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TD 3 — Mode¢le Géometrique d’un Robot

Exercice 1 (Cellule robotisée de soudage) :

Le manipulateur cylindrique (RPP) montré dans la Figure 1, est équipé¢ d'une pince de
soudage par points.
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Figure 1 : Manipulateur cylindrique dans une cellule de soudage.

Fixer les reperes du robot en utilisant la convention de Denavit-Hartenberg.

Déterminer les paramétres de Denavit-Hartenberg du robot.

Calculer le modéele géométrique du robot.

En sachant que quatre points a souder A, B, C et D sur deux tdles, ont les coordonnées
suivantes dans le repére “0” de la base du robot (en métres) :
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trouver les coordonnées des mémes points dans le repére de la pince du robot.

Exercice 2 (Robots soudeurs) :

Faire une recherche sur Internet pour trouver quels modéles de robots des fabricants ABB,
FANUC, KUKA et YASKAWA sont adaptés au soudage a 1’arc (“arc welding” en anglais).
Comparer leurs caractéristiques techniques.

F. Morbidi et D. Rodrigues da Costa



