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Franchissement d’obstacles

Ebauche Patte
Cdc: Conception de la patte permettant le franchissement d’obstacles. 
Etude  Fonctionnelle
1. modélisation
Modélisez précisément sous SW l’axe de sortie du servomoteur  Dynamixel AX-12 (Demander au prof de la faire si besoin)
2. recherche
Après avoir imprimé sur papier l’axe, repérez les surfaces fonctionnelles permettant la MIP et Le MAP de la patte. Analyser le guidage en pivot de la patte afin de ne pas surcharger le moteur.
3. conception
Concevez les pièces sous SW sans tenir compte pour l’instant de la résistance des pièces à l’effort. (Demander au prof de la faire si besoin) Assemblez le tout et vérifiez que le MIP MAP est correct (hyperstatisme). Pour l’instant, le dimensionnement de la patte ne tient compte que de la dimension estimée du bâti.
etude deplacement
1. Recherches
Effectuez une recherche sur les caractéristiques du servomoteur, vitesse couple
2. calculs
Etablissez les expressions de la vitesse périphériques d’un point de la patte, ainsi que du couple (pour le couple une simulation peut être nécessaire afin de trouver le cas le plus défavorable)
3. analyse
On privilégiera le couple à la vitesse. 
Déterminez la masse maximale que devra avoir le système si une patte avant seule le soulève (isolement, BAM, calculs et résolution) en fonction du couple max du moteur.
Conclusion
Modifiez les dimensions de la patte afin d’avoir une vitesse maximale tout en respectant le couple admissible coefficienté d’une sécurité de 2.
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