Fermat
Toulouse

fLyCée Représenter et Caractériser les Mouvements

Travaux Dirigés n°5 :

Exercice 1 : Vanne a boisseau

:I <—liaison pivot d'axe y

(vue en coupe)

Ensemble corps={1,2a,2b,4,5,6} «——Ensemble levier={7,8,9}

e Liaison appui-plan de
T ——normale x

y Ensemble boisseau={3}
+liaison sphérique

Exercice 2 : Barriére Sinusmatic

Schéma cinématique 2D dans le plan
(0,5;0,20) pour J_C)O = 3_5)4_ :

D Yo
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Exercice 3 : Bras manipulateur du robot Spirit

Q.1.

Pivot d’axe Pivot d’axe
Os¥: 12N (3)0:¥:) ¢
U i 4 u 5
Pivot d’axe
(00' 20 ) (OZI Vz )
Q.Z. Position Ph o 91 = 0, 92 =0et 93 =0. Position Pv . el - 0’ 62 - '—75/4 et 93 wil):
Z,
01 AOZ 03
\
00 yO io
O,
ttenti in'est |
T Sol ention ceci n’est pas le

symbole de la liaison pivot d’axe
(Oo,Z,) !!! on la dessinerait
comme ceci dans ce plan :

i

Q.3. Pour la position P, ona 0, =0, 6, = -n/4, 6; = /2.

- 0,0; =0,0, +0,0, +0,0; =a,.X; +€;.Z; +3,.X, +33.X,
Avec X, =-sin6,.Z, +c0s6,X,
et X, = —sin(6, + 6, )z, +cos(8,+6, )%,

a, +a,.cosf+a,.cos(6,+6,)
0,0,= |0
0l

~a,.siné, —a,.sin(4, +6,)

V2

0,1+ T.(o,s +0,8)
AN.: 0,0,= [0

0,1+ g.(o,S— 0,8)

0

e—

10,0, =1,02%,-0,11.7,
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Q.4. Calcul de la hauteur maximale d’étude
de la roche par rapport au sol.

Ona:-n/2<0,<m/2
-n/4<0,< n/4 a3.sinb,
0<0;<m
et 0,0, doit &tre vertical tel que (Z,,Z,)=0.

hmaxi =hs+c + (az + a3).sin62 - C4|

A.N.:

2 X

hmaxi = 0,5+ 0,1 + T .(0,5+0,8)-0,15

himexi = 1,37 m [ C.d.C.F. ok. hs

Exercice 4 : Echelle Pivotante Automatique

Q.l.etQ.2.

Modeéle (pour 6, =n rad)y/"\‘

4

0o

xi
o
A-:I‘l
| —
Q.
lE
128

v

— — —

Q3. 0,.D=0,A+AC+CD=-bX, +ay, +c.X, +d(t)X, avec:
X, =—siné,.Z, + cos b, X,
71 =5 70
X, =c0s6,.X, +sinb,.y,
b.cos 6, +(c+d(t)).cos6,.cos 6,
- OT,Ij =-b.(-sinB,.Z, +c0s 0, X,) +a.y, +(c +d(t)).(cosB, X, +sinb,.y,)= | a+(c+d(t)).sinB,
- b.sin6, —(c +d(t)).cos6,.sinB,
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