TD 20 (SI2) - Sciences Industrielles pour I'Ingénieur Lycée Fermat Toulouse - CPGE MPSI

Etude des performances d’un simulateur 3 axes - Corrigé

Q.1. Mouvement de 1/0: -

circulaire > Q, , = 0|

Le champ des vitesses du mouvement de 1/0

Composante
de translation
verticale (Q.6)

permet d’écrire que Va10 =V = 170 €t \

d ' -

ona|Vy 1/0 =d—OlA1 =LB.z,
t 0

Q.2. V, /¢ @ une vitesse de 1 m.s ™" soit 5cm
sur la figure.

Q3. VA,l/O = VA,l/tv + VA,tv/Cv + VA,CV/O 7

4 4 1%

Direction _ = Connu Direction
connue  AMV T connue
car A centre
de la liaison
pivot 1/tv
Graphiquement on obtient : L 0,

VA,1/0H =1,04 m/s| (5,2 cm mesuré)

— . S — . [Vaio| 1,04 :
Q4. V, 1,0=LPBZ, =V, > B= =—"— >|B=0,852rad/s
v ' L 1,22
Q.5. On a réalisé la construction graphique B (rad/s) B (rad)
sur une figure présentant un angle f =30° = 0_8:5?_" ____________________________________ ya _':_0‘60
0,523 rad. 0.850 + 4 £050
0.845 - 3
On obtient ainsi le temps t = t; sur le graphe 0.840 1 = ' 1040
pour B =0,523 rad. ) .
0.835 - L + 0.30
Pour t = t;, on lit graphiquement  0-830 - E 1020
Bz 0,852rad/s| ce qui correspond a la 0.825 d é o
___ dpidt  T0O.
valeur trouvée question précédente. 0.820 - l)":
0.815 . . l . . —4—} 0.00
000 010 020 030 040 050 060 0.70
Temps (s)

_

Q.5. Graphiquementona V, ,,/c,.Z,qui correspond a 4,2 cm soit 0,9 m/s le cahier des charges est respecté.

On se limitera dans cette étude a un mouvement de nacelle combiné hauteur-roulis correspondant a la
simulation d’'une amorce de virage (tangage nul 0 = 0).
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Q.7. Q0 =B%, ; Qy0=0 ;|Q,/, =0|et|Q;,, =V.y,|

Q.8. On connait V,,,, =LB.Z, de plus on a d’apres la composition de mouvement : V|, =Vi1/, + V50 =Vi2/0

et Vo0 =Va3+Vise =V

Par le champ des vitesses on peut ensuite écrire Vg 3,0 =V, 3/ +Gl ~Qy0
Avec aAQ3/0 =(=Y.y;3 —ZZ) A Q4,0 =(-Y.y3 = ZZ;) Ay; =Zy.X;  (Par rapport aux résultats des

applications numériques questions suivantes, il est plus logique que ce soit une coordonnée suivant z, que

suivant X, pour le vecteur position Gl) Ves/o = LB.Z, + 2 X,

Z.\V—L.B.cosB.sin\u
- En projection dans la base 3 : |V 5,0= —L.B.sinB
, +L.B.cos[3.c05\|/

Q.9. En dérivant Vg, = LB.Z, +Z.\y.X, on obtient | D LP.Z, —LB2Y, + 2%, — 22 7,

2.y —LB.cosP.siny + LB2.sinf.siny
Tos0= | —LB.sinB-Lp%.cosp
ST L.B.cosP.cosy — Z.\jy® —LB.sinP.cosy

Q.10. AN.:Pourt=0,3s,0ona:

B=0rad B:O rad/s B:O rad/s’ y=013rad \y=0,897rad/s \y =0rad/s’
1x-0,897 0
Vesno=10 mz 0 ce qui correspond aux valeurs du tableau
, 0 -1 0,897° =-0,804

Pourt=0,6s,0ona:

B=0435rad P=295rad/s P=10rad/s> y=0rad \y=0rad/s \y =0rad/s’
0 0
mz —1,22x2,95%x5sin0,435=-1,517 Ez —1,22x10.5in0,435—1,22x2,95% cos 0,435 = —14,769
5| 1,22%2,95%c0s0,435 = 3,264 5| T1,22x10xc0s0,435—-1,22 % 2,95%.5in0,435 = 6,589

Ce qui correspond la aussi aux valeurs du tableau.
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Poste automatisé de dépose de joint liquide - Corrigé

