MALAXEUR corrigé |

Question 1 : Identifier clairement les liaisons de ce mécanisme en indiquant leurs caractéristiques. Proposer un
graphe de liaisons.

Lo : Pivot d’axe (A,Y,) 4_0
L5 : Pivot glissant d’axe (B,Y,) O 1
L3 : Rotule de centre C
L3 : Pivot glissant d’axe (D, Z,)

Ly 41z

Question 2 : Tracer les figures de calcul du mécanisme et exprimer les vecteurs taux de rotation correspondants
Q(S; /S;) en fonction de 0 .

X1 kxo X2 X1 3 1Yo = —
Q1/0)=0¢Y,
Zq Z X3
0 Q(2/11) =6,y
601 20 _ 12 7 9(£ XO ( ) 2Y1
Yo=Y1 Y1=Y2 23=2
Q(3/0) =047,

1.1. Analyse géométrique
Question 3 : A I’aide d’une fermeture géométrique, exprimer h,1 ettan6, en fonction deR,L,det 0, .
- - - —
AB + BC + CD + DA =
RZ, + Ay, + Ly, — hij-dy, = oy
Par projection de (1) sur R(A,X,,Y,,Z,), On obtient le systéme d'équations suivantes :

ol Ol

1).%, [Rsin0y — Lsing, = 0
D).y, A — d + Lcosf = O
1z, |Rcosby L =0
Lsing,, =Rsing,,
Lcosf,=d-1 et on utilisant sin+cos?=1 et sin/cos=tan

h=Rcosé,,
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Finalement, il vient (si R<L):

2 ) R -
Ih(0g;)=RcosOy|  [1(6,)=d-L 1—%S|n2601 tan B, = 5'2‘ O
L 1—Iizsin2601

Question 4 : Déterminer les relations cinématiques d’entrée sortie c’est a dire les relations liant les paramétres
de sortie 0, eth au paramétre d'entrée 6, .

Aprés calculs, on obtient :

: RO, C0s0y,
O3 = R?
o
wal—Fsm 001

h(6,) = R0, sin 0,

1.2. Analyse cinématique

Question 5: A I’aide des notations imposées au point 1.3, exprimer, dans la base By, les torseurs cinématiques
des quatre liaisons Lig, L21, L3 et Lo respectivement aux points A, B, C et D.

0 O 0 0O

{V(Sl /So)}: P O {V(Sz /Sl)}: Pa Va
0 O AB, 0 0 B,B,

oz O 0 0

{V(Sa /Sz)}z Pp O {V(Ss /So)}z 0 0
Y O C,B, Yo Walp B,

Question 6: A I’aide d’une fermeture cinématique exprimée au point D dans la base By, exprimer
B OayBas Yo Ya0r Vo €1 W4 en fonction de h,B,,,L,R et0,. Combien vaut la mobilit¢ m du mécanisme ?

Justifier la présence d’une ou plusieurs mobilités internes.
VS 1S} +{V(S, 1)}, +{V(Ss 18} =V (S, 1S0)}, = 0}
Q(S, 1S,) + (S, 1S,) + (S, /S,) — (S, /S,) =0

V(D,S,/S,)+V(D,S, /S,)+V(D,S;/S,) - V(D,S;/S,) =0

avec
V(D,S, /S,)=V(C,S,/S,)+DC A Q(S, /S,)
V(D,Sz 1S;)=VyYo - [Lys - hzo]/\ BuYi
V(D,S,/8;)=Vy,¥o + LBy sin 07, —hByX,
et

V(D,S,/S,)=V(C,S,/S,)+DC AQ)S, /S,)
\7(D,S3 IS,)= _[Lya - dzo]/\ [aaz)?o +BxYo + Y3220]
\7(D,S3 1S;)=—LygpX, + [Loc32 C0S0g3Z, + LB, sin 90320]+ [daszyo - stzio]
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A3 =
P + P + Ps =
T3 - Yo =0
—hBy - Ly, COSO —dBs, =0
Vy - Ly, Sin Ogg +dog, =0
LB, sin®y; + Log, C0SOy + LP4, Sin Oy, - Wy =0

Le bilan est le suivant :

Inconnues cinématiques BiosBos Oz, Pars Vaps Vags Vor EL Wy N.=8
Rang cinématique supposé r.=6
Mobilité du mécanisme m=N, —r, m=2
Parameétre d'entrée donné Bio

Parametres cinématiques inconnus | B,,, otz , Baps Yo Y30, Vay €1 Wag

d’ou
ﬂ21 = _ﬂlo _:332
_ hﬂlo _ Rp,, cosb,
7/32 - d—ﬂ, - R2
L 1—?sin2 O,

Yo = Va2

R? in
V,, = hp,tang,, = Pro cos;<9018| Oor

L\/l— rizsinz Oy,

Wy = _Lﬁlo sin 903 = _Rﬁlo sin ‘901

B, et B, restent inconnues et correspondent a une mobilité interne (rotation de 3 autour de son axe

Question 7 : Les expressions de y,, et w,, sont-elles conformes aux résultats de la question 4 ?

RB,, c0sO,

Yo = Y
LJl—FsinZ 01

W3 =—RBy, sin 0

Ona w, =V(D,3/0)Z,
V(D,3/0)Z,=V(D/0)Z, -V(D/3)Z, =-V(D/3)Z,

V(D/3).Z, = {f—ﬂ Z,= {dhﬂ 7, =h
B3 B3

dt

donc [W4, =h =-R6, sin 6, C.Q.F.D.

RO, c0s0y,
| R2.
L 1—Fsm2901
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Ona|vs =Q(3/0)Z, =0 =

C.Q.F.D.
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