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Travail 8 (Pince robotique)
Commentaires, remarques et recommandations

Les points accordés sont en annexe de ce document. La moyenne est de 8.3/10.

Ce travail était en deux parties : l’assemblage et la simulation d’une pince robot. Il vous permettait
alors d’exploiter la troisième grande partie du cours. Etant donné que ces sujets sont également évalués
pour le projet, nous vous recommandons vivement de bien comprendre ce document pour ne pas faire
les mêmes erreurs (n’hésitez donc pas à l’utiliser comme "checklist").

Assemblage

— Voir commentaires sur le travail de la séance 7 (rappels).

— L’intérêt de l’assemblage pour la simulation est de définir les positions initiales des pièces. Les
contraintes d’assemblage ne servent qu’à définir ces positions et n’ont donc pas d’impact sur la
simulation (ce sont les joints cinématique qui définissent les relations en simulations).

— Pour un assemblage simple comme celui de la pince, il était possible de vérifier les mouvements
du mécanisme depuis l’assemblage.

— La position de chaque pièce dans l’assemblage était précisément définie dans le plan d’assemblage.
Par exemple, la vis sans fin était placée de sorte que la surface délimitant le plus gros diamètre
soit alignée avec la surface du manche.

— Si vous voulez placer deux pièces l’une contre l’autre, utilisez Touch (bien plus approprié que
Distance avec 0 mm).

— Il est possible sur NX24 que les contraintes Touch et Align se confondent (NX change votre Align
pour un Touch) mais cela n’a pas de répercussion.

Simulation

— Pour rappel, nous ne faisons que des simulations cinématiques dans ce cours (Kinematic
Analysis) et pas de simulations dynamiques ! En effet, ces deux méthodes de simulations
ne donnent pas les mêmes résultats !
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— Un joint (Joint) est une relation cinématique entre deux corps (par exemple, une charnière de
porte : un joint Revolute entre un mur et une porte). Si vous ne précisez qu’un seul Motion
Body pour le joint, NX considérera par défaut que le joint sera entre le corps que vous avez
sélectionné et le référentiel absolu, c’est-à-dire que votre joint est en partie fixe. Il faut donc bien
faire attention dans le cas d’un joint entre deux corps à ce qu’il soit bien défini avec ceux-ci.

— Attention avec les conditions initiales : celles-ci sont définies par rapport aux positions dans
l’assemblage (cf. commentaire sur l’assemblage plus haut). Si l’assemblage présente déjà la position
de départ, il n’est pas nécessaire d ’ajouter des conditions initiales.

Graphique et résultats

— Pour la plus part des joints tels qu’un joint pivot (Revolute) ou prismatique (Slider), l’axe relatif
de référence est l’axe Z. Ainsi, la rotation d’un joint pivot et la translation d’un joint prismatique
est permise sur cet axe uniquement. Il s’agit bien d’un axe relatif que vous choisissez à la création
du joint.

— Un graphique doit être clair et lisible. Pour cela, vérifier que tout ce qui y figure est lisible
(titre, axes, graduations, légendes, taille suffisante de l’image, etc.).

— Conseil pour le projet : inclure un graphique obtenu depuis NX dans un rapport ne donne
généralement pas bien car la qualité est faible. Il est recommandé d’exporter les données de
simulation et d’utiliser un logiciel tiers (Excel, Python, etc.) pour un meilleur contrôle du rendu.

— Une accélération peut être positive ou négative (décélération). Cela dépendra du sens que vous
avez choisi pour l’axe du joint.

— Il est possible de tracer la magnitude de l’accélération (AMAGN dans la fenêtre graphique). Il
s’agit effectivement de la magnitude du vecteur accélération mais, attention, étant donné qu’il
n’y a qu’une seule composante dans le cas d’un joint Revolute, cela revient à tracer sa valeur
absolue. Ceci peut porter à confusion inutilement.

Commentaires généraux

— Comme répété à plusieurs reprises, tous les fichiers prt qui interviennent dans un assem-
blage doivent être rendus avec l’assemblage (et avec le même nom qu’il avait lorsque vous
avez ajouté la pièce à l’assemblage). Sinon, il est impossible de lire l’assemblage. De plus, s’il est
impossible d’accéder à l’assemblage, la simulation ne peut le faire aussi. Autrement dit, sans
les pièces, votre travail est inexploitable.

