Sciences Industrielles

TD1-Corrigé

Cinématique du solide

TD1 : Bras manipulateur
Eléments de correction

1. PRESENTATION DES MOBILITES
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Dans un mouvement en rotation autour de l’axe (A,z,,) du
repere R (X,,y,,Z,) par rapport au repereR,(X,,¥,,Z,), tel que

l’angle  a(t) est défini par (X,,X,), le vecteur

- -
rotation Qg ;ro =0z, -

Dans un mouvement en rotation autour de I’axe (B,y,,) du
repere R, (X,,y,,Z,) par rapport au repereR | (X,,y,,Z,), tel que
I’angle  B(t)est défini par  (%,,X,), le  vecteur

m. -
rotation Qg , ¢y =By, -

Dans un mouvement en rotation autour de l’axe (C,x,;) du
repeére R, (X;,¥;,25) par rapport au repereR,(X,,y,,Z,), tel que

I’angle  B(t) est défini par (y22,3;3), le  vecteur

M-
rotation Qp;,p, = YXo3 -

2. REPONSE A LA QUESTION 2-1
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3. REPONSE A LA QUESTION 2-2
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4. REPONSE A LA QUESTION 2-3

O . .
Qrs/r2 %21{3/1{2 VX23 Oy 00 Oy 00
{VR3/R2} =0 . E % Z%) OE . :%) OE
EVADRMUQB = 0 EB B) OHB’ (X23’_’_) B) 0E|B,R23

5. REPONSE A LA QUESTION 2-4
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En passant par la dérivée du vecteur position, on a trouvé : | ™ _ Bd AB e
Veori/re = DTD =ha.y,,
0

(voir TD1 outils mathématiques utiles en mécanique). Comparer la quantité de lignes a écrire.

6. REPONSE A LA QUESTION 2-5
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En passant par la dérivée du vecteur position, on a trouveé : ”3* Hd BC

Vemr2/ri ﬁiﬁ :_dB-Zz
1

7. REPONSE A LA QUESTION 2-6
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En passant par la dérivée du vecteur position, on a trouvé : | _ ™ Hd CDh

H
Vbor3/r2 = Ly. Z3
RN

8. REPONSE A LA QUESTION 2-7
O 00

{ VRQ/RI} = H3 0 % et{ Rl,Rl H) h.a D a transporter au point C
B) _d-BEsz Bj 0 BB, R,
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En passant par la dérivée du vecteur position, on a trouveé :

n Hi'acH
Veor2/ro = ﬁiﬁ = ha. Y12+dH'BCOSBX1+aCOSBY12 BSlnBZmE

9. REPONSE A LA QUESTION 2-8

Torseur cinématique du mouvement de S3 par rapport a S2 dans la base du repere R1
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Il reste & transporter au point D, les torseurs suivants :
M 00
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Transport du torseur { V R1/ RO } en D projeté dans R1.
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m. m. m. m.
Vomra/rt = Vemram + DC UQgy gy =
o —df.sinp —L.sinysin[3 0 Lf.sin y.cos B — d.3.sin B
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On obtient :

{VRz/Rz} +{VR2/R1} +{VR1/RO} =

Oy.cosB L.y.cos ysin B[ [0 Lp.siny.cos p-df.sinp O o a.L.cosy O
E 0 —-Ly.siny O + 0 E +E0 h.a —d.d.cos —L.d.sin ysin BH
H—V.sinB L.y.cos y.cos BED,R1 % —L.f.sin ysin B —d.p.cos BED,R1 Ep( 0 HD,R1
O V.cosB  L..cos ysin B+L.f.siny.cos B+d.L.cosy
{VR3,RO} = E B —L.y.sin y+h.6t —d.d.cos B —L.d.sin ysin BE
Ei —y.sin L.y.cos y.cos p— LB.sin ysin B ED, R,

En passant par la dérivée du vecteur position, on a trouveé :

m.
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