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MP-MP* 1/2 Lycée Thiers 

Mécanisme de transfert 
 
 

Le chariot (2) est en mouvement accéléré dans (1) et �(�,�/�)													⃗ = �. �. ��			⃗ . 

Le plateau (3) est en rotation uniforme par rapport à (2), son taux de  

rotation est : Ω(�/�)											⃗ = �. ��			⃗ . 

Le solide transporté est assimilé à un point M, encastré dans (3) ; il est  

à une distance d de l’axe (A, ��			⃗ ) du pivot  entre (3) et (2). 

 

Calcul de �(�,�/�)														⃗  V(�,�/�)														⃗ = V(�,�/�)														⃗ + V(�,�/�)														⃗ = (V(�,�/�)														⃗ + Ω(�/�)											⃗ ∧ AM						⃗ ) + �(�,�/�)													⃗  V(�,�/�)														⃗ = �. ���					⃗ ∧ �. ��				⃗ + �. �. ��			⃗ = − . !. "#				⃗ + $. %. "&				⃗  

Calcul de �(�,�/�)														⃗  

a(�,�/�)														⃗ = �V(�,�/�)														⃗��/1 = −�. �. �x�			⃗��/1 + �. ��			⃗   (� = *�+) 

avec �x�			⃗�� /1 = Ω(�/�)											⃗ ∧ x�			⃗ = �. ���					⃗ ∧ x�			⃗ = �. ��				⃗  car Ω(�/�)											⃗ = 0	⃗  

1(2,#/&)														⃗ = − . !3. 4#				⃗ + $. "&				⃗  

 

Pince de Robot 

 
La position angulaire de (2)/(1) est repérée par (��			⃗ , ��				⃗ ) = (��			⃗ , ��			⃗ ) = 5(�) 
La position de (3)/(2) est repérée par 67						⃗ = �(�). ���						⃗  

Le points M et N sont tels que  78							⃗ = �. ��				⃗  ;  
 

Q1.   

Calcul de �(�,�/�)														⃗  

V(�,�/�)														⃗ = �OM						⃗��/1 = ": (%). "&3						⃗  

Calcul de �(�,�/�)														⃗  

a(�,�/�)														⃗ = �V(�,�/�)														⃗��/1 = �;(�). ���						⃗  

1(2,#/&)														⃗ = "; (%). "&3						⃗  

 

Q2.   

Calcul de �(<,�/�)														⃗  

V(=,�/�)														⃗ = �ON					⃗��/1 = �:(�). ���						⃗ + �. �y�			⃗��/1 = �:(�). ���						⃗ + �. 5: . ���						⃗ ∧ y�			⃗ = ": (%). "&3						⃗ + $. @: . A3			⃗  

Calcul de �(<,�/�)														⃗  

a(=,�/�)														⃗ = �V(=,�/�)														⃗��/1 = �;(�). ���						⃗ + �. 5; . z�			⃗ + �. 5: . (5: . ���						⃗ ∧ z�			⃗CDEDFGHI				⃗ ) 

1(2,#/&)														⃗ = "; (%). "&3						⃗ + $. @; . A3			⃗ − $. @: 3. 43				⃗  
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MP-MP* 2/2 Lycée Thiers 

Manège « Magic Arms » 

    Définition des différents repères : 
 JKL6K, M⃗K, N	⃗K, O⃗KP est un repère lié au bâti (0) ;  J�L6K, M⃗�, N	⃗�, O⃗KP est un repère lié au bras S1 ; J�L6�, M⃗�, N	⃗�, O⃗KP est un repère lié bras S2 ;  J�L6�, M⃗�, N	⃗�, O⃗�P est un repère lié à la nacelle S3 ; 

Q1. Graphe des liaisons. 

 

Q2. Vecteur vitesse du passager (placé au point P) soit �→R∈�/K en fonction des TUV, T:UV et WU. 
�→R∈�/K = �OKP							⃗��/0  �Y+* OKP							⃗ = 6K6�Z⎯⎯⎯\ + 6�6�Z⎯⎯⎯\ + 6�]Z⎯⎯\

 

�→R∈�/K = −W�. �Y�			⃗��/0 + � �ZK				⃗��/0 − W�. �Y�			⃗�� /0 − W�. �Z�				⃗�� /0 

= −W�. T:�K. OK��								⃗ ∧ Y�			⃗ − W�. T:�K. OK��								⃗ ∧ Y�			⃗ − W�. LT:��. N��					⃗ + T:�K. OK��								⃗ PCDDDDDEDDDDDFΩ(3/0)															⃗ ∧ Z�				⃗  

a→b∈#/c = d&. e: &c. f&				⃗ + d3. e: &c. f3				⃗ − d#. Le: #3. g#					⃗ + e: &c. hij e#3 . k3#						⃗ P 

Q3. Vecteur accélération du passager (placé au point P) soit �→R∈�/K. 

�→R∈�/K = �V(l∈�/K)															⃗��/0= W�. T;�K. X�				⃗ + W�. T:�K� . Y�			⃗ + W�. T;�K. X�				⃗ + W�. T:�K� . Y�			⃗  
− W� nT:��. LT:��. N��					⃗ + T:�K. OK��								⃗ PCDDDDDEDDDDDFo(p/q)														⃗ ∧ M�				⃗ + T;�K. sin T�� . Y��						⃗ + T:�K. T:�� cos T�� . Y��						⃗ + T:�K. sin T�� T:�K. OK��								⃗CDEDFo(I/q)														⃗ ∧ Y�			⃗ v 

 �→R∈�/K = W�. T;�K. X�				⃗ + W�. T:�K� . Y�			⃗ + W�. T;�K. X�				⃗ + W�. T:�K� . Y�			⃗
− W�w−T:��� . O�				⃗ + T:�K. T:�� cos T�� N��					⃗ + T;�K. sin T�� . Y��						⃗ + T:�K. T:�� cos T�� . Y��						⃗ − T:�K� . sin T�� . X�				⃗ x 

$→b∈#/c = d&. e; &c. f&				⃗ + d&. e: &c3 . k&				⃗ + wd3. e; &c + d#e: &c3 . hij e#3x. f3				⃗
+ wd3. e: &c3 − 3. d#. e: &c. e: #3 yzh e#3 − d#. e; &c. hij e#3x. k3#						⃗  + d#. e: #33 . {#				⃗  

Paramétrage : 6K6�Z⎯⎯⎯\ = −W�. N	⃗� + �. O⃗K ; 6�6�Z⎯⎯⎯\ = −W�. N	⃗�; 6�]Z⎯⎯\ = −W�. O⃗� . 

Pendant la phase étudiée : e: #3 = |%} et e: 3& = c  
Ω(�/�)											⃗ = T:��. N��					⃗  ;  Ω(�/�)											⃗ = T:��. OK��								⃗  = 0	⃗  ; Ω(�/K)											⃗ = T:�K. OK��								⃗  


