DS4 corrigé Sl

APPAREIL DE MALAXAGE

Question 1 :

graphe des liaisons :

ivot

d'axe (B,z)

Question 2 :

NE PAS OUBLIER 5

WYY

Question 3 : Ecrire les torseurs cinématiques associés aux liaisons LY, et LY.

Py 0 P« O
{(V's5/4f=1q, 0 {(V¥5/4}={ac 0
W WhlH i OK
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Question 4 : Déterminer par fermeture cinématique (compatibilité cinématique) la forme du torseur
cinématique de la liaison équivalente et en donner les nom et caractéristiques géométriques.

D’aprés la composition des vitesses et I'antisymétrie on obtient la relation de compatibilité cinématique :
{(V"5/4} ={V*5/4}

En exprimant les 2 torseurs en H on obtient :

B B - 0 Pk L.ax
V(HK5/4)= V(KX 5/4)+HK A QF 0 [Alaq |=]-Lpg

514 =
—L e 0
Py =Pk
Qy = %k
n, =rh
0=L.g,
0=-Lpy
w,=0

On en déduitq, =0, p, =0, w,=0
D’ou la forme du torseur de la liaison équivalente :
0 0

{V5/4f=10 0
r 0jy
Il s'agit donc d’une liaison pivot d'axe (H,Z)
Question 5 : Représenter en vue de dessus, de normale z, le deuxiéme étage de réduction a engrenage
constitué des solides 2, 3 et 0. On fera apparaitre les cercles primitifs de rayons R, et R,,, les points

K, Oo, Oa.
NE PAS OUBLIER 0
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Question 6 : Calculer en fonction des données géométriques du mécanisme, le rapport de réduction du

réducteur primaire k,, = —2. Effectuer 'application numérique. En déduire Na.
.
1/0

On peut démontrer par fermeture cinématique 0-3-2-0 :

. R . o -
30 — __22 formule associée aux engrenages cylindriques avec contact extérieur

@9 31

Les vitesses d’entrainement des points dans les mouvements de rotation en périphérie des poulies
étant égales R,,.@,,, =R,,.0,,,

R
Ainsi le systéme poulie courroie est tel que : Doro _ 1
@0 Ry
AN.: k,;, =-0,096 Ns= —139,2 tr/min

Question 7 :

D’aprés la relation entre diamétre et nombre de dents :
di=mi.Zi=2.Ri

d’ou

m40:2.R42/Z42:2.55/1 1

m43=2.R41/Z41=2.188/47

Et d’aprées la représentation de la question 1 on a la relation entre dimensions suivantes :
AB=Al+IB=AJ+JB=R3,+R41=Rg1+Ra4>

d’ou

Ro1= R32+R41-Ra2

mM4=10 mm

mMa43= 8 mm

Zo1=37

Ro1:185 mm

232=1 3

Question 1:

On déduit du graphe de la question 1 :
V(1,4/3)=0; V(J,4/0)=0 ; V(A,3/0)=0; V(A5/3)=0; V(B,4/5)=0

Question 9 :

Fermeture cinématique au point | pour la chaine fermée 5-3-4-5 :
V(1,5/3)+V(,3/4)+V(,4/5)=0

Par changement de point :

V(1,5/3)=V(A5/3)+IAAQ;,; = -Ry,Ys Awy5Z = Ry, ,%,

V(1,4/5)=V(B,4/5)+IB A€, =R,ys A @52 =R, 0, 5Xs
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—R305,5%5 + 0+ R0, ,5X5 = soit —Ry05,3 +Ry0,4,5 =0

Question 10 :
Fermeture cinématique au point J pour la chaine fermée 5-0-4-5 :

V(J,5/0)+V(J,0/4)+V(J,4/5)=0

Par changement de point :

V(J,5/0)=V(A5/0)+JAAQ, o =—RyYs A @50Z = —Ro@5,0Xs
V(J,415)=V (B,4/5)+IB AQq 5 =R,Ys A @67 =R, 5%
D’ou :

—Ry@5,0%5 +0+R0,,5X; =0 soit  —Ry@5,0 +R4p0,5 =0
Doss _ _@
Wys Z,,
Question 11
Qs __Za et Pys __Za donne A= ﬂ><ﬁ
Wys Z,, Wys 32 Z, Z,
Question 12 :

