MP Sciences de I'lngénieur

TD révision de mécanique

Exercice 1 Véhicule a 3 roues « Clever » (prsia13)

Question 1

Déterminer au point G le torseur cinématique du mouvement du solide (1) par rapport a la
route Ryg.

Q(/R) . . _
1/R (=1 _ ° Q@/R)=0.7, +a.y,
"V V(GellR)] :

OG =RX +eZ

V(Gel/Rg):[d&]

Ry

V(Gel/R):R.(dX(’j +e.(d71j
g dt ), \dt ),

(C;? = (iilj +Q(0/ R)AZ =aX +0.Z A(cosa.Z, +sina.X,)

g

(dzl o
=a.X +0.sina.y,
dt /.

g

V(G el/R)=Rax +ed.sina.y, +ed.x

Question 2

En écrivant la fermeture géométrique, déterminer 2 équations scalaires reliant ¢, 6, et 4.

En déduire A, en fonction de @, et des constantes du mécanisme.

OA+AB =0B = -—aX -bz =A.7+LX,
Z, =sin6,.X, +co0s6,.Z, X
—a+,s8in6, =Lcosa, A,8In0, =a+ Lcosa,
{—b+ilcos¢91 =-Lsina, {

2, =+/(@a+Lcosa, ) +(b—Lsina,)
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Exercice 2:

Simulateur de vol

(ICNA 2012) %
Bielle M2 7
Question 1 o \
Faire le graphe de structure Cf"'f‘%”{'_’m_ A
g p o Z“;’Z-' :ﬁ_’ 7 \
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— o P o
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/ ;’LMV:@Q g7/ JLoves w&\
s /75/
Question 2

Reproduire et compléter le tableau des mouvements du cockpit ci-dessous en indiquant les
déplacements des points Ai (centres des rotules) :

DEPLACEMENT ROULIS >0 TANGAGE >0
VERTICAL >0
Ay Y+ Y- Y+
A, Y+ Y- Y-
Az Y+ Y+ 0

Question 3

Ecrire la fermeture géométrique de la chaine de solide (0), (1), (2) et (3), en déduire les 2
équations liant Y, ,B et o puis I'expression de Y en fonction de ,B

OC+CB+BA=0G+GA
cX, +d.X, +by,=y.y, +ax

=CoSB.X, +sin B.Y, c+d.cosf—-b.sina=a

)_(3
y, =—sina.X, +cosa.y, d.sin f+Db.cosa =y

) c+d.cos3—a -
sina = » P cosa =A+/1-sin’ «a

y = d.sinﬁ+b.\/l—(c+d'cgs’3_aj
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Question 4

Déterminer au point A, le torseur cinématique du solide (1) dans son mouvement par rapport
au bati (0).

Q(1/0) B} B} + -
%\/1/O}= . Q1/0)=0 V(Ael/0)=y.

V(Ac1/0)]. (1/0) (Ael/0)=y.y,
Question 5

Déterminer au point B, le torseur cinématique du solide (3) dans son mouvement par rapport
au bati (0).

QO(3/0) ) . . .
3/0(=+ = L. V(Be3/0)=d.g.
V } V(BES/O) ) Q(3/0) ﬁzo ( € ) ﬁy3

Exercice 3 Réducteur de drone quadrimoteur cna 11)

On se place sur le porte satellite (PS)
Entrée : planétaire (P1)
Sortie : planétaire (P2) (couronne)

a)sortie — a)PZ/PS — (_1) p H menantes __ __ ZPl — a)PZ/PS
a)entrée a)Pl/ PS H Z menées Z P2 Pl/PZ + a)PZ/PS
ZPl — a)PS/PZ o K — a)PS/PZ — ZPl — 19
2

sz pypy — Wigpy Wpyp, sz + ZPl 62
Exercice 4 Systéme de levage (ccp mp 11)
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P,+P
Isolement de lavoiture 3: F,, +F,, =P,, +P,, F.=F,= %
- F,=F,, =37 tonnes
Isolement de la voiture 2 : F1 + F2 = PB1 + P\,1 + FAl
(Equation des moments en L1)
_1980*P, —5510*P . +12505*F, —13280*F, = 0
On en déduit
F, =10,46 tonnes a diviser par 2 F, =5,23 tonnes
F =11,84 tonnes a diviser par 2 F =592 tonnes
Exercice 5  Scooter sur une pente
F.=Y,.y F. = X,.X+Y,.y P = P(-sina.X —cosa.y)
On isole (1+2+3), équation de la résultante surx = X, =Psina

On isole (1+2+3), équation des moments en A =
_ P.(b.sina+a.cosa)

a+cC

(a+c)Y, —b.P.sina—aP.cosa =0 Y

B

On isole la roue (3), équation des moments en O3 = Cm-X,.R=0

Cm=X,.R=47 Nm
Vérification du non glissement :

X, (a+c)sina

B

Y b.sin ¢ +a.cosa

B

=014<0,5 OK

X,
Couple Maxi : % =0,5 X, . =05Y, C . =R.05Y,

Bmasi masi
B

Exercice 6. Chariot transporteur mural.
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