Sciences Industrielles

TD2-Corrigé

Cinématique du solide

TD2: LE MANEGE MAGIC ARMS

Eléments de correction

L e paramétrage utilisé est donné sur le schéma cinématique suivant :

Yo

| Ol
77
7
Le Manege "Magic Arms"
Question 1 : On obtient :
0,0, =1, +LZ; 0,0; =1,y, O,P=1,Z,

Question 2 :

Tracer les figures de calcul et exprimer les vecteurs taux de rotation Q(S, /S;) enfonction

des dérivées des variables articulaires 6; .
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Sciences Industrielles

TD 2-Corrigé Cinématique du solide
y
Y1 Yo Y1
X1 X2
Boz B2
™ Xo X1
Zo=7Z1 VAR &)
Q(1/0) = 6,7, Q(2/1) =6,,7,
X3 A X2
_ A - 3
Q(3/2) =8,Y,
023
7>
Ys=Y2
Figures de calcul
Question 3 : On trouve bien s(r :
Q(S,/R,) = BuZo
QS,/IRy) = (912._901)20
QS;/Rg) = 0,5
Question 4 :
En cinématique du point :
V(P,S,/R,) = V(P/IR,)-V(P/R,)=V(P/R,) car POS,
= HOPH | pp . V., HiZ
H dt H} ‘Odt D d  °Od O
I1901y1 + |2(901 + e12)21 ay, +I (901 + e12)21 + ezsyz] 0z,
V(P,.S;/Ry) = 1185Y; —1,(8 +6,5)%X, + |3[(901 + 912)9n623YZ + ezsxs

\7(P33 IRy) = |1901y1 - |2(901 +912)7(2 +13 _(901 + elz)smezsyz + 9237(3

En cinématique du solide :

V(P,S,/R,) = V(P,S,/S,)+V(P,S,/S)+V(P,S,/S,)
= V(0,,S,/S,)+PO, 0Q(S,/S,) +V(0,,S,/S,) +PO, 0Q(S,/S) +
V(0,,5,/S,) + PO, DQ(S, /S,)
\7(P83 IRy) = =14z, Dezsyz +(-15Z53 = 1,Y,) Delzzl +(-13Z5 —1,Y, —LZ; —11%Xy) Demzl
Page 2 Jacques ATACHE — Jean-Marc CHEREAU 0 EduKlub S.A.

Tous droits de l'auteur des ceuvres réservés. Sauf autorisation, la reproduction ainsi que toute utilisation des ceuvres autre
que la consultation individuelle et privée sont interdites.



Sciences Industrielles

TD 2-Corrigé Cinématique du solide

soit finalement le méme résultat que précédemment :

V(P-%/Ro) = |3623Y(3 + |3612 sinB,,y, - |2912Y(2 + |3601Sin923y2 - |2.901Y(2 + |1601y1

Question 5 :
F(P,S;/R,) = F(P/Ry)+T (P/R5)+2Q(S;/R,) OV(P/R;) =T (P/R,)
- D L )
= 130 ,3% 5 +130 3 Bd_:H, +15(81, +641)SINO 3y, +15(8, +64:)0,3 COSO,5Y,
N 20 = R A
+ 15(05, +64;) SN0, Bd_tza) =1,(0, +641)X, =1,(6y, +901)Bd_t25) +1,00:Y1 _Ileglxl
B} D~ S s I )
NP,S;/Ry) = 130 ,3X 5 130,53 Bd_:H) +15(81, +64,) SN0 3y, +15(8;, +64;)0 3 C0SO,5Y ,
IS(elZ +901)2 sin923..>*<2 _|2(éj:2 +§01)Xg _|2(612.+ e01)2372 +|1901371 _|1e§121
= 130,5X 5 +130,55](01, +041)Z, +05Y,| UX;
- IS(elZ +601)2 Sin_.ezs)?g._lz(elz +601)7(2 -_Iz(e.lZ +_901)2372 +|1601371 _|1e§1)?1
+ 13(0;, +64,)SINB Y, +15(8y, +6,)0,3 c0SO Y,
Fr(PS;/Ry) = 130,5% 3 +2030.,5 (B, +60;) COSO,5Y, — 150525 +15(B,, +60,) SNG4,

~13(81, +04;)2 SN0 X, =1, (01, +0)%, =1, (B, +04)° Y, +1,60,7; —1,05,%,

|3é23 cosB; — [|39§3 + |3(612 + 901)2]3in 05— Iz(élz + ém) + |1é013in 0, - Ilegl cos0;,
F(Pv%/Ro): 2 923(912 +601) cos0,; - Iz(elz +901)2 + |1é01 cos6,, + |19§15in912
- ﬁsézs + Iz(é12 + é01)Tsmezs - |39§3 Cc0s0,, _|3(912 + 901)2 Sin? 0,

B2

En considérant que 6,, = constante; 8,, = constante;8,, = constante, on obtient ;

- [I 3633 + |3(912 + 601)2]Sin923 - Ile(.z)l cosf,
F(P,S;/Re)= |2038,5(8, +601) 0S8, —1, (8, +6,)” +1,05, Sin6,,

- ’ o o
B2 — 13082300805 —15(8;, +0p;)"SIN“ B
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Sciences Industrielles

TD 2-Corrigé

Cinématique du solide

Question 6 :

En considérant que les vitesses articulaires sont données sur la figure 4, déterminer les

variables articulaires correspondantes 6, 0,, et 6,,
t0[17s, 27| . On prendra 6, (t=0)=0,6,,(t=0) =0.

en fonction du temps pour

A
0.94rad/g 8,
] \
0.84rad/g / 6., \
7 \
/ \ .
/ \ 0.628rad/s 0,
1 \
1 \
/ \
/ \
1 \
/ \ Temps en secondes
\ t
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\ /
\ 1
\ 1
\ /
\ 1
-0.628rad/s \ /
\ 1
\ /
) /
\ /
| W 1
Figure 4 : Vitesses articulaires du manége

6,,(9) =3.78rad
6,,(9) =Orad
6,(9) =5.65rad

0, (17) =105 rad
0,,(17) =3.76rad

04,(27) =18.9rad
0,,(27) =5.64rad
0,5(27) = -16.95 rad

8,, =0.093t By, =0.046t2
t0fo, 9| 6,=0 6, =0
8,, =-0.628 8,, =-0.628t
8, =0.84 B, =0.84t -3.78
to[9,17f  6,,=0.1175t-1.0575 6, =0.05875t> —1.0575t + 4.758
0,,=-0.628  0,,=-0.628t 0,5(17) =-10.676 rad
6, =0.84 0,, =0.84t —-3.78
t0[17s, 274 6,, =0.94 0,, =0.94(t —17) - 3.76
8,, =-0.628 0,, =-0.628t
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