lAnnexe 1 : Présentation générale du systéme MC2E
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Figure 2 : Diagramme partiel des exigences
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Annexe 2 : Description simple du MC?E et de son axe en translation
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Annexe 3 : Schéma cinématique et paramétrage d u MC2E
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Le point fixe d’incision est not®, = O,,,, et est aussi l'origine des trois repéres liés classes

d’équivalence cinématiques (1), &)(3). Le paramétrage de la position relative des diffésrenlides dans
I'espace est défini comme suit :
A T'abdomen (0), supposé fixegst lié le repercR, = (O, %, ¥,, %) OU l'axe z, est l'axe vertical

ascendant Compte tenu de l'inclinaison de la liaison pivettre (1) et (0), on définit un repé
R’ = (0, %, V', Z'%) lié a (0), tel quea; = (ym y'o) = (70’ _.Z'o) =70.
On procéde de méme pour le paramétrage de lagrositiative des différents solides dans I'espaedui-
ci est défini ci aprés :
* Au solide (1), sont liés leepers R, = (O,, %X, %,37) et R’ =(0,, %, V,,Z,) ouz =7.
On notea, =(Vy,,¥',)=(2,72,)=-70 . Le solide (1) eskn liaison pivot parfaite d'ax
(0,,2) avec (0), d'angleariable g, (t) = (X,, X) = (V'o» V) s
* Au solide (2)sont liés les repércRr, = (0O,, %, ¥,, 2) et R, =(0,,%,V,,Z,) ouz,=7
. On notea, =(Y,,Y',=(2,72,)=-60. Le solide (2) esen liaison pivot parfaite d’ax
(O,,2,) avec (1), d'angleariable g, (t) = (X, X,) = (V'1, ¥,) ;
* Ausolide (3), estli¢ lerefe R, = (O, %, ¥, Z) oU Z, = Z',. Le solide (3) est en liaison piv
parfaite d'axe(O,, z,) avec (2) d'angle variabled, (t) = (X,, %) = (V' Vs) 5
« Alapince(4), est lié le repé R, =(0,, %, V,, ), avecO, non représentsur le schéma
ci-dessus La pince(4) est en liaison glissiére parfaite de direc Z, = 2, = Z , avec (3).

Paramétres géométriques :

gl(t) =(20’X1) ‘93(0 = ()_{2’?3) a, =(S70,_y'0)=70° a, =(Y2' ‘y'2)=—60°

6, (t) = (X, %) 0,0, = 2 1.7 a,=(,y1)=-70

A seul titre d’information, ds figures de changement de base et les parargéométriques sont
représentés sur les figures ci-dessous.

0
<K
Q
o
S
=
0
v
oo
[=]
<
— = — o
Z 1 Z Z;
]
X
S ﬁ' = ;'
0 2
3 a o a, N a,
oo
[=]
<
*o Yo *y A X, Y2

Annexes Page 3/5




ur la pince (4)

Annexe 4 : Modele CAO de la transmission d’effort s
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sur la pince (4) pour

la définition de la loi de mouvement

Annexe 5 : Modéle de la transmission d’effort
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