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Le systéme de préhension utilisé dans le robot « Tribot » n’est pas totalement adapté pour le prélevement des
échantillons décrits dans le cahier des charges.

Durant cette étape vous allez devoir reconcevoir une partie de la pince du robot (le mors de serrage) afin de
I’adapter aux échantillons a prélever.

A partir du croquis réalisé lors de la précédente séance, réaliser un croquis détaillé de la partie finale de la pince

(mors de serrage).
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Re-conception du systeme de préhension (1 éleve)

e Quvrir, sous le répertoire Fichier SolidWorks, le fichier Pince.

e Insérer le fichier Balle dans le fichier Pince. On positionnera la balle entre les deux bras de la pince de
facon symétrique. Relever I'espace disponible entre les bras et la balle. Fermer le fichier sans
I’enregistrer.

e Modéliser sous SolidWorks votre solution (Piece intermédiaire appelé Mors1 et Mors 2 entre la balle et
les bras). Vos pieces devront s’adapter aux pieces existantes.

e Insérer a la bonne position le mors1 dans le fichier Bras Droit et le fichier Mors2 dans le fichier Bras
Gauche.

e Réouvrir le fichier Pince et insérer a nouveau le fichier Balle. Vérifier que la balle est bien comprise entre
les deux mors. Modifier si nécessaire.

e Réaliser une capture Ecran de votre assemblage.

Reéalisation du prototype (2 éleves)

e Effectuer un choix de matériaux pour les mors en fonction des critéres donnés dans le cahier des charges
et en utilisant le logiciel CES edupack.

e A partir de la notice de montage, assembler la pince du robot Tribot.

e En utilisant les pieces lego et le croquis de votre robot, réaliser un prototype de votre mors de serrage et
I’assembler avec la pince du robot.

Validation de la solution

e Validation du modéle SolidWorks (1 éléve)
0 Ouvrir le fichier Pince avec la modification réalisée avec les mors.

0 Alaide du fichier Ressource fourni, paramétrer le module Meca 3D selon les deux fenétres
suivantes.
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Calcul mécanique

Choix des paramétres de calcul

# Scenario 1
N® | Liaison | Compos. ‘ Mouvement | Pos.Init | Pos.Fin. Entrée
|1 = pivora ‘Rx(9.025148.. Uniforme 0000000  |5.000000
[l Mouvements d'entrée /
Etude ‘Génmétrique V| Talerances Courbes
i |P€K&f§ 7 | Frécision

Fositions

Pas de calcul (=)

Valeur Mini |0.0001 _ . Cummentaire/
[]Fps
@ ©®6 k]H ® @@ @

0 Effectuer la simulation.

0 Insérer le fichier Balle dans le fichier Pince. On positibnnera la balle contre le mors du
bras droit.

0 Re-effectuer la simulation en faisant varier 'angle de fermeture de la pince jusqu’a

obtenir un contact avec la balle.
O Relever cet angle pour pouvoir le programmer.
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e Validation du prototype en Lego (2 éléves)

0 En utilisant la balle de tennis fournit, tester votre prototype et relever I'angle d’ouverture
minimum et maximum permettant d’attraper correctement I’échantillon.

0 rédiger un protocole expérimental permettant de valider votre prototype au regard des besoins
de performance exprimés dans le cahier des charges.

0 Mettre en ceuvre I'expérience et relever les résultats obtenus, conclure sur la validité de votre
prototype

Synthese
Réaliser sous forme de diaporama une synthése de votre étude contenant :

e Uneimage du croquis, du modele SolidWorks et du prototype de votre pince complete
e Le choix des matériaux et le résultat de la simulation SolidWorks

e Le protocole expérimental et les résultats de I’expérience

e Llaconclusion.
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