— Même compressé, les fichiers contenant ce type de travaux sont lourds (pièces, assemblage,
simulation et résultats ensemble). Evitez de rendre encore plus lourd votre fichier avec des fichiers
inutiles (comme l’énoncé, des fichiers résultats inutiles, etc.).
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Matricule Cote /10 Matricule Cote /10 Matricule Cote /10 Matricule Cote /10
224335 0.0 2501060 10.0 2502281 9.5 2503339 9.0
2302223 9.7 2501064 9.7 2502331 9.5 2503354 10.0
2302682 0.0 2501109 0.0 2502335 10.0 2503356 9.0
2307241 9.9 2501110 9.2 2502337 1.1 2503427 9.3
2404197 6.2 2501185 9.5 2502342 9.3 2503443 5.9
2404748 7.0 2501188 10.0 2502369 0.0 2503472 6.1
2405205 9.2 2501194 9.4 2502406 8.5 2503482 10.0
2405214 9.5 2501196 6.8 2502433 9.2 2503665 5.0
2405393 0.0 2501205 9.8 2502436 6.1 2503692 4.6
2405426 0.5 2501208 9.1 2502444 10.0 2503790 7.0
2405593 6.4 2501253 9.8 2502445 0.0 2503842 9.7
2405853 7.7 2501298 0.0 2502447 4.5 2503943 9.7
2406621 5.5 2501335 5.8 2502452 6.8 2503944 6.1
2406895 8.8 2501354 0.0 2502459 7.0 2503948 9.5
2500592 9.9 2501392 6.3 2502460 9.9 2503987 10.0
2500645 9.7 2501427 6.8 2502571 0.0 2504029 6.3
2500648 9.5 2501448 9.2 2502591 6.0 2504066 10.0
2500654 7.0 2501464 7.3 2502639 10.0 2504070 6.5
2500658 9.6 2501502 10.0 2502660 6.2 2504071 5.3
2500659 6.8 2501563 6.3 2502670 9.7 2504157 7.0
2500681 9.5 2501569 9.5 2502688 8.5 2504194 9.2
2500682 9.5 2501676 10.0 2502691 10.0 2504200 9.5
2500683 10.0 2501677 8.5 2502717 5.6 2504352 2.7
2500687 8.5 2501695 0.0 2502749 9.0 2504408 6.7
2500692 10.0 2501697 10.0 2502807 6.3 2504474 10.0
2500723 10.0 2501701 6.5 2502883 10.0 2504494 7.7
2500724 9.5 2501703 6.3 2502943 10.0 2504514 10.0
2500736 9.8 2501704 10.0 2502954 9.1 2504518 9.2
2500777 9.6 2501789 8.2 2502958 9.0 2504519 6.9
2500782 10.0 2501792 9.1 2502961 8.5 2504522 9.2
2500785 10.0 2501798 9.7 2503034 9.6 2504523 10.0
2500861 10.0 2501850 9.9 2503076 9.5 2504530 8.4
2500865 10.0 2502146 9.3 2503104 6.4 2504531 10.0
2500868 9.5 2502148 10.0 2503105 3.1 2504533 8.8
2501012 9.2 2502149 9.5 2503106 9.2 2504534 8.9
2501021 7.0 2502150 6.6 2503167 7.0 2504536 6.0
2501025 9.9 2502153 6.7 2503182 9.7 2504539 9.6
2501028 8.3 2502154 7.0 2503225 10.0 2504541 6.2
2501055 6.5 2502156 10.0 2503230 9.5 2504543 6.0
2501059 9.5 2502263 10.0 2503305 10.0 2504551 6.8
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Matricule Cote /10 Matricule Cote /10
2504555 7.0 2506092 9.3
2504556 6.2 2506313 7.0
2504559 10.0 2506336 7.0
2504561 6.5 2506347 6.1
2504564 0.0 2506406 9.6
2504568 6.5 2506414 8.0
2504570 9.2 2506459 9.6
2504573 6.8 2506461 10.0
2504577 0.0 2506468 7.5
2504700 9.1 2506558 5.2
2504718 9.7 2506559 8.4
2504822 10.0 2506560 8.9
2504838 7.0 2506561 7.0
2504842 6.3 2506563 9.3
2504903 10.0 2506607 9.8
2504932 9.8 2506617 6.2
2504950 10.0 2506763 8.5
2504953 8.3 2506928 10.0
2504955 9.5 2506930 8.2
2504957 6.4 2506947 9.5
2505003 8.5 2507022 9.7
2505104 6.6
2505107 7.0
2505122 8.0
2505125 9.9
2505140 9.2
2505143 9.7
2505145 1.5
2505147 6.8
2505154 0.0
2505198 9.2
2505269 7.0
2505282 10.0
2505284 9.5
2505328 9.0
2505510 0.0
2505544 8.5
2505992 10.0
2506073 7.0
2506091 9.2
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