Bras manipulateur CAPAX-6DOF®
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Caractéris ques générales
O 6 degres de liberté : au choix 4 ou 5 ar cula ons rotoide
O Base carrée (25 cm * 25 cm) en plexiglass (15 mm) assurant la stabilité du bras en mouvement.
O Longueur du bras en rota on : 38 cm, Hauteur totale du bras : 49 cm.
O Interfacable avec I'environnement hardware ARDUINO® (Plug & play)
O Interfagable avec I'environnement so ware MATLAB® et LabVIEW®.
Caractéris ques des servomoteurs
O Alimenta on: 4.5/6V, Couple : 17/20 kgcm, Angle de rota on: 0-180°,
O Vitesse de rota on angulaire 8 = 6.16 rd/s (sans charge)
O Meécanisme : engrenage interne en métal.

CAPAX-6DOF est livré assemblé ReadyToUse avec

O Carte ARDUINO® UNO, Shield SERVOMOT : connexion des servomoteurs avec la carte ARDUINO® UNO.
Alimenta on externe 5V/6A, cable USB.

Tapis gradué (36 cm par 36 cm) pour la lecture des coordonnées du bras.

Existe en deux versions : 5R (modele redondant) ou 4R (modéle déterministe).

Interface logiciel CAPAX-6DOF® - MATLAB® - IDE ARDUINO®.

3 TPs (énoncé + correc on)

Ut TP1: Modélisa on DH et DH modifié, Matrice de transforma on Homogéne.

U TP2 : Cinéma que directe u lisant Symbolic Tool BoxoulaRobotic Tool Box.
u TP3: Cinéma que inverse : Méthode Algébrique, GEométrique, Analy que ou Solveur.
Plus d’informa on: h p://www.infoconsult.tn/fr/nos-produits/robot-6dof.html
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