ROBOT NOKIA

MO02-Cinématique du point-

Présentation du Robot NOKIA R350
Fonction du systéme :

Le systéme étudié est un robot de marque NOKIA (Finlande) installé dans la
société SILEC en région parisienne afin de transporter des bobines de cables
¢lectriques (120 par heure) de l'aire de bobinage a l'aire de stockage et de cette
derniére vers les dévidoirs de cdbleuses. Commandé par un ordinateur central, il
assure donc le contrdle et le stockage des bobines pleines venant des bobineuses (qui
enroulent le cdble sur les bobines vides) puis la sélection et la distribution des
bobines pleines vers les cableuses (qui assemblent les cdbles de plusieurs bobines
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ETUDE DE LA MOTORISATION DU MOUVEMENT DE TRANSLATIO N RECTILIGNE HORIZONTALE

D'AXE (Oo, Xo)

On effectue la vérification du motoréducteur (1) permettant d’entrainer le robot par le systéeme galets
(19)-rail (0) .
On considére que les autres mouvements sont bloqués.

I)-Etude de la transmission par les galets (19) et e rail (0) (étude cinématique)

Hypothéses: Gm
1/5

- Le mouvement de rotation de 'arbre
moteur est uniformément accéléré au
démarrage (on note (Jk)m,s sa vitesse
angulaire).

Les caractéristiques de la phase
d’accélération sont représentées ci-
contre (fig.1). 0

4 Figure 1
(rad/s)

Wmyys max— 314

v

t; =8 t (s)

- On suppose que le galet roule sans Fi 5
glisser au contact galet (19)-rail (0) TIgure =
(voir fig.2 ci-contre) .

0000 - Robot (R)
Les points A, B et G sont situés dans le R/Ry
- = S G g
plan (OgXg.20); G, centre (imerue du Rail (0)
robot, est situé sur I'axe (Og,2o).
Données (voir fig.3): N4 N4 .
- Rayon des galets : Rig = 0,12 m A OO B Galet (19) Xo
- Rapport de réduction du réducteur : K; = 1/36
- On précise que W5 = GWhgs5
_ Motoréducteur (1) Chariot (5)
Figure 3
‘ Moteur Réducteur ‘ Arbre de sortie(2)
du motoréducteur (1)
< \¥ [ _4/ Galet (19)
f p—
MTTRe_ Rail (0
Arbre moteur / ’ ©
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On note : - ), raccélération angulaire, (), la vitesse angulaire,

- X, l'abscisse, V, la vitesse, dt, I'accélération dans le mouvement de translation
rectiligne

on note (t), OXt), X(t), V() et A(t) les lois d’évolution de (W, @), X, V et At au cours du temps.
Questions :

1)- Exprimer (5 en fonction de (g5 max €t de t; puis effectuer I'application numérique (voir fig.1) .

2)- En déduire (s = W ys(t).

3)- a)- Exprimer () g/5 en fonction de (s et de K.

b)- En déduire Whos = Whoys (t).

4)- a)- Exprimer VR/R, en fonction de () g/5 et de R1g en exprimant 'hypothése de non glissement au
contact galet (19)-rail (0) (voir figure 2) .

b)- En déduire VR/R0= VR/RO (t) Calculer la valeur de VR/RO max

5)- a)- D'aprés 4)- b), exprimer AtR/R, = AtR/R, (t) (effectuer I'application numérique)

b)- D’aprés 4)- b), exprimer XrRiR, = XR/R, (t) (on prendra Xr/R, (t=0) = 0).
Calculer la distance parcourue XR/Rymax au cours de cette phase d’accélération.

MO2 : CINEMATIQUE du point Page 3 sur 3

Nokia cinématique.doc




