Promeo - Université de Picardie Jules Verne 2020-2021
LPro Automatisme et Robotique Initiation a la Robotique

TD 3 — Etude de cas: Cellule de soudage par points

Exercice 1: Manipulateur cylindrique (RPP) avec pince de soudage par points

Soit le manipulateur cylindrique a trois segments (RPP) de la Figure 1 auquel un référentiel
est associé a chaque articulation.
Les 4 points a souder dans le répere “O” de la base sont (en métres) :

pY% = [-0.1, 08, 1.5)*
p% = [-0.05, 0.8, 1.5]*
pd = [0.05, 0.8, 1.5]"
p} = [0.1, 0.8, 1.5]

Objectif : trouver les coordonnées des 4 points a souder dans le repére de la pince du robot.

Pour vous aider, fixez les repéres de chaque articulation en utilisant la convention de Denavit-
Hartenberg et déterminez le modéle géomeétrique direct de ce manipulateur RPP.
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Figure 1 : Cellule de soudage robotisé. Figure 2 : les 4 points a souder
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Exercice 2

Faites une recherche sur Internet a propos du robot de votre choix, par exemple un robot
mobile convoyeur, un bras robotisé anthropomorphe, un drone sorti I’année dernicre...
Dressez la liste de ses articulations rotoides et prismatiques, et présentez les applications
réelles dans lesquelles ce robot est utilisé.
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Figure 3 : Exemples de robots manipulateurs.
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