0)=V(B,2/0)+CBIQ(2/0) et CBOQ(2/0) =-I%, O(a+ )z, =r(d +A)Y,

V (B,2/0) = V{B:27d) +V (B,1/0)
V (B,1/0) = VIA10) + BAOQ(L/0) et BAOQ(L/0) =% 047, =ray,
donc: [V (C,2/0) =r.a.y, +r.(d + ).,
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Q2

- vV d(hz .
r ( P,4/ 2) = (Wj = {%J =h.z,|car Z estfixe dans R,.
Ry

dt

r(P,4/1)= [M] avec \V (P,4/1) =h(t).z, +r.4.Y,
R

etdonc : [ (P,4/1)=hz, +rfy, -rp2x,

Q3

X =A.cosB
Y =A.sinB

9:a+9é
X+Y =2r
A =2r.cos(8-a)

Q4 a=0 —Arccos[;_} [IB= 2Arcco{;_}
cosB+sinb cosB+sinO

Q5
@ (rad) 0 7Tl 6 Tl 4 7Tl 3 7Tl 2
a (rad) 0 -0.22 0 0.29 1.57
a (deg) 0 -13° 0° 17° 90°
[ (rad) 0 1.5 1.57 1.5 0
[ (deg) 0° 86° 90° 86° 0°

C(8=0)




