TP SIl — Document de synthése

Dynamique — 2é™e gnnée

Nom/Prénom étudiant :

Préliminaire :

MOMENT D’INERTIE EQUIVALENT DU BRAS MAXPID

analyse qualitative du mécanisme

Solide

Rotation/bati

Translation/bati

Rot et trans /bati

Support moteur 2

Rotor 3

Ecrou 4

Bras 5

Solide

Vitesse de rotation/bati : plutét faible ou élevée par

rapport a la vitesse du rotor ?

Support moteur 2

Bras 5

Moments d'inertie de chaque piece mobile

Solide

Moment d’inertie

Selon l'axe (axes visibles sur
schéma ciném précédent)

Support moteur 2

Rotor 3

Ecrou 4

Bras 5

Calcul particulier pour le support moteur :

Pertinence de I'hypothése « inertie équivalente de I’écrou 4 et du support moteur 2

négligée » ?

Détermination de Jeq de |'ensemble mobile

Expression littérale de E.(E/1).

Probléme posé par I'affirmation « ws = K. w3 avec K constant » ?
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Loi entrée sortie cinématique et finalisation de J¢q

Relation linéarisée. . )
Loi es géométrique Maxpid

Angle bras ®

0.0
Inertie équivalente /., de I'ensemble (E). o > e e e

Rotation vis (tr)

Détermination expérimentale de Jeq

. dw
Provenance de la loi de mouvement : Jegmot- d";‘” + fo- Wmot + Creq = Cmot ?

Protocole et détermination de J¢q ¢xp-
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