Sciences Industrielles

TD 1-Enoncé

Cinématique chainesfermées

1.

MELANGEUR

Description

Le mécanisme dont le schéma cinématique est
donné ci-dessous représente un mélangeur. Un
moto-réducteur non représenté entraine en
rotation uniforme autour de I'axe (A,¥,)

I’arbre d’entrée 1. Le déplacement de I’ axe de
transmission 3, ans produit, permet la
rotation aternative de |'arbre récepteur 4
autour del’axe (C,z,) .

2. Dessin technique en coupe du mélangeur
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Lapiece 2 est une sphere.

Page 1 Jacques ATACHE — Jean-Marc CHEREAU 0 EduKlub S.A.
Tous droits de l'auteur des ceuvres réservés. Sauf autorisation, la reproduction ainsi que toute utilisation des ceuvres autre que la

consultation individuelle et privée sont interdites.

Fichier généré pour Visiteur (), le 31/05/2021



Sciences Industrielles

TD 1- Enoncé Cinématique chaines fermées

3. Repéresassociésaux solides
B,=R,=(A;%; Y7, li€au béti 0
B=R=(A%;¥;Z) liéal'abred entrée 1
B,=R,=(B;X,V,Z,) liéal axe detransmission 3
B,=R,=(B;X;5Z,) liéalasphere2
B,=R,=(C;%,;¥,;Z,) liéal’arbrede sortie 4

4. Paramétrage

La géométrie: AB=IZ CB=Az, AC=hy,
La position angulaire desrepéreslesuns par rapport aux autres.
0 4
X1 hy, Z4 A Z3 LY
Xo
4| Y4
Ooy Z @34; y 94():
Yo=Y1 X3=X4 3 Z4=2y X4
5. Torseurscinématigques associés aux liaisonsL j;
i Ui S
{V S /Sj)}A = EQij Vi B
O Wi,

E Qs 1S))=pX+q;y +r;Z
avec ]
H(A.S IS)=u X+ v,y +w,2

6. TRAVAIL DEMANDE

Question 1 : Tracer le graphe du mécanisme en indiquant lesliaisons

Question 2 : Tracer le schéma cinématique du mélangeur en perspective isométrique et placer sur ce
schéma les différents reperes RO, R1,R2, R3 et R4.

Question 3:  Déterminer le torseur équivalent a I’association des liaisons L1, €t L,s, €t tracer en
per spective isométrique le schéma cinématique minimal.

Question 4:  Ecrirelafermeture géométrigue du mécanisme. Quel est le paramétre d'entrée et quels
sont les parametres de sortie ?

Question5:  Calculer tan8,, , A et cosB,, en fonction de tous les parametres utiles et notamment
lLhet®,.

Question 6: Ecrire la fermeture cinématique du mécanisme au point C dans la base
Bo = (X0:¥012Z0) -

Question 7:  Quelle est la mobilité du mécanisme ?

Question 8:  Déterminer la relation entrée-sortie soit r,, en fonction de q,, et de tous les

paramétres utiles.
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TD 1- Corrigé Cinématique chainesfermées

Question 1: Tracer le graphe du mécanisme en indiquant lesliaisons

Liaison Nom delaliaison
Loy Pivot d axe (A,y,)
L, Rotule de centre B
L Pivot glissant d’axe (B, Z,)
Lo Pivot d’axe (C,Z,)
L, Pivot d’ axe (C,X,)

Question 2: Tracer le schéma cinématique du mélangeur en perspective isométrique et
placer sur ce schéma les différentsrepéres RO, R1,R2, R3 et R4.
Az
\

\
i $ 2 /

Question 3: Déterminer letorseur équivalent al’association desliaisons L, et L3
La liaison équivalente a l'association en série des deux liaisons L, etL,, est une liaison

linéaire annulaire d’axe (B, Z,) .
Schéma cinématique minimal :
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Question 4: Ecrire la fermeture géométrique du meécanisme. Quel est le paramétre
d'entrée et quels sont les paramétres de sortie ?

%@+?C+CT=6
Hz, -A\z, —hy, =0

Projection de (1) sur B, =(X,,Y4,2,) , ON Obtient :
dsnB, —AsinB,,snb,, =0
H —h-Asin®,, cosd,, =0
H | cosB, —AcosB,, =0

D

Question 5: Calculer tan6,, , A €t cos6,, en fonction de tous les paramétres utiles et
notamment I,het0,,.

tg0,, = —lhsin 0o,

A=+I?+h?
|
c0s0,, = ——=c0s0,
1 + h?
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Sciences Industrielles

TD 1- Corrigé Cinématique chainesfermées

Question 6: Ecrire la fermeture cinématique du mécanisme au point C dans la base
Bo =(X0:Y0:2Z0) -

0o 0O 4 0D
Vv (s/s) =t oF {V(sgfsl>}=§;31 0-H

0 0 B, Er31 W31EL3,|33

P 9L 0o oo

Vs =00 oo {vs,/st=00 o

EO 0&254 B'4o OEE’B4
{V (31/50)}c 4{\/ (53/51}) c{ \Y (54/5}) c{_ \Y (84/$0) c ={C}
O(S,/S,) +Q(S;18)) +Q(S, 1S3) = (S, /S,) =0 ©)

O
O
O
2(C,S,1S)) +V(C,S,1S) +V(C,S, IS;) ~V(C,S, /S,) =0 (4)

Lecacul de V(C,S,/S,)=V(B,S;/S,)+CBIQ(S,/S,) donne:
0 Jag [~ABgy
V(C,S;/S) =WyZ, +|00|By =| Ady
A |Ya W R,
Projections de (3) et (4) sur B, =(X,,Y4,2,)
D ~GSNO,t Py P40
(2) o0, + G5, COSBy, +1y;SiN6, =0

©) ~03,8IN0;, #1300, =14, =0
(4) ~AGy =0
O | w,sing,, +Ap, cos,, =0
(6) | w,cos8,,~Ap,sing,, =0

Question 7: Quelle est la mobilité du mécanisme ?
Les inconnues cinématiques sont : Pa;, 0g;, Fa1s Wag, Fag, Ao € Pysg SOIt N =7.

Lerang cinématique r, = 6. Lamobilité du mécanisme vaut donc :
m=N_,-r, =1

Question 8: Déterminer la relation entrée-sortie soit r,, en fonction de q,, et de tous les
parameétres utiles.
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TD 1- Corrigé Cinématique chainesfermées

Par = 0

Oan = 0

; -q cosf,,
31 0gn 0.,

Wg = 0

Pis = dipSinBy

; _ cosB,,
40 10 tg.,
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