TD — Vecteur vitesse et vecteur accélération

TD : CHAINES OUVERTES - Calcul direct

Exercice 1 : Pont élévateur (éléments de correction)
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Exercice 2 : Préhenseur de pieces (éléments de correction)
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Le cahier des charges est bien respecté
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Exercice 4 : Robot de peinture (éléments de correction)
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La figure en haut a droite rectangle donne dans le triangle OBD : BD.sin(n-3,) = OP

On déduit : sin(B) =b /L
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Vp3j0 = V.x, donne alors les relations (en projetant Vp3/0dans la base bo) : = —L.a.cos(a) .sin(By)
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