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Exercice 3 : Robot de peinture 

 

Ce système est constitué de 

quatre solides : 

- le bâti 0, de repère associé 

𝑅0 = (𝑂, 𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑦0⃗⃗⃗⃗ , 𝑧0⃗⃗  ⃗) ; 

- le chariot 1 de repère associé 

𝑅1 = (𝐴, 𝑥1⃗⃗  ⃗, 𝑦1⃗⃗⃗⃗ , 𝑧1⃗⃗  ⃗) ; 

- le corps 2, de repère associé 

𝑅2 = (𝐴, 𝑥2⃗⃗⃗⃗ , 𝑦2⃗⃗⃗⃗ , 𝑧2⃗⃗  ⃗) ; 

- le bras 3, de repère associé 

𝑅3 = (𝐵, 𝑥3⃗⃗⃗⃗ , 𝑦3⃗⃗⃗⃗ , 𝑧3⃗⃗  ⃗). 

 

Question 5 : A partir de la question précédente, donner les 3 équations scalaires qui traduisent 

le fait que P se déplace selon 𝑥0⃗⃗⃗⃗  à la vitesse V constante conformément au cahier des charges. 

En déduire 𝛽̇. 

 

On note 𝛽0 la valeur constante de 𝛽(𝑡) pendant cette opération de peinture. 

Question 6 : Exprimer alors entre 𝜆̇ et 𝛼̇ en fonction de 𝑉, 𝐿, 𝛼 et 𝛽0. 

 

 


