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Exercice 1 : ROBOT 2 AXES

Question 1 : Tracer les trajectoires Tacq/g, Treyo €t Tpeo/1-

Mvt 1/0 : rotation de centre O , donc :
Tacyo - arc de cercle de centre O et de rayon OA ;

- Tgeyo : arc de cercle de centre O et de rayon OB .
Mvt 2/1 : rotation de centre A , donc : Tgep/; : arc de cercle de centre A et de rayon AB.
Question 2 : Ecrire la relation de composition des vecteurs vitesse au point B.

VBe2/0 =VBe2/1 +VBe1/0

- Lorsqu’un systeme possede 2 mouvements d’entrée (2 actionneurs), il faut penser a écrire la
- composition des vecteurs vitesse ! :

Question 3 : Tracer Vgco/q €t Vgeyg -
Le mouvement de 2/1 est rotation de centre A , donc : .

A;—est La[AB] sens donné par Q,/; <0 "\/362/1” = "Qz/lnnﬁu =10x35=350cm/s

Vge1g st le vecteur vitesse du point B comme s’il était fixe par rapport au solide 1.

Cela revient a imaginer que, dans ce cas, le solide 2 et le solide 1 ne forment qu’un seul solide.
Comme si la liaison entre 2 et 1 était « soudée »...
Le mouvement de 1/0 est une rotation de centre O.

A;— est La [OA] sens donné par Q;,y >0 ”VAel/o" = "Ql,o””O—/-\” =10x35=350cm/s

Connaissant V_y/0, On obtient Vg.yo par répartition linéaire de la vitesse des points d’un
solide en rotation.

Question 4 : En déduire graphiquement\?z,o.

On traduit graphiquement la relation de composition des vecteurs vitesse établie a la question 2.

Be2/1

A€1/0

On trouve ainsi "\/562,0” =340cm/s

VB=1/0

v ~. « les tracés n’ont pas été realisés
A0 en utilisant I’échelle conseillée !

Ve=2/1
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Exercice 2 : HAYON DE COFFRE

Question 1 : Tracer les trajectoires Tgc1/0, Tpewo » Tee2/0 €t TResy2 -

Mvt 1/0 : rotation de centre C , donc :
- Tgeyo : arcde cercle de centre C et de rayon CB ;

Tpeyo - arc de cercle de centre C et de rayon CD.
Mvt 2/0 : rotation de centre A , donc : Tgcp/g : arc de cercle de centre A et de rayon AB.
Mvt 3/2 : translation rectiligne de direction (AB), donc : Tgc3/2 : segment de droite (AB)

Question 2 : Proposer une demarche permettant de déterminer graphiquement Vpcq/o -
Données de \ Norme deVpg_3;5 (50 mm-s‘1)
I'’énoncé : {Sensdevseg,,z(sorrfederige)

Compréhension du
systéme

{Df'rectfon de Vg0 (MVt 3/ 2: translation rectiligne )
.

Yy -
~" Directionde Vg.20

Vg3/2 cONNu (Mvt2/0:rotation decentre A)

g

|—’V55310 =Vp=3/2+Vpo2jg €

=A
Vaesio ﬂ

¢ Vgoayg cONNU
Directionde Vg0
(Mvt1/Q.rotation decentreC) @

A

VﬂEﬂU

Vg=3/0 = VBo1/0 (MVt3 / 1 rotation de centre B)

Triangle de répartition linéaire
des vecteurs vitesse

Vpe1io  Connu
Question 3 : Appliguer cette démarche et déterminer graphiquement, dans la position du hayon

décrite sur la figure ci-dessous, le vecteur vitesse Vpcq/q -

< les tracés n’ont pas été réalisés
en utilisant I’échelle conseillée !

(ﬂ“ 0)

To1/0

‘M)GNOH ~420mm-s™1>400mm-s™! Le critére du CACF n’est pas respecté.
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Exercice 3 : LEVE VITRE

Question 1 : Indiquer la nature du mouvement de 6/1. Justifier.

Mvt6/1 : translation circulaire

En raison de la structure en parallélogramme déformable CDGH, le segment DG reste toujours
horizontal et donc parallele a lui méme au cours du mouvement. Tous les points qui
appartiennent a 6 ont une trajectoire en forme d’arc de cercle de rayon CD(=HG).

Question 2 : Ecrire la relation de composition des vecteurs vitesse au point B.

