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Liaisons équivalentes — cinématiques

Q.1. Déterminer laliaison équivalente pour les schémas cinématiques suivants.

Glissiére de direction Jg.
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Linéaire annulaire de direction y.

Glissiére de direction J.
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Miroir de tilt du Very Large Telescope

Il est installé sur une structure mécanique permettant d'orienter le faisceau. Il est solidaire du solide
orientable 1.
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Schéma cinématique du dispositif d’orientation du miroir de tilt

Q.1. Réaliser le graphe des liaisons du mécanisme.

Sphérique Sphérique

de centre C de centre A
o@Bolor

Sphérique Sphérique

de centre D de centre B

Q.2. Déterminer la liaison équivalente entre les solides 2 et 1 puis entre les solides 3 et 2.

P%1 0 P%1 0
(Vin}=4a31 © s (Vi) =444 0
e e e e

Ils sont en série, on va chercher a les égaliser, pour cela exprimons le torseur {V22/1} enC:
Vean =Vpas+CD+ !2—5/:
Vc,z—/f =0+ 2ry; A (P21 X; + G311 + A7)
m = _er%ﬂ_f + 27”7”22195—{

Ona:

{Vze/%} = {V21/1} = {V22/1}
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{Vze/q1} =131 = 951 0= X
ra=rh 0= 78Phn) s

Comme 2r # 0, on en déduitr = 0 et pZ; = 0,d’ou:

0 0

Par analogie, on peut dire que la liaison équivalente entre 2 et 3 est une liaison pivot d'axe (4, x3).

0 0
{Vze/ql} = {q%l =q%, 0} : liaison pivot d’axe (C,y7)
C(=y1,-)

Q.3. Déterminer la liaison équivalente entre le miroir lié a 1 et le bati 3.

Les liaisons sont en série, on va les sommer.

vir) = v+ {var)

Avec
0 0 ps; O
)=t o GIREE
0 0 VPE(CY2),(=Y2.~) 0o 0 VPe(AX7),B,
Donc
P33 0
{V3e/q1}= g3 0 : Rotule a doigt (0,z7)
0 s,




