Eléments de Correction A_Roux

TD — Echelle Sur Porteur (ESP)

POINT METHODE :

o Forme des matrices d’inertie (Q2) :

— Un Plan de symétrie (Q,X,y) :

y. A —-F 0
D=0OetE=0 -|—F B 0
0 0 Clgxy:

Deux Plans de symétrie (Q,%,y) et (Q,X,Z) :

S
Parallélépipede .
T z A 0 0
L — D=0etE=0etF=0—>|0 B 0
7 Y 0 0 C Qxyz

e Stratégie de résolution pour un systeme en chaine ouverte (Q3) :

o Détermination de I’effort fourni par un vérin :

Glissiere
(%o,

/
\ Actionneur \ FConnue

» Isolement de {3}

» BAME

» TRD suivant x;
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o Détermination du couple fourni par un moteur :

Glissiére
(x0)

> lsolement de {1+2+3}
> BAME

» TMD en O suivant z,

e Résolution d’un probléme de dynamique (Q4/Q5) :

o PFD:
> TRD:

RE - X) =My T(G € Z/R,)

» TMD:

M,E - ) = 8(4,%/R,)
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ELEMENTS DE CORRECTION :

Ql:
g g
Glissiere
Pivot (%)
(AYo1)
% r
N ¢ |
11 )
Fu, %
Cm,-Yo1
Q2:
-Al 0 _El
I (1 =10 B 0
e, D, Y c]
L 1 1 G1,Ry
4, 0 0
[l @], =[0 Bz 0]
10 0 Colg pop,
Q3:
PFD :

(Chaine ouverte)

V, = {2} -» TRD suivant x;

M; - {1+ 2} > TMD en A suivant yy;

Q4:
Va:
Jisole {2}

BAME : .......

V(G, €2/0) = X(t). %7, + (dy — X(t) — L). .2,

doncT'(G, € 2/0) = [X(t) + (dy — X(t) — L).&?]. %7, + [(dy — X(t) — L). & — 2.a.X(t)]. Z,

TRD suivant x;
F,, + 0+ M2.g.sina = M,. (X(t) + (dy — X(t) — L).d*)

Dot F,, = M. (X(t) + (dz — X(t) — L).&* — g.sina)
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Q5:
M;:

Jisole {1 + 2}

M(A,P;)) = My.g.d;.cosa.y,;

M(A,P,) = My.g. (L + X(t) — dy). cosa. Vo,

CALCUL DE & ¢4 /o

Méthode 1 : Avec G,
0g,e1/0 = [1(Gy, 1]-91/0 = B,.d.Yo1

< _ d(UGla/o)

56161/0 =" a . =Bi.d.Yo1
0

. _

Veer0 = —dy. .24

e — e —> -2 —_—

FGlel/O = —dl.a.Zl - dl.a .xl

Sae1/0 = 8g,e170 + AGL AM1. T e100

D’ou 8.461/0 = (Bl + Mldlz)am

Méthode 2 : Avec la formule générale
Ope1jo = M. AGy ANVyeq)o + [1(A,1].Qq9  oF

0 0 O Ay
[[(A4,1] = [I(Gy, 1]+ M,.[0 df O0f=| o0
0 0 di| |[-E

Oac1/0 = (By + My.dy?). d. Yo7

< _ d(0aey0)
Sae1/0 = Z—il/o + M1.Vye1/0 AVge10  OF

Ro

D’ol 6A61/0 = (Bl + Mldlz)am

VAe1/0 =0
0

B; + M,.d?
0

VAEl/O =0
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CALCUL DE & 5¢; o

Méthode 1 : Avec G;

0G,e2/0 = [1(62:2]-92/0 =B,.d.yy, car Q270 = Q271+ Q170 = Qa0

d(6,e2/0) . —

56262/0 =——" =B.a.yn
dt R
0

Ve,e2/0 = X(t).x; +(dy, —X(t) = L).d.Z;

T,e2/0 = (X(@®) + (dp — X(8) = L).¢%). %7 + ((d; — X(®©) — L).¢ — 2.a.X(t).7;

Sae2/0 = 8g,e2/0 + AGy A M3. T, e2/0

D'oU 84ez/0 = [(B2 + M. (dy — X(t) — L)?).& — 2.Mp.a. X(t). (dz — X(t) — L) ]. Y01

Méthode 2 : Avec la formule générale

Opcz/0 = M. AGy ANVyez o +[1(A,2]. Q0 avec Q70 = Qp/1 + Q70 = Qq0

0 0 0
[I(A,2] = [I(Gy,2] + M,.[0  (d = X(t) — L)? 0
0 0 (dy — X(t) — L)?
A, 0 0
[[(4,2] =] 0 By + M,.(dy — X(t) — L)? 0
-0 0 Co+ My (dy = X(©) = L),

Oaczj0 = (B2 + My. (dy — X(t) — L)?). d. yo1

6—’ _ d(Gaez/0)
A€E2/0 — dt

er—

+M2'VA/OAVGZEZ/O or VA/O =0
0

R
D'oU 8aez/0 = [(Bz + M. (dy — X(t) — L)?).a — 2. M. a. X(t). (dz — X(t) — L) ]. Y01
TMD en A suivant y,,

C, + My.g.d;y.cosa + My. g. (L + X(t) — dp).cosa = (B, + My.(dy — X(t) — L)?).d
—2.M,.q.X(t).(dy — X(t) — L) + (By + M;.d,?).é

Cm, = [(B1+ Bz + My.d% + M. (dy — X(t) — L)?).& — 2. M. a. X(t). (d — X(t) — L) |
—M,.g.d{.cosa+M,.g.(d, — X(t) — L).cosa

Q6:
E, = —1197 N > Vérin 2
Cm

. = 1,29 kN.m - Moteur 2 (ou 4)



