Schéma cinématique et loi d’entrée/sortie de la pince du robot Scara reconditionné pour la société gestisocle.

Une étude géométrique de la pince nous permet de démontrer que I'écart entre le deux mors de la pince est égal a :
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Remarques :

o vy, Iy, |, eiitial €t b sont des constantes et seuls x, (entrée) et e (sortie) sont variables.
e |’équation ci-dessus a déja été intégrée au modeéle Xcos de la pince motorisée.



