MPSI/PCSI Sciences de I'Ingénieur

Corrigé TD cinématique du solide : Position d’'un solide

Z4 Y2

Exercice 1 :

Robot manipulateur 2
axes

OB=0A+AB=aX, +V.y,

X, =C0s@.X +Sing.y,

Y, =Y, =-Sinp.X +C0sq.y,

OB = (a.cosp— y.sing) X, + (a.sin@+ y.cose).y,

Pour que le point B se déplace sur la droite (O,,¥,) =  @.C0S@—Y.SIN@ =0

Exercice 2 :

Robot manipulateur 3 axes
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¥1 A

M, X

©) z=2

Z)

Sciences de I'lngénieur

Zy

—»

@ X1=x2

OC=0A+AB+BC=a.Z ++xX +hb.y,

Yy, =€0s6.Y, +sin6.Z, = cosO.(—siny X, +cosy.y,) +sin6.Z,

X =Ccosy.X, +siny.y,
OC = (-b.cos@.siny + x.cosy )., + (b.cosf.cosy + x.siny ).y,

+(a+b.sing).z,

Exercice 3 :

Segway (centrale psl 05)

AG = h.[sin 8.X —cos B.sin(c + ).y, +cos B.cos(a +y).Z]

Conducteur
incliné de o

la barre d'appui

//ﬁ’, V1

(cas a=0)

Conducteur parallele
a la barre d'appui

Vs
Y2

¥

=<y
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Exercice 4 : e -
R Volets (3x2) \\\\ / /Guuvemes deo
Gouverne de l'airbus A380 AN 4 »
(CCP MP 09) : - P
_ { g p?:j\rs x Ailero:-s (3x2)
i ~ i~ * »’/ '
e e
Unité de Charnieres
commande Actions
aerodynamiques

Gouverne

On effectue la fermeture géométrique de la chaine C-B-A

CA=CB+BA
CA=R.z +L.Xx
En position neutre : b=0°, Lo= ABo= 700 mm et AB, perpendiculaire a BCy
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CA, =CB,+B,A=R.z, + L .x,

Expression qui devient, en projection sur :

Remarque :
@ : Orientation du vérin

L.cosp=L,—R.sinf
L.sing =R.cos S —R

B : Inclinaison de la gouverne

Sciences de I'lngénieur

X, : Ly=R.sinf+L.cosg (3
Z, - R=R.cosp—-L.sing (4

L : Longueur du vérin

e = R(cos 5 —1)

L =+2R?+L,> —2R(Rcos B + L, sin )

Lmax pour B =-30 Lmax = 775 mm

Lmin pour B =20 Lmin =647 mm
Cabhier des charges :
v Longueur du vérin position neutre :
v' Longueur maxi du vérin :
v' Longueur mini :

0 Cabhier des charges respecté
60
40
» _~
'é* 0
é 20 //
8 4
-60 A
-
-80 /
-100

80 25 20 15 -0 5 0 5 0 15 2
B

ta = -
L, —R.sin
700 mm
790 mm
610 mm
Ks :£:@:0,375 d°/mm
Ax, 80

Ks =6,54 rad/m
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