Sciences Industrielles

TD2-Corrigé Cinématique du point

Cinématique du point TD2
1. CORRIGE DU TD2

1.1. Réponse ala question 3-1

1.1.1. Traduction géométrique du probleme.

X1

Situation al'instant To

1.1. 2. Traduction vectorielle du probléme.

Les points M et M, se rencontreront au point O fixe dans |’ espace affine U,(Oy,%, Yy Z) -

Latrgjectoire du point M est portée par ladroite (P1,0O) et latrajectoire du point M, est portée par la
droite (P,,0).
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Vinury)
M-

V(MZPO)

est portée par la droite (P,0)

est portée par la droite (P,,0)

* Etude du mouvement du point M
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Posons que P, M, =x,(t).X, et V(M 1/Ry) —[[V(M1/Ry)

-
R, 4
MVR)TH dt O ]|'MURy)
O &
avec les conditions initiales: A I'instant 7,,, les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et
P2 fixe dans I" espace affine . (O, X, Y02, -

‘ %:D )ﬁgt))?l E% , en intégrant cette éguation,

m- m-
’\/(Ml,po) (1,779 X=X(t). X | ot X est fixe dans Ry(%,,Y,Z,) , on obtient donc ’\/(Ml,po) (T, T9=X(1)
e Etude du mouvement du point M,
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V(Ml/Feo) 0 dt O :”\/(MZRO)‘Xz:D )%((jt)xzéb,enlntegrant cette equation,

.

avec les conditions initiales: A I'instant 7,,, les points M1 et M2 sont en deux point distants P1 et
P2 fixe dans I" espace affine . (O, X, Y2, -
m-
’\/(MZIF\’O)

m-
r\/(MZIRg)
» condition de rencontre des points M1 et M2

Pour que les points M 1 et M2 se rencontre en O, il faut que : (7,-1,)=(1,—T,) , C'est adire que 7,=T,=T,
ou 7, est I'instant de rencontre des points M1 et M2 au point O.
’V(MZIF"O) r\/(MllPo) (1,7T)-%=x(t) X = V| M1/P0) (1,7 Ty)= PM

B/m (1,-1)= %M B/ (1,-1)= PO

= - - -
U m. /Ry []IL (MZPO) O @l(mz%)_v(r\nu%)g(rr _To): RR
al(MﬂRo) (1,-1)=BM, al(M:IJRO) (1,-1)= PO

-
Par composition des vitesses, [V )~ (Mﬂpo) @eﬂ lavitesse relative de M 1 et M2 par rapport aM 1

—

X,

(1,7 Tp) X=%(t) X, | ot X, est fixe dans Ry(%,,Y,,Z,) , on obtient donc (T,~T)=X,(1)

(T,7T)) X =X%,(1) X, = (MZ/PO)(T —T))= PM et

que I’on note V(MZMl)

Conclusion : Pour que les robots se rencontrent au point O, il est nécessaire que la vitesse relative

Y/

[
(mzv) des extrémités des effecteurs modélisés par les points M1 et M2 soit colinéaire au vecteur

m . . m- - -
RP, . Traduit vectoriellement, [VjyunD RP, =0

1.1.3. Réponse alaquestion 3-1

M- -
Posons PP —a>q) On adepluslarelation (MZMDDPlPZ=O

m- D]L - M- M-
VivamyJ RF =0 (MZIPO> (M%)@] AR ‘OQV(MZPO)D PP “VwryH R
M-
MZRO) C0L, |5 mur)|COF g
m. m. m. m- . (- . (- .
VivairyH B —V(MURO)D BP, (MZ,PO) sing, U 0= |Myur,(Sn6, O {0=5Vyor,12SING,5 Mg, aSinG;
0 0 0
-
. . (MURo) . . 20 :
SinG,=sinf;— d ou I" application numérique : sing,=sin30-4%5 2300 ' O" obtient 8,=1,9 degrés
(MZPO)‘
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1.2. Réponse ala question 3-2

1.2.1. Traduction géométrique du probléme.
La correction ayant été mal faite, le canon tire une deuxiéme fois et la charge percute la cible

. R NS m- -
lorsque celle ci passe au plus pres du canon. D'ou V, PP, =0~ 6,=90°

MURp)*
X
—
X2 % L
*..;0 Situation al'instant To
-
MR o0 e L@ _
SiNG, == %@92—3,82 et PP, =aX, avec a=300m
(M2/Ry)
w P P Y|P
onadepluslarelation: | BR, || + RO =<on
m P || P | P
PO =<on ~{F;P2 = %%gz g—(3oo)2:401,25
L 2
RO | =20,03m
Le canon tire donc a 20,03 metres devant la cible
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