Sciences Industrielles de I'Ingénieur TDO7-loi d'entrée sortie correction

Camion Benne

~ 8 Maodéle (Schéma cindmatigue)

2

d
Q.2. avec S surface du piston telle que S=r.—- (d : diamétre du piston)

Q.3. AA=AB+BC+CA=0 - LX, +AX, — XXy —Yc-¥o =0
L.cos@ + A.cos f—x. =0
L.sin@+A.sinff—-y. =0

En projection dans la base 0 =

_ X —L.cos@
A {L.cosﬂw’i.cosﬁ—xczo cos,ﬁ—f
L.sin@+A.sinff—y. =0 SI,nﬁ,:'y'c—I.:smt?
A
2 . 2
> (xC—L/;cosB] +(VC_L:SIH'9J =1 /1:\/()((—L.CDSIQ)Z-I-(\_.PC—L.Sinﬁ}Z
) A

- %2.L{— xc.é.sin 0+ yc.é-cos 9)

Q.5. 4 =\/Xcg +y +L —2.L(x..cos0+y.sinf) > A=
\l"c2 +Yc2 +12 —2.L.(xc.c05|9+yc.sin6')

L~ xc.6.5in0+y,.6.cos6)

Ona A=V-=>[Q=5. ,
chl +y +L —2.L(x..cos 8 +y,.sinb)

Q.6. 4,,, =70.QetQ=0,4L/s > Q=0,4.10" m’/s

= f}mm =70x0,4.10” = 0,028 rad/s - |6, ., =0,27 tr/min < 0,5 tr/min = C.d.C.F. ok.

Lycée Champollion-Grenoble-CPGE MPSI Page 1/4



Sciences Industrielles de I'Ingénieur TDO7-loi d'entrée sortie correction

Etude d'une pince d'un robot

Moteur Hi 1] .. @

| —

i
© rrim
Vo
E _

Graphe de liaisons

Pivot d'axe Pivot d'axe
l:ci Eﬂ :I {E: EO

Pivot d’axe Pivot d'axe
(H.Z,) (K, 2,)
Pivot d'axe
(D, Z,) Hélicoidale

d'axe (N, ¥, )

Pivot d'axe
(F.2,)

=2LE, > |Vecayg =21,
{i]

Viearo =Veesys + Veer /o @VeC Vig,,, =0 car 2/1 liaison pivot parfaite d'axe (C, Z; )

Pivot d’'axe
(N, x,)

d—
Q2. V._,,,=—DC
ce2/0 = o

Vieaso = Vieays T Vierjo @veC Vi =0 car 3/1 liaison pivot parfaite d'axe (H, Z, )

DCHF parallélogramme - Mouvement de 1/0 : Translation circulaire
Veer70 = Vierso = [Vusaso =2.Lay,

Q.3. Mouvement de 1/0 : Translation circulaire V, ;0 =Ve 150 = V10

-

i b IS .
{C1JD}= {%. ’>= 4 0 }

MVare ) 42083,
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—  —  —

Q.8.0na DAy, =y = c+ca+aﬁ.l~.'r0=v

— L . L .om.
. . ) CB=—.cos—.xX, +—.5in—.y,
Mouvement de 1/0 : Translation circulaire = 2 3 3

IBA=LX,
3L
= 'f=2.L5incr:+J_—
4
::f,:_‘% %
Construction graphigue du mouvement de 1/0 Ny
Moteur
_

Q.5. Fermeture géométrique de la chaine 0-2-5-4-0 ; DD=0

DD=0 - DE+EK+KD=0 avec:
KD =(L—x )%, —L,

EK = -L.X, =—L.cos y.x, —L.sin .y,
DE =Ly, =-L.sina.&, +L.cos .y,

L—x—L.cos»—Lsinag=0 . =_£_ 1
{ 4 > cosy L singe+1 avec CGSI}’+Siﬂ2}'=1

—L—L.siny+Lcosx=0 [siny=cosa—1

- ~ 2

= | —%—5incx+‘l | +{eosa—1F =1 3 x=+L{—sina+1)-L1—(cosaz—1J

e &

En linéarisant I'équation précédente, pour o petit (sine=w et cose=1),0na:

x=+L{—a+1)-L1-(1-1F = L&
= pour des angles petits.
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—G

. 10,
Moteur | I ATAYL

@m'rr

kit
Yo x avec x<0 ici |L'_: L @
¥x=—Lao !|
I
(I
i‘lL-}{
T
| J
| I
I L |
i‘ >
|

—

Q6. Vo =2Lay, 2 Vugyo¥o =2Lc.cosa > V0¥, =2.La =Yy pour les petits angles (Q.3. et Q.4.)

das
Pour la liaison hélicoidale on a ; )'(=Z—.mm avec k=L (Q.5.)
T

. _pas y _ pas

_L‘a:—vw %—:_—m
Mt 27 "

Y as

VI - (pour les petits angles).
By T
¥ pas 2.7 . 2.pas
Q.?. @—M = —? avec Wy = E‘Nmﬂtew = Y :_H' mateur
2x0,5

AN.:y=— 50 .350=5,8 mm/s soit 0,58 cm/s

Q.8. ¥y =0,58cm/s <1cm/s = C.d.C.F. ok.
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