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Q3 : Définir la zone (forme et dimensions) de I'espace que le point Os, a 'extrémité de 1’outil, peut atteindre
lorsque I’on commande les axes « Y » et « Z ».

Surface délimitée par un rectangle de 500x600mm, de normale x3

_—

Q4 : Exprimer le vecteur O,0; .

0305 = 0304_ + 04D + D05 = y(t).ﬁ‘i‘ l4.x—3) + (Z(t) + 13).2—3)

Q5 : Donner I’expression de la vitesse du point Os dans son mouvement par rapport a R3.

40504
Voses s = [

1t L =y(t).y3 +2(t). 23

Car l4 et I3 sont des constantes

Q6 : Calculer la valeur maximale de la norme du vecteur vitesse du point Os, lié a S5 dans son mouvement
par rapport a R3. Vous donnerez le résultat en m/s.

||V05e5/3|| = Jy(t)? + 2(t)?

||V05E5/3|| = \/Y(t)zmax + Z(t)zmax

40\ /40\? 8 8
||V05€5/3||max: (@) +(@> =\/;=?z0,94m/s

max

Q7 : Donner I’expression de 1'accélération du point Os , 1ié a S5 dans son mouvement par rapport a R3.

dVo.es/3

1t =J(t).y3 + Z(t).z3

3

Qoges/3 =

Q8 : Définir la zone de l'espace (forme et dimensions) que le point O», appartenant a S2, peut atteindre
lorsque I’on commande la translation sur I’axe « X ».

Segment de droite de longueur 800mm dirigée par .

Q9 : En analysant les mouvements, sans calculs, donner le nom de la liaison cinématiquement équivalente
entre SO et S2 ?
Dessiner la représentation normalisée de cette liaison en précisant son centre et ses axes remarquables.

Sphérique ou rotule a doigt de centre O+,
de plan de rainure (04, %7, z,) et de dir de doigt z;.
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Q10 : Définir la zone de l'espace que le point Op, appartenant a SO peut atteindre lorsque 1’on commande que
les rotations des axes « B » et « C »

Cercle de centre O et de rayon OqO+ dans le plan (04, x7,7;)

Q11 : Exprimer O;M le plus simplement possible.

0300 = 03A + AOZ + 0201 + 0100 + OoM = X(t)x_g"‘ lzZ—?:_ ll% + lo%"‘ r.%

Q12 : Donner I’expression, le plus simplement possible et ensuite dans la base du référentiel R3, de la vitesse
du point M lié¢ a SO, dans son mouvement par rapport a R3.

Vueos3 = [T = x(t).x3 + Lo. [ ] [ 0
dz, dz
|:d_t0:| _[ 0] +!20/3/\Z0—(.(20/1+!21/3)/\ZO—(00 ZO+91 yl)AZO_91 X1

dyo dyo
[ ] [ + 90/3 AYg = (-(20/1 + 91/3) AYo = (6020 + 61.77) A Yo = —0o. X +6;.5in64.7]

VMEO/3 = X(t)X3 + lo.gl.xl —T. 00.X0 + 7. 01.Sin00.Z1

Q13 : Donner I’expression de 1'accélération du point M dans son mouvement par rapport a R3.

dVMEO/3
Ameo/3 = dt
3
IR . . dxy . . [dx, dz;|
= #(). %3 + lg. 01. %7 + 1g.01.|——| —71.00.%5 —7.0¢.|—=—| +7.61.5in0,.Z; +1.6,.6,.c050,.27 + 1.0;.5in8,.
a |, a |, dt |
7] dx1
E = +.{21/3/\X1—91 yl/\xl _91 Zq
L I3 !
[dx; ] 'dxo
W = +.Qo/3 /\xO = (‘QO/I +‘Ql/3) /\XO = (90 Zy + 91 yl) /\xo = 90 yO 91 Sln(— - 90) Zq
| 13 |
_dz—lr _dz—l) > — e — e v
E = |\ +.Ql/3/\21:91.y1/\21=91.x1
- 43

aM€0/3 = x(t)z + lo. glz - lo. 9122—1) —7T. Hox—o) —7T. 93% + 7. 9.0. 9.1. COS@O.Z_{ + 7. elslngoz_l)
+7.0,.0y.c050,.Z, + 1.0,% 5in0y. X,

aM60/3 = —T. Gox_O’ + (logl + 7. 912517190)_9(_; + jc(t)x_g) -7 902.% + (T. él.singo - 10912
+ 2.7.6,.0,.c0s6,).7;

Q14 : Dans la base R3 :
VMEO/3 = x(t)z + lo.él.z —7T. éo% + 7. 91.Sin90.z

Vmeosz = X(t).X3 + L. 6,.(cos0,. %3 — sinb;.7z3) — r.60,. (c0s0y.X; + sinby.y;) + 1. 6;.5in6,. (c0s6,.Z3 + sinb;.x3)

Voseosz = (%(t) + lo. 0. cos8y — 1.6.c0s6y.cos6; + 1.0;.sinb. sinby). X3 — 1.64.sinby. y3 +
(—lo.6,.5in0; + 1.6,.c0os0,.sinb; + r.60,.sinby.cosb;).z3




Prépa YAUBAN

PTSI

P4/12

Prépa DEVOIR Sl 1 : Corrigé

DM

3h

Cycle 1




Peepa YAOPA  prépa DEVOIR SI 1 : Corrigé DM cyele
repa . oorrige cle
PTSI | psn2 P g 3h y
Q15:
Classe | : Béti: {1:;2;3;4;5,;6}
Classe Il : Piston {7:8;9;10;11 ;12 ;13}
Classe lll : Galet {14}
Classe IV : Poussoir {15}
Classe V : Méchoire 2 {17}
Q16:
TR TR
x| 1|0 | Glissiere d’axe x Linéaire rectiligne X (1) (1)
y|0]|0 Pivot glissant d’axe z et de normale x Z 111
z|0]0 d’axey
TR
Appui plan de x|0]0
normale xi7 y 11
E z|0]0
TR
X170 |1
Yiz|1]0 Pivotdaxez [
z 110 Z
Q17
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Remarque :
seule la vue de face est
dessinée avec des pointillés
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