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2 Université de Mustapha Stambouli-Mascara : Département ELT
Master 11 Automatique et Systémes

Examen Final en Robotique

Le Mardi 14 Janvier 2020

Durée de I’examen : 1h30
Responsable: Mohamed El Mehdi ZAREB

Exercice 1 : 06 Points

i {
1. Que veut dire pailt ;épétabilité d'un robot manipulateu;'?
2. Soit le Robot représenté par la figure 1.Combien de degrés de liberté posseéde-t-il ? Décrire son volume de travail.

3. Donner la définition du modele géométrique inverse d’un robot bra-manipulateur ?

Dimensicons: mm

FIGURE 1 — Photo du robot

Exercice 2 :14 Points

~ Soit les schémas simplifier de deux robot bras-Manipulateurs :

1. Combien de dégrées de liberté possede le robot représenté par la figure 2 ?
2. Décrire I’espace de travail du robot (Figure 2) ?

3. Fixer des repéres a chaque articulation avec la simplification selon la méthode de W.Khalil pour les deux robotreprésentés
par les figures 2 et 3.



FIGURE 2 — Schéma 1

FIGURE 3 — Schéma 2

4. Utiliser la méthode de Denavit- Hartenberg pour calculer le modele géométrique direct du robot bras-Manipulateur représenté
par la figure 3.

5. Calculer la situation de I’organe terminal du robot représenté par la figure 3 pour ¢; = [0, 1.8568, —2.8658, 2, z 37"], sachant
que la distance dy = 09g01=1.2563 et d, = 0305=2.36517

Note ;
cos8; —sin; 0 d;
Tl coso;sin; cosocos®; —sina; —rjsina; o
J smajsmej Sln(XjCOSGj COS(Zj erOSQj
0 0 0
Bonne Chance
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FIGURE 2 — Schéma 1

FIGURE 3 — Schéma 2

4. Utiliser la méthode de Denavit- Hartenberg pour calculer le modele géométrique direct du robot bras-Manipulateur représenté
par la figure 3.

5. Calculer la situation de I’organe terminal du robot représenté par la figure 3 pour g; = [0,1.8568, —2.8658, 27, %, 32—"], sachant
que la distance dy = 0901=1.2563 et dp = 0305=2.3651 7

Note ;
cos6; —sin@; 0 d;
= cosq;sin®; cosajcos®; —sina; —r;jsina; o)
I sino,;sin®; sinajcos®; coso;  rjcosa
0 0 0 1
Bonne Chance