O3 Oy — Oy, i, . . i o
-A =—==—"——-> par composition des vitesses et antisymétrie, dou ,, =

O‘)SO (’050

Q _ Z32Z42 w Z
50~ 7 57 5 7 310
{V5,0} = 32442 41442
V(A55/0) =0 A
V(BeS/O) = V(AeS/O) +BAAQ,,
V(BeS/O) =—(Ry; +Ry,)-@50X5
AN. w,,=13radls
[Viges /oy =0.107.4.3 = 0,14m/s
Question 13 :
A _ L3y + 2324 >
40 == 7 ®3/0

{V4/0}: 32442 = <4101

Vigea/0) = ~(Rgq +Rzz)ms,0 X5

{vm}:{

Sl

W55 _ R4

@5 Rg

D510 _ Re

@5 Ry

03

1+
524/0 = 5,72

V(gea/0) =0.31X5
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\ Véhicule intelligent RobuCar
Q1. Etant donné 'hypothése de roulement sans glissement :
N‘.'Rﬂx 2“”
Vinax = R X @Wyipax N 60

Application numérique :

V.., =67m/s=186km/h

La vitesse a atteindre étant de 15 km - h~1, la performance attendue est bien vérifiée

Q 2.
V(0,€5/0)=V(CES/0)+0,CANS/0

=a+(_a-f+(p—g)-?)w-%

. dy . _
V(0, €5/0) :“‘p'y+(p_f)w'x
De méme :

. d .
v(0, ES/O)zaw-?Jr(eri)w-f

Q 3. V(0. € Roue;/0) =V(J; € Roue;/0)+ 0], A2 Roue;/0

2 Roue;/0 = 2 Roue,/axeroue 1
D'ou :
V(0, € Roue;/0)=0+(—R-Zy A0y ¥7)

V(Ol - Rouel/ﬂ) = Rﬂl . x_.l
De méme :
V(O2 (S Roue2 /10) = R.é’z.f(z

Q 4. V(0 € Roue;/0) = V(0; € Roue,/S) +V(0, € 5/0)

. - . dy .
RGl-x_l':0+a!p-§!'+(p—E)lp-§'
En projetant suivantx et y .

. dy .
RO, cos 8, = (p —E)w

Q5. RO, cos 8, = (p-l—%)!j"}
Q6. On en déduit :
a
tan &, = d
P32

Application numeérique :
tand; = 0,148 = §, = 8,4°

RO, sin &, = ayp

RO, sin &, = ayp

a

tan é, = d
Pty

tan 8, = 0,116 = &, = 6,6°
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a7 a-(eDE a-(-3
Q 8.
a=p.=:="¥ o(ti—t)

On obtient B en intégrant A :

ac '[t t}
B=1qyg ——+. (t—ty)

C=P.—Po -1t

On obtient D en intégrant C :
. . (t—1)?

D =t — iy 2

Il faut calculer la constante :

+ Cte

_ 2
D(Iztz)zu"l'c-tz-l—Cte:B(t:tz):@0-w+¢c.(tz_t1)
Dou :

_ 2
Cte:wﬁlw_wc'tl
_ 2 _ 2
D=ll'c-(t—t1)+11-0.((t1 zto) @ ztz))
Q9. Yror =Dt =1t3) = P - (t3 — ty)

=P, (t3 -t +1; —1;)
=9, (t; _I1)+lj}c'(t3_t2)

- wc (EZ tl) +-—

t ot = V: o1
2 b =%ror — 3"
Q 10. P’ o
Application numérique :

tz — tl =1,385s

Q11 t3-t0 =2X(t1—10)+t2—t1
| 4
=2X—+1t; -t
p 2 1

Application numeérique :
t3 — to = 2,25 L)

Vo1
ty=——
Q 12. &
Application numérique
t; =043s

tz :tz—t1+t1

Sli
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Application numeérique :

t, =1,82s
t3 = 2,255

. (ty —t)?
Yt) =Po———

2
Application numérique :
P(t;) =0,094rd =5,4°

Y(t2) =) + .- (t —1y)
= P(ty) +g -(t; —1y)

Application numeérique :
P(t;) = 0,69 rd = 39,7°

t3 < 3s, le cahier des charges est bien validé.

Sli




