THEMES : Modéliser et vérifier les performances dynamiques des systémes

TD2
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2.d) Bilan des actions sur 3 :
mgz 0
Tpes—3)= | =" Tmot-3)=1 °. T(2-3) donné
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2.e) Isolement de 3 -TMD en I selon Yy,

2.f-g)

Principe fondamental de la dynamique appliqué a 3 : [Dre)] = T(pes»3) +T(mot-3)+ T(2-3)
Théoreme de la résultante dynamique :

sur X, : mR  =Xo;

sur y, : mR ?> cos® =m gsind + Y3

surz, : -mR )’ sin® =m g cosB + Zy3

Théoreme de la moment dynamique :

sur X, : AB+A Y’ sinBcosO-B (¢ +PsinB)PcosO = Lys
sur y, : B($ +Psin0+POcosB) = Caa

surz, : AQcos®+(B-2A)PBsinO+BhO = Ny



