THEME 2 : Prévoir et modifier les performances des chaines de solides TDO Lycée Jean Perrin PSI*

ANALYSE STATIQUE DU ROBOT MAXPID

| ETUDE STATIQUE DU SYSTEME MAXPID

Q1/ Tracer le graphe de structure du mécanisme Maxpid.

Rotule a doigt de
centre (O)

bloguée autour de A3

Pivot d'axe (B: Z, )

Pivot glissant

Pivot d'axe (C: X ) d'axe (C; Z, )

Hélicoidale d'axe (C:x )

Q2/ Tracer les figures angulaires planes.

X = o

Zy = Zy =4

(]

Q3/ Faire le bilan des actions mécaniques extérieures s'exercant sur I'ensemble de solides £ = {4:3;2}. Ecrire tous

ces torseurs dans la base B;.
(utiliser le fait que certains torseurs ont une forme conservée dans plusieurs bases).

On isole le systéme de solide £': {(4): (3):(2)}. Bilan des actions mécaniques extérieures.

JXIE L, l ’Xm Ly,
{Tl—>2} L 48 J""fu" {TO—H} 7} K 0
0 0 (C.B) »ZO“ 8 (0.5)

JX13 L,
0 0

e { 0 0 B
Le systtme E est en équilibre. On applique le principe fondamental de la statique, soit :

1_Inl
{Tl—)z }+ {To—>4 ! {UJ
Ecrivons les moments des torseurs au point O.

Q4/ En traduisant I'équilibre de F, démontrer que {7,_, |=
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M(01—2)=M(C1—2)+0CAR_,
=L,x + M,y +4x A(XIE;(I +Y13}1)
=Lyx + M,y +A),7

Appliquons le PFS en projection sur (X'l : YE )

X12+X04:0 1'12"'[04:0
Y 4 =0 M, =0
Z,, =0 AY, =0
On obtient alors :
Xlz Ll:} XO—‘e L{}-‘w
{3‘%2}31 0 UJ {Tw}il 0 UJ
& 0 s 0 0Jog)
Q5 Faire le bilan des actions mécaniques s'exergant sur le solide 1. Ecrire tous ces torseurs dans la base 5;

(méme remarque que la question 3).

On isole le solide (1). Bilan des actions mécaniques extérieures.

X{}I [‘01 |
{Tz—-’l}: _I:q—u ] {To—»i} N My
} Zﬂl 0 J'(B_g)
0 Ow —mgsina 0 —mgsiné 0]
{Tpesamur_ﬂ} v—mg 0 iqy—mgcosa 0 :4—mgcosd 0
0 OJ’(DBOJ 0 0- (D.B) L OJ/(DBEJ
Q6/ Ecrire le théoréme du moment statique en 5 en projection sur Z

On applique le PFS au solide (1) et 'on écrit I'équation de moment en B en projection sur Z
M(B1—2)=M(C1—2)+BCAR.,  M(B pes—1)=M(D. pes—1)+ BDAR,,
=l % 48w XX =0+ LX, A—mg(sin 6%, +cos )
=L,x —I1X,,sm(@—-a)z =—Lmgcosbz

On obtient alors : /X, sin(6 —a) — Lmgcos@ =0

Q7/ En déduire I'expression de X,, en fonctionde m, g, 0, o, [et L.

Lmgcosé8 — Lmgcosé
L'équation précédente nous donne alors : X, = g— soit: X, = L
Isin(6 — &) = Isin(f—a)
Q8/ Faire le bilan des actions mécaniques s'exercant sur le solide 3. Ecrire ces torseurs dans la base B;.

Bilan des actions mécaniques au appliquées au solide (3)
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P
Xy _EXza ‘,X‘B 0 1 {0 le
{};—;3}: by My {ﬂ—g}: 1 Yo My {E—a}: 0 0
ZB NQ} & Zq; "N_ﬁ ng CWO 0 J B
¢ g
QY/ En écrivant 'équilibre de 3, démontrer que C,, = L, . En déduire X, en fonction de C, et p.

Ecrivons I'équation de moment calculé en C', en projection sur X, du PFS appliqué au solide (3)

2
Py s0 =0 i Xy="20C,

2r )2

Q1o En écrivant 'équilibre du solide 2, déterminer X, .

On isole le solide (2). Inventaire des actions mécaniques appliquées au solide (2)

X, [qz‘l

{Tl'—)i}: 0 O {TS:—Q}: _{I_’—L’»}
0 0 [

(cB)
On écrit 'équation de résultante en projection sur X,

2
XIE - Xzs =0 soit: le :—Hcm
p
- p.L.m. 6
Q1/  Endéduire que|C, = L8 T |
271 sin(a—0)
= C,= M soit: |C, = pLImgcosé'
P [sm(8 - a) 27lsin(0 — @)




