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Dynamique des systémes mécaniques

Mécanisme de transfert

Le chariot (2) est en mouvement accéléré dans (1) et m =a.t.x.
Le plateau (3) est en rotation uniforme par rapport a (2), son taux de
rotation est : Q2 = ©.7;.

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

a une distance d de l'axe (A, z;) du pivot entre (3) et (2).

Calcul de Viy 3/1)

Vars/) = Vs + Vouzrny = Viagrz) + Oz AAM) + Vi

V(M,3/1) = Q)Z—Z_{/\d%‘l' a.t.x_l) = —dwﬂ+atﬁ

Calcul de agy 31y

ayv, dx,
(M,3/1) 3 —
a =———=—d.w.—+ax; (w=cte
M3/ = g @ at/1 1 ( )
dx3 —— | . = o
avec m - 9(3/1) /\X3 - (1).232 /\X3 = (1).}/3 car Q(Z/l) = 0

a(M‘3/1) = —d. (1)2.%) + a.fl’l

Pince de Robot

La position angulaire de (2)/(1) est repérée par (y{,y,) = (z;,23) = a(t)
La position de (3)/(2) est repérée par OM = x(t). %55

Le points M et N sont tels que MN = a.ys;;

Q1.

Calcul de Vi 3/1y

doM |
Vims/y = dat/1 =x(t).Xq2

Calcul de a(M_3/1)

dv,
M,3/1) . —
am,3/1) = T/l = X(t). %12

Az = X(1). Xy

Q2.

Calcul de Viy 5,1y
dON dy,
Vousm = g

dt/1

Calcul de a(N'3/1)

CdViNgy L . s
anz/) = T/l =X%(t). X, +a.d.z; +aa (ad.x,N7y,)

-vz

aAm3/1) = x(t)x_lz) + a. az—i —a. azﬂ

= 2(). Fp + a2 = % (). Fg + 0. 4. Tz AT; = %(8). Fpg + 0. 0. 7;

MP-MP* 1/2

Lycée Thiers
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Manége « Magic Arms »

Y _

Vue suivant F
(uniguement (3) représenté)
X,

X3

nacelle (Z0.21.25)
bras S,
passager P
.= passager P
(Z9.21,Z3)
passager P o o .
Définition des différents repéres :
Paramétrage : Ro(00, X, Yy, Z,) est un repére lié au bati (0) ;

R1(0y, Xy, Y, Zy) est un repére lié au bras Sy ;
R,(0,,X,,Y,,Z,) est un repére lié bras S5 ;
R3(03,X;,Y,,Z5) est un repére lié a la nacelle S3 ;

— o L, — o — 5
0002 = _Ll'yl + a.ZO ; 0203 = _Lz.Yz; 03P = _L3.Z3 .

Pendant la phase étudiée : 63, = cte et 6, = 0

Q1. Graphe des liaisons.

Pivot Pivot Pivot Qiz/2) = B32. o3 '
() 0.2 (D 0 (2) o (3) fom = Fn-Zoz =0
Q(1/0) =010-Zo12

Q2. Vecteur vitesse du passager (placé au point P) soit 7P€3/0 en fonction des 6, 0'” etL;.

> d0,P

L, — N
Pe3/o = F/O avec 04P = 0,0, + 0,05 + 03P
dY, = dZ,”  dY, dz,

N
74 = —L,. + —L,. — L.
PE3/0 vac/0 T YdE0 a0 ¥ de o
= —L;.010.Zg1; /\?1) — Ly.010.Zo12 /\@ — Ls. (9‘32-E + 910-2012) AZ—g

Q3/0)

—> . — . — . — . R —
\V,,Em =1L1y.010.X1 + Ly.010.X; — L3.(032. X5 + 01¢.5in 03, .Yz3)|

Q3. Vecteur accélération du passager (placé au point P) soit 3%3/0.

S dVipes/0)
Ape3jo = dt/0

= Ll' élo.x—l) + Ll' 0’%0.?1) + L2. élo.x—z) + Lz. 0'120.?2)

- L3 932. (932. Y23 + 910.Z012) A X3 + 9‘10. Sln 032 . Y23 + élo. 932 CoS 932 . Y23 + 910. Sln 032 910.Z012 A YZ

Q3/0) Q(2/0)

Apesjo = L1.010. Xy + L. 0%. Y] + Ly. 0,0.X; + Ly. 0. Y,

- L3 [_0.322.2—3) + élo. 932 CosS 932 E + 9‘10. Sln 032 .g + élo. 932 Ccos 932 .E) - 9.120. Sln 032 .X—2>]

Apesjo = Ly.010. Xy + L1.0%. Yy + [Ly. 01 + L3630.5in 03,].X;

+ [Lzego - 2.L3.910.932 cos 032 - L3.élo.sin 032].Y—2:; + L3. 0%22;)

MP-MP* 2/2 Lycée Thiers




