MODELISATION GEOMETRIQUE DES ROBOTS SERIELS

Le but de ce chapitre est de montrer comment on peut analyser une structure robotique simple. Différentes configurations sont possibles.

1-Robot à un degré de liberté en rotation

On commence par étudier l’exemple d’un bras manipulateurs à un degré de liberté en rotation. Il s’agit d’un manipulateur à une liaison qui peut se déplacer en rotation  d’un angle q1 comme montré sur la Figure suivante. La liaison de longueur a1 porte à son extrémité un point de masse M.

On cherche à déterminer le modèle géométrique de ce robot. Il s’agit  de trouver les relations entre l’angle de rotation q1 et la position dans l’espace P.

I. MODELE GEOMETRIQUE DIRECT 

Le robot (bras) n’est constitué que d’un seul segment qui est fixé à une extrémité, l’autre extrémité étant libre. A l’extrémité fixe se situe le moteur qui actionne le bras du robot. Ce système dispose d’un seul degré de liberté. On peut associer un repère lié au plan ou s’effectue le mouvement du bras. La Figure 1 schématise ce bras.  a1 représente la longueur du segment qui est une donnée pour le problème. (1 est l’angles de rotation par rapport au repère.  Le problème en robotique consiste à déterminer la relation entre l’angle de rotation de l’articulation donné et les coordonnées (x,y,z) de l’extrémité du bras. 
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Figure 1

Comme le mouvement est plan, on considère les projections du point M qui correspond à l’extrémité libre du bras. Les équations de l’extrémité sont données par les relations trigonométriques simples:
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Ces deux équations constituent le modèle géométrique directe du robot. En effet, si on donne l’angle de rotation, on peut déterminer les coordonnées cartésiennes de la position (x, y) ou va aller le robot.  Techniquement, l’angle 
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 constitue l’angle de commande qui est fournit par un moteur électrique.

Inversement, on a aussi besoin du modèle géométrique inverse qui permet de déterminer l’angle de rotation pour une position (x, y) donnée.  On manipulant les deux équations, on obtient une seule relation qui constitue le modèle géométrique inverse du robot.

                             
[image: image5.wmf])

arctan(

x

y

=

q



(E3)

Ainsi, si on souhaite emmener l’extrémité du bras du robot en un point de l’espace de coordonnées (x, y), la relation (E3) permet de déterminer l’angle 
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 qui est nécessaire pour arriver à cette position.
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Robot à Deux degrés de liberté en rotation

Robot à trois degrés de liberté 

Robot à trois degrés de liberté, le premier en rotation

Robot à quatre de liberté 

Robot à quatre degrés de liberté 

Robot à cinq degrés de liberté 

Robot à six degrés de liberté 
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