Sciences de l'ingénieur Travail dirigé Lycée Pierre Mendés France

TRAVAIL DIRIGE

TD3 cinématique - Robot & entrainement différentiel

Le robot AlphaBot est un robot & mouvement différentiel : deux moteurs pour actionner indépendamment deux
roues coaxiales.

Documentation :
e Wiki AlphaBot

e Manuel d’utilisation

Figure 1:
Objectif
L’objectif est de déterminer la vitesse de rotation des >
o ~ O
deux moteurs pour assurer une rotation du robot de Sy
centre I & une vitesse imposée selon la trajectoire N
Toeays-
A
. iC
1 O¢ : Op
Figure 2: Trajectoire & obtenir

1 Etude de la cinématique de la roue

Supposons dans un premier temps que la roue ne touche pas le sol :

1. Lorsque la roue ne touche pas le sol, déter-
miner la relation entre la vitesse angulaire
d’une roue wg (en rad/s) et la vitesse d’un

——
point A, notée Vacpr/s = HVAER/SH

January 18, 2024

Page 1


https://www.waveshare.com/wiki/AlphaBot
https://www.waveshare.com/w/upload/c/c7/AlphaBot-User-Manual.pdf
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Une fois en contact avec le sol, on suppose & présent que chaque roue R de centre O et de rayon r roule
sans glisser , au point de contact A sur le sol S.

==y
2. En déduire 'expression de HVOGR/SH

. Voerys

2  Etude du mouvement différentiel

Le schéma, ci-contre représente le robot A vu de dessus,
ainsi que la trajectoire de son centre C et les vitesses des
centres de ses roues, OG et OD. La distance [OgOp]
s’appelle la voie du robot, on la notera b.

~e

Figure 3: Champ de vecteur vitesse pour une rotation
de centre I

P
On souhaite que le robot se déplace le long de la trajectoire Toc /s & une vitesse de 0.3 m - st (‘ VceA/SH =

0.3m-s ).

1. Déterminer les vitesses HVODGA/SH et HVOGGA/SH
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2. En déduire les vitesses de rotation des deux roues wg et wg afin d’obtenir les vitesses HVOD€ A/S H

e —
et HVOGE Y. SH satisfaisant & un déplacement du robot selon la trajectoire Tca,s-
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