TD 09 - Cinématique analytigue - Dérivation vectorielle Page 1/3

Exercice 1 : MANEGE SPIN FLY.

(voir vidéo sur site du professeur)
On s'intéresse au manége Spin Fly présent dans de nombreuses fétes foraines. L'étude consiste a
déterminer l'accélération subite par une personne, et de vérifier que la limite supportable (sans déconfort)
par 'nomme d'une valeur de 2g n'est pas dépassée...

Ce systéme est constitué de quatre solides :

o L'estrade O (plancher), de repére associé Rg(O, x?,%, g), fixe par rapport a la terre telle que I'axe
(O, %) soit dirigé suivant la verticale ascendante.

e Le plateau 1, de repére associé R;(O,x;,Y;,2;), en mouvement de rotation d’axe (O,z,) par rapport
alestrade O tel que zy =z, et (Xg,%]) = .

e Le bras 2, de repére associé RZ(B,E, E Z), en mouvement de rotation d’axe (B,x:) par rapport au
plateau 1 tel que OB = b.z, (avec b constant), x; = x, et (y5,y,)=0.

e Le disque 3, de repére associé R3(B,X3,Y3,23), €N mouvement de rotation d’axe (B,z,) par rapport
au bras 2 tel que z, = z3 et (Xp,X3) = 0.
La position du point D du disque 3 est défini par : BD = c.g (avec c constant).

Question 1 : Réaliser des figures planes illustrant les 3 paramétres d’orientation.

Question 2 : En déduire sous chaque figure, le vecteur rotation traduisant la figure.
Question 3 : En déduire Qg -
Question 4 : Déterminer les trajectoires Tpca/o, Tpeos1: Tpewo €t Tpes/o -

NB : Pour déterminer une trajectoire, il faut s’intéresser a la nature du mouvement en
présence... (vVoir cours sur les trajectoires).

Question 5 : Déterminer les vecteurs vitesses Vp.z/2 » Vpeos1 » Voero » €t Vbes/o -
(Vérifier 'homogénéité des résultats).

Question 6 : Déterminer le vecteur accélération I'pz,q - (Vérifier Thomogénéité du résultat).
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Exercice 2 : CAMION BENNE.

Soit Ry (O, Xg.Yo.2) un repére lié au chassis 0 d'un camion benne.

Soient Ry(0,%q,Y1,2) et Ry(B,x,Y,,2z) deux repéres liés respectivement aux corps 1 et & la tige 2 d'un des
deux vérins hydrauliques.

On suppose que le vérin étudié {corps 1 + tige 2} se déplace dans le plan (xq,Yq)-

Le corps 1 a un mouvement de rotation d’axe (O,z) par rapport au bati 0. On pose a = (Xg,X)-

La tige 2 a un mouvement de translation rectiligne de direction x? par rapport au corps 1. On pose
OB = L.X; .

A varie...

Question 1 : Réaliser une figure plane illustrant le paramétre d’orientation.

Question 2 : En déduire sous la figure, le vecteur rotation.
Question 3 : Que dire des bases 1 et 2 ? En déduire Q) .
Question 4 : Déterminer les trajectoires Tgco/1, Tgero €t Tee/o -

NB : Pour déterminer une trajectoire, il faut s’intéresser a la nature du mouvement en
présence... (Voir cours sur les trajectoires).

Question 5 : Déterminer les vecteurs vitesses Vg1 » Vo €t Veeo/o -

Question 6 : Déterminer le vecteur accélération T'gy/q -
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Exercice 3: BRAS MANIPULATEUR.

La figure ci-dessous représente un bras manipulateur permettant de déplacer des objets.
Ce mécanisme est constitué de :

Un bati SO.

Un solide S1 entrainé en rotation par un moteur M1.

Un solide S2 entrainé en rotation par un moteur M2.

Un solide S3 entrainé en translation par un vérin V1.

Une pince située a I'extrémité du vérin permettant de saisir I'objet.

1/0 : rotation d’axe (A, g)
2/1 : rotation d’axe (B, x;)

3/2 : translation rectiligne de direction z,

Onpose AB =a.y, (a étant une constante).

Question 1 : Proposer un paramétrage intelligent du systéme.
Question 2 : Réaliser des figures planes illustrant les parameétres d’orientation.

Question 3 : Déterminer les trajectoires Tccz/o » Teeo €t Teero -

Question 4 : Déterminer les vecteurs vitesses Ve cz/o » Veeor » Veero €t Veesso -

Question 5 : Déterminer le vecteur accélération T'c3/g -
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