A ) dgda) B ayal) A i ) Ay ) gg—aa )
REPUBLIQUE ALGERIENNE DEMOCRATIQUE ET POPULAIRE [
MINISTERE DE L’ENSEIGNEMENT SUPERIEUR ET DE LA RECHERCHE SCIENTIFIQUE r

UNIVERSITE MOHAMED BOUDIAF DE M'SILA
FACULTE DE TECHNOLOGIE
DEPARTEMENT DE GENIE ELECTRIQUE Lol - Cblbgs a0me Anols

ersité Mohamed Boudiaf - M'sila

Niveau : Master 2, Automatique et systems

TD Robotique
TD 3: Modeéle cinématique direct et inverse

Exercice 1 : Considérez le manipulateur

schématisé dans la Figure suivanta

S M
=]
_/

(=]
S
S~—
=
—
—

S(qz +9q3) —C(qz+q3) O a,5q;
0 0 -1 q—d
0 0 0 1

SO
(=N ]

Sq; Cqq a;5q;

0 _
M1_< 0 0 Q
00 1 0 0 1

1. Déterminer le modéle cinématique direct.
2. Déterminer un modele cinématique inverse.
Exercice 2 :

0 a, Cq, —-Sq, O a; +a,Cq, Caz+4q3) S(qz+q3) 0 a;+ayCq,
0 0 0 _ 0 MO =
1 q/ ? 1 3
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Déterminer le modéle cinématique direct et inverse.
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Correction
Exercice N°01
1. Le modele cinématique direct.

0
]z(zo Z; x (P —P) sz(Ps_Pz)): ZO=Zl=Z2=<0>

0 7, Z, 1
a a; +a,Cq, a; +a,Cq, a,Cq, 0
P]_:(O) P2=< azsqz >P3=< aZSqZ >P3—P1=<azsq2>P3—P2=<0>
d1 q1 q,—d —d —d
0 —aZqu 0
/0 a,Cq, 0\
J = 1 0 0
0 0 0
0 0 0
0 1 1
0 1 0
. 0 achz 0 1 0 0
2. Le modéle cinématique inverse: q* = J*7'V*, J* = (1 0 0) > 7 = | axCa
o 1 1 —~ 0 1
a;Cqz

EXxercice N°02

Trois articulations rotoides. Le jacobien est donc:

J(g) =

zo X (P3 —Po) 2z1 X (P3—pP1) 2Z2 X (P3 — Pp2) - R6x3
Zg FAl Z3 B

Les vecteurs de position des segments du robot sont:

0 a; cosf ay cos )y + ap cos(f + #2)
po= |0, pp = | aisinfy |, po = | aisinfy + assin(6, + 62)
0 0 0

a1 cosfy + as cos(fy + 02) + az cos(f; + 02 + 03)
Pz = | aisinfy + assin(6; + 02) + azsin(f; + G + 03)
0

Les vecteurs unitaires des axes des articulations sont (les axes sont tous
paralléles a I'axe z,):

o T
Zg =21 =22 = [0 0 1]
Conclusion:
[ —a15; — a2812 — 38123 —Q2812 — @3S123 —035123 |
a)c] + azciz + a3C123 asCi2 + a3€123 a3c123
0 0 0
J =
0 0 0
0 0 0
i 1 1 1 ]
Remarque:

» Seulement les trois lignes du jacobien différentes de zéro sont importantes.
Elles sont relatives aux composantes de la vitesse linéaire le long des axes x,
et yy, et a la composante de la vitesse angulaire autour de I'axe z,

» En effet, 3 DDL permettent de spécifier au maximum 3 variables de
I'effecteur: v, ;. Wy, sont toujours zéro pour ce manipulateur
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