CPGE — PTSI Mr Pernot

n
; 5 TD Comportement des systemes mécaniques: cinématique du solide

Maneége

On considére le mécanisme de manége dont le schéma est donné ci-dessous.
On définit les eléments suivants :

A

+ les gquatre repéres ;

R, = {DE}TZ_U'} le repére lié au bati 0, tel que

(0,z,)soit vertical -

R, = (B, )(— 1;] le repére lié 4 la potence 1, tel

3\t D-—-—Tf_

|IH
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+ les quatre variables :

t) o longueur qui définit la translation de direction z_E; de la potence 1 par rapport au bat O
OA =i(t) Z,

wit) - angle de précession qui définit la rotation d'axe {D,E,::}de la potence 1 par rapport au bati 0 ;

8(t) - angle de nutation qui définit la rotation d'axe {B,z} du balancier 2 par rapport & la potence 1 ;

oit) - angle de rotation propre qui définit la rotation d'axe {C;Z_2'} de la nacelle 3 par rapport au balancier 2.

MB : Le mouvement de 1/0 est a la fois un mouvement de translation et de rotation...

+ les trois constantes ¢

a:leporte 2 faux de lapotence 1: AB=ay, ;
b - la longueur du balancier 2 : BC = —b 22‘ :

¢ lerayondelanacelle3: CD=cC X, .

Question 1 : Déterminer les trajectoires Tpzaja. Tazirn. Toeas et Te=1in-
NB : Pour determiner une trajectoire, il faut sintéresser a la nature du mouvement en
présence... (voir cours sur les trajectoires).

Question 2 : Déterminer Vpza;2 . Voez/1. VYoeajg . et “"«"IIDE1Il'|:|.. (Vérifier lhamogénéité des résultats).
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