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STATIQUE

Extrait du BTS Microtechniques 1990

PINCE DE ROBOT

Fonction principale :

Le système étudié est un préhenseur (pince de robot) qui devra assurer la saisie et le maintien de piluliers cylindriques.

Fonctions complémentaires :

Ce préhenseur sera fixé sur un bras de manipulateur.

Ce préhenseur devra capter des piluliers dont les axes présentent des défauts de position de 5 mm par rapport à l’axe du préhenseur. Il devra les recentrer avec une très bonne répétitivité.

L’effort de serrage du préhenseur devra être réglable.

Sa durée de vie sera de 5 ans de service continu sans maintenance.
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Il devra être très compact.

Contraintes :

Les piluliers contenant des matières pulvérulentes devront être déplacés verticalement et saisis par la partie supérieure de leur corps cylindrique.

Principe retenu :

[image: image5.wmf]La pince est munie de trois doigts à serrage concentrique mus par leviers, secteurs dentés, réducteur et moteur électrique (voir schéma ci-contre).
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A. Problème de la prise du pilulier


Le pilulier repose sur un plan horizontal.

1. Solution 1 : Le doigt est solidaire du bras 3.

Le serrage de la pince étant concentrique, on peut craindre que le pilulier s’arc-boute entre deux doigts (en M et N par exemple). Cette hypothèse est néfaste en ce qui concerne la sécurité et la précision du lâché du pilulier.

On considère :
P’, M’, N’ axes des doigts




O’ axe de la pince




Q axe du pilulier




M et N points de contact entre doigts et pilulier.




Le facteur de frottement entre les doigts et le pilulier : µ = 0,4

Questions :  Répondre sur la figure 1 du document 3
1.1 Déterminer les directions de 
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lorsque le pilulier est arc-bouté entre deux doigts.

1.2 Tracer le point Q tel que les doigts soient à la limite de l’arc-boutement.

1.3 Déterminer l’échelle de la figure (( du pilulier = 20 mm).

1.4 Mettre en place les points M’, N’ et P’, puis O’ (( du doigt = 3 mm).

1.5 Déduire l’excentration maximale du pilulier (distance O’Q).

2. Solution 2 : Le doigt est remplacé par un galet en liaison pivot parfaite avec le bras.


Questions : Répondre sur la figure 2 du document 3
2.1 Justifier que 
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passe par M’.

2.2 Mettre en place les points M’, N’ et P’ pour l’excentration maximale admissible.

2.3 En déduire la distance O’Q maximale (excentration maximale admissible).

3. Conclusion : Quelle solution répond aux conditions imposées ?

B. Détermination du facteur de frottement minimal entre doigts et pilulier.

L’effort exercé par chaque doigt sur le pilulier : 1 N

Questions : Voir figure 3
Faire le bilan des actions mécaniques extérieures appliquées sur le pilulier 1.

En déduire le facteur de frottement minimal entre 2 et 1.
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