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ROBOT 
 

Problématique  Déterminer le vecteur position OB⃗⃗⃗⃗  ⃗ 

Contexte 

  

On s'intéresse uniquement aux deux axes (épaule et 
coude) d’un robot. 
 
Le repère 𝑅0(𝑂, 𝑥 0, 𝑦 0, 𝑧 ) est associé au bâti. 
 
𝑅1(𝑂, 𝑥 1, 𝑦 1, 𝑧 ) et 𝑅2(𝐴, 𝑥 2, 𝑦 2, 𝑧 ) deux repères liés 
respectivement aux bras 1 et 2. 
 
Les deux bras 1 et 2 du robot se déplacent dans le 
plan (𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑦0⃗⃗⃗⃗ ). 
 
Le bras 1 a un mouvement de rotation d’axe (0, 𝑧 ) 
par rapport au bâti 0. On pose 𝛼 = (𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑥1⃗⃗  ⃗) 
 
Le bras 2 a un mouvement de rotation d’axe (𝐴, 𝑧 ) 
par rapport au bras 1.  

On pose 𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑎. 𝑥1⃗⃗  ⃗ et 𝛽 = (𝑥1⃗⃗  ⃗, 𝑥2⃗⃗⃗⃗ ) 
 

L’extrémité B du bras 2 est telle que 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ = 𝑏. 𝑥2⃗⃗⃗⃗  
avec a et b des constantes 

schéma cinématique 

 

Questions Q1 Réaliser les figures planes illustrant les 2 paramètres d’orientation 𝛼 et 𝛽. 

Q2 Déterminer l’expression du vecteur  𝑂𝐵⃗⃗ ⃗⃗  ⃗. 

Q3 Déterminer la norme du vecteur  𝑂𝐵⃗⃗ ⃗⃗  ⃗. 
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