Q.1. Chaine cinématique ouverte avec 6 DDL - robot 6 axes

O,M= 0,0, + 0,0, + 0,0, + 0,0, + 0,0, + O.M

> 0,M= axo+b.zo —f.y, +c25 +dxs+fy, +exs+hy, +8xs —hy,—lze
> W = axo+b.zo —f.;lo +czo +dXs +f.;/0 +exs +h.§0 +g.;5 —h.;/0 ~lz3
Avec :

2, = cos 0., 20+ sinf,, Xo

X3 = —sin(e12 +0,; )Eo + cos(e12 +0,; );(o

23 = cos(0,, + 923).20 +sin(0,, +0,, );(o

a+c.sin@, +(d+e+ g).cos(é)12 +0,, )— I.sin(@12 + 923)
> O,M= 0
oJp+c.cosb,, — (d+e+ g).sin(@12 +0,, )— I.cos(G12 + 923)

a+c.sin®, +(d+e+g)
Pour 0,, =—0,; :|O,M= 0
0 b+c.cos0,, —I
—_ d _— d - - - _— . -
Q.2. Vg 5/ =Vy1 =—AB =—hxa| =105y, 2|V =101y,
dt |, dt 1

Q.3. ABEG parallélogramme - X, reste horizontal - 5/1 mouvement de translation circulaire.

Vg 21 =Ve 25+ Ve 51 (composition de mouvement)

et Vg 55 =0 car 2/5 est une liaison pivot parfaite.

Ve s;1=Ve,s1t B_(E/\QS/1 (champ des vecteurs vitesse)

et Qg =0 puisque 5/1 mouvement de translation circulaire.

Ve s;1 = Ve 57 + Ve, 7,1 (composition de mouvement)

et Ve s/, =0 car 5/7 est une liaison pivot parfaite.

_—

> (Vs,2/1 = Ve 71 =101y,

—_—  — — —

Q.4. V, ;1 =V 7, +DCAQ,,; (champ des vecteurs vitesse)

2 Vo711 = 1,.01,.y, +(_I7-§7 +h7.\77)/\917.y7

> Vo, 71 =015y, —1;.847.2,
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Q.5. V51 =V 51 TPDAQ,, (champ des vecteurs vitesse)

ou Vg1 =V g/7 +Vp,7/1 (cOmposition de mouvement) et V;, 4/, =0 car 8/7 est une liaison pivot parfaite.

2 Vb g1 = ,-01,.¥, —1;,.017.2, +15.y; /\(978 +0,, )97

_—

> (Vo 81 =015y, =1,.0,,.2,

Q.6. V; 5,0 =Vp g/1 + Vb 1/0 (composition de mouvement)

_— —_—

ou V, 1,0 =V 170 TPAAQ o (champ des vecteurs vitesse) et V, , 4 =0 car 1/0 est une liaison pivot parfaite.

—_— — — —

> (Vo 870 = Vb 51 TPAAQ 4

Q7. PAAD, ;= PD+DC+CB+BA)r DY,

PAAQ, o =(lg.¥; =1, X, +h,.§; —ls.X, =1, %, ) A0, Y, =1, %5 Ay, —ls %y ABgy. ¥, —1,.%, A0, ¥,
(V7 = Vl )
PAAQ, o =002, —15.00,.7, —1,.0,,.c050,, 7,

> Vo570 =101, —1,.04;,.2, —1,.04,.7, —15.04,.2; —1,.0,.c0s0,,.7,

J— .

Vo 570 =h 0155 — by (00 + 61, )7, — (15 +1,.c080,, )05, 3,

Q.8.
- . .od. N . vd L . . .
P,8/0: 2:Y12°72 2-Y12-7 Y2 T 17:\Vom1 17 )47~ '7-\Vo1 17 )7, %71 — \s: 2 12 /¥01"1 2°¥12" 12-¥01"1
oo =b b ¥+, 0, (601 + 0, ), 1, (00, + 0 )dtz (1. +1,.c050,, ) 0oy 7, +1,.0,,.51n0,,.0,, 7
0 0
—(I5.+I2.c05912).901.121
dt |,
da e - . - . - - . . . . -
Avec: —vy, =ay2 +Q,0 AY, =(00;.Y; +0,,.2,)AY, =6,,.5in0,,.2, —0,, X,
0 2
d_ = . .
—Z,| =—1z,| +Q,0AZ, =(0g; +05,).y, AZ, =(0, +0,,).X,
dt ‘|, dt |,
d_ -
—1z 04, X
dt 1O 011
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