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TD BAC : GENERALITES SUR LES TRAJECTOIRES — ROBOT HORTICOLE

Le robot horticole Trooper (figure 1) est un robot autonome chargé de
transporter des pots de fleurs. Il s’acquitte des taches répétitives et pénibles de
manutention en toute autonomie, telles que représentées figure 2 :

le distancage qui consiste a écarter les pots au printemps pour que les
plantes aient la place de s’épanouir ;

le resserrage qui consiste a resserrer les pots a I'automne afin que les
plantes se tiennent chaud et qu’il soit plus facile de les bacher ;

le transfert de planche de production qui consiste a déplacer des Figure 1: robot Trooper
ensembles de pots d’un endroit a un autre.
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/

Figure 2: distancage et resserrage

Ce robot est constitué :

d’une batterie Li-lon ;
d’un chassis motorisé par deux moteurs a courant continu commandés indépendamment ;
d’un magasin de stockage pouvant accueillir six pots de deux litres ou six pots de quatre litres ou
trois pots de dix litres ;
¢ . . ) . )
une pince de serrage munie de bras afin de saisir les pots ;
d’un systéme de levage permettant la translation circulaire du pot (le mouvement

QUESTIONS

L’objectif de cette sous-partie est de valider la capacité du robot a soulever un pot de 10 kg sans I'incliner.

La cinématique du systéme de levage est réalisée par un systéme quatre barres composé par le chassis {S1},
le bras supérieur {S5}, le bras inférieur {S6} et la pince {S7} (figure 3). Le motoréducteur de levage, dont la
sortie est liée au pignon {S4}, entraine la rotation du bras supérieur {S5} d’'un angle de 120° par
I'intermédiaire d’un systéme de transmission par chaine.
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Figure 3: schéma cinématique du systeme de levage dans le plan (0, z, x)

Le cahier des charges impose un chargement des pots sans les incliner de plus de 10°. Pour vérifier cette
exigence, une étude graphique de la cinématique des bras est nécessaire. Les hypothéses retenues pour
I’étude sont :

- I'étude est effectuée dans le plan (O,z,x) ;

- les liaisons sont supposées parfaites et sans jeu.

1. Alaide de la figure 3, compléter le tableau du document réponse DR1 en précisant le nom des liaisons,
leur direction ainsi que la nature des mouvements du bras supérieur {S5} et du bras inférieur {S6} par
rapport au chassis {S1} dans le plan (O,z,x).

En déduire les trajectoires des points U et V appartenant respectivement au bras supérieur {S5} et au
bras inférieur {S6} par rapport au chassis {S1} en complétant le tableau du DR1.

2. Surle document réponse DR1, tracer la trajectoire Tye ss/s1 du point U appartenant au bras supérieur {S5}
par rapport au chassis {S1} et la trajectoire Tvess/s1 du point V appartenant au bras inférieur {S6} par
rapport au chassis {S1}.

En déduire les positions des points U’, V' et W’ correspondant aux points U, V et W suite a une rotation
de 120° du bras supérieur.

3. Exploiter les tracés du document réponse DR1 et conclure sur le respect de I'exigence définie
précédemment.
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Document réponse DR1

Question 1
Centre Pieces Nom de la liaison Direction
3 Bras supérieur {S5} et
chassis {S1}
T Bras inférieur {S6} et
chassis {S1}
Désignation Pieces Nature du mouvement

Bras supérieur {S5}
Mvt S5/51 et chassis {S1}

Bras inferieur {S6} et

Mvt 56/51 chassis {S1)

D:.99|gn.a tion de !a Nature et caractéristiques
trajectoire du point

Ty essys1

Ty ese/si

Question 2

N

Z4 = 8 dents

Z5 = 15 dents

- ! " B —
S7: Pince + pot '




