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Travaux Dirigés n°7 : Méthode Composition des Mouvements

Manége de féte foraine : « La chenille »

Réel

rotation couronne (51)
A= G P =

i,=%, 5 % Modeéle
Bras intermédiaire (S2)
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Axle
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Nacelle (S3)

X3

Le solide (S1) qui correspond a la couronne centrale du manége est en liaison pivot d'axe (O,z,) avec le bati
(S0). On pose a =(Xg,X;) =(V,, V1) -

Le bras intermédiaire (S2) est en liaison glissiére de direction Z, =% =3Z, avec la couronne centrale (S1).

Enfin la nacelle (S3) est en liaison pivot d'axe (B,y,) avec le bras (S2). On pose B=(X,,X;)=(3,,Z;) ;

OB-= At).z, +ax, +b.x, et BG =1X;. G correspond au centre de gravité de la nacelle (S3).

Figures géométrales :
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Lors du TD6, par « calcul direct », on a montré :

Vg /0 =A(t).3, +(@+b+Lcosp).ey, —LB.Z,
1/0 2/1 3/2
i Pivot d’axe (0, Z) Glissiere de direction Z Pivot d’axe (B,,)
normalisée ' 40 1 Y2
Torseur ( ) ( \ t \
cinématique
{V1/0} = < > {VZ/l} = < \ {V3/2} — J {
exprimé en un point

judicieux \ ) \ J \ J
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Expression de V¢ 3,9 par composition des mouvements + champ des vecteurs vitesse

Vesno=VeszztVezn+ Ve

3/2 : mouvement de rotation d’axe (B, y,) donc:

2/1 : mouvement de translation de direction Z; donc:

1/0 : mouvement de rotation d’axe (0, Z,) donc:

Finalement :
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