VBe3/1 =VBe3/2 +VBe2/1

- Lors de I'utilisation des méthodes graphiques, Il faut tres souvent écrire (puis la traduire -
. graphiguement) la composition des vecteurs vitesses au point situé au bout de la tige d’un |
: vérin dont le corps « tourne » :

Question 3 : Proposer une demarche permettant de déterminer graphiquement V.7, -

: -1
Données de | Norme deVg_3/2(0,05m s~ ")
I'énoncé : | SensdeVg_s 5 (sortie detige)
Comp reh‘ens.fon duy ! Direction de Vgo5/2 (Mvt3 [ 2:translation rectiligne)
systéme : {\_ :
Directionde Vg, 2”'
Vp.3/2 connu (Mvt 2 | 1: rotation de centre A)
> Ve<s1=Vaea2+ Vae2n
Vaeai=Va=31 ﬂ,
0 Vg_.51 cONNU

Directionde V444
(Mvt 4/ 1:rotation de centre C) J_L

—

Vis.a11=Vaea (Mt 3/ 4:rotation de centre B)

Triangle de répartition linéaire
des vecteurs vitesse

!

7 adjuss
{ap uopeios
N E AN

A

IBP
\

VD~:4£1I connu

1 (6,7 et 8 sont lies)

(Mvt6 / 4:rotation decentre DYVp_ 411 = Vp-g1 ‘::\/ Voeer = Veze/1 I::)VF__GM = Ve

(Mvt6 | 1. translation circulaire) connu
Question 4 : Appliquer cette démarche et déterminer graphiqguement, dans la position du léve-

vitre décrite sur la figure, le vecteur vitesse Vgc7/1 -
1) On trace le vecteur vitesse connu : Vgc3/o -
Le mouvement de 3/2 est une translation rectiligne de direction (AB), donc :

est suivant AB sens donné par « sortie de tige » "\/363/2" =0,05m/s

Ay

Be3/2

2) En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point B, on obtient
VBe3/1=VBe3/2 +VBe2/1 -
- Le mouvement de 2/1 est une rotation de centre A, donc Vgcy/q L AB .

- On connait completement Vgc3,, (voir précédemment).

- Vgea1 =Vaeass +Vaesr =Vaes/y car B centre de la rotation de 4/3 (donc Vg3 =0).
- Le mouvement de 4/1 est une rotation de centre C, donc Vg.4/; LCB.
En traduisant graphiquement la composition des vecteurs vitesses au point B, on obtient Vgcy/1 -

3) Le mouvement de 4/1 est une rotation de centre C. Connaissant Vgc4/q , On obtient Vpc,q
par la répartition linéaire de la vitesse des points d’un solide en rotation.
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4) En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point D, on obtient
Vo1 =Voes/a +Voear =Vpeas1 » car D centre de la rotation de 6/4 (donc Vpcg4 =0).

5) Le mouvement de 6/1 est une translation circulaire (structure en parallélogramme),

Vpeo/1 =VFes/1 -

6) 6 et 7 n’ont aucun mouvement relatif entre eux, donc Vgcg/1 =Vee7/1 -

D=6/1

«— les tracés n’ont pas été réalisés
en utilisant I’échelle conseillée !

Vo vz

Question 5 : Déterminer graphiquement le vecteur vitesse Vecg) -

En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point F, on obtient Vg.g;7 =VEcg/1 +VEey7 -
- Le mouvement de 9/1 est une translation rectiligne de direction y , donc V,:eg,lestsuivanty.
- VEcg/7 €tant une vitesse de glissement, elle se situe donc dans le plan tangent au contact.

- On connait complétement Vg.,/; (voir précédemment).
Ainsi  en  traduisant graphiqguement cette composition des vecteurs vitesses

(Vee9/7 ~VEer7 =VEeco/7 +VEe7/1 =VEeg/1), On obtient Vecgg -

- Lors de I'utilisation des méthodes graphiques, Il faut tres souvent écrire (puis la traduire
i graphiquement) la composition des vecteurs vitesses au point de contact entre deux :
- solides. :
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< les tracés n’ont pas été reéalisés
en utilisant I’échelle conseillée !

<

-
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U UL

Question 6 : Conclure quant au respect du critere de la fonction FP1.

‘WH ~6,4cm-s™'|>6cm-s~ duCdCF

T&r\\\\

Le critere du CdCF n’est pas respecte.
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