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PRESENTATION DE LA PINCE

Cette pince est un composant mécanique qui grace a un piston 2 convertit I'énergie pneumatique en
énergie mécanique de translation. Deux bielles 4a-4b transmettent le mouvement aux deux doigts.
Les deux doigts en liaison pivot avec le corps de la pince sont alors mis en mouvement de rotation.

Pince de robot PARKER

Cette pince est utilisée dans le domaine de la robotique afin de permettre au robot de prendre et
manipuler des objets.

Travail demandé

A partir de la documentation fournie,

1. A partir du plan en vue de coupe de la pince et de la description de son fonctionnement,
imaginer le schéma cinématique en vue plane. Vous pouvez tracer le schéma cinématique
en couleur par dessus ce plan.
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2.

Réaliser dans le cadre ci-aprés, en couleur, le graph des liaisons de ce mécanisme

4.

Graph des ligisons

Sur Solidworks, réaliser I'assemblage complet des sous-ensembles S1 a S6
Ce message d’erreur devrait apparaitre au cours de vos manipulations au moment ou
vous souhaitez ajouter une des derniéres contraintes

SOLIDWORKS X

Impossible de créer la contrainte sélectionnée.
Comment voulez-vous procéder ?

—> Ajouter cette contrainte et briser d'autres contraintes pour la

satisfaire
D'autres contraintes seront brisées et s'afficheront avec des erreurs.

—> Ajouter cette contrainte et sur-contraindre I'assemblage
Cette contrainte sera ajoutée et affichée avec une erreur.

O Ne plus afficher Annuler

Solidworks tente de vous expliquer qu’il y a hyperstaticité !

Rechercher sur internet et recopier la définition de « hyperstatisme ».
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5. Expliquer en quoi votre schéma cinématique est hyperstatique.

6. Proposer une nouvelle version de votre schéma cinématique qui ne soit pas hyperstatique

7. Alaide de la video tuto « montrer des piéces cachées » faire apparaitre toutes les pieces
cachées de la pince.

8. A partir du plan (derniére page) , dresser la liste des numéros des piéces constituants
chaque classes d’équivalence.

S1={ } $3={ }

$2={ }
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