PCSI/MPSI Sciences de I'lngénieur

DS3 Sciences de I'ingénieur, MPSI1, janvier 24

Durée : 50 minutes

Corrigé sur le site : http://perso.numericable.fr/starnaud/

Questions de cours
1. Donner le schéma cinématique et les mobilités de la liaison ponctuelle.
2. Donner le schéma cinématique et les mobilités de la liaison glissiére.

Exercice 1.

On donne le schéma cinématique du systéme d’orientation de la roue d’un chariot filoguidé.

Parameétrage :

—

v Au chariot fixe (0) est lié le repere R(O,X,V,Z) .

v' Le bras (1) est en liaison pivot d’axe (O, Z) avec le chariot (0).

Au bras (1) est lié le repére Rl(A, )_(;, Vl, Zl) .ona 21 = ZO et & = ()_(, Xl)

v' Laroue (2) est en liaison pivot d'axe (A, yl) avec le bras (1).

Au corps (2) est lié le repére RZ(A, )72, )72, 72) cona Y, =Y et ,B = ()71’ )_(2)

_

Onpose: OB=-bZ g&z a.y, af =C.Z,

Questions
1. Tracer les figures de changement de base.

2. Déterminer la vitesse et I'accélération du point A appartenant a (1) dans son
mouvement par rapport a (0) : \7(A €1/0) et A(A €1/0).

3. Déterminer la vitesse du point C appartenant a (2) dans son mouvement par rapport a
©0): V(Ce2/0).

4. Déterminer I'accélération du point C appartenant a (2) dans son mouvement par

rapport & (0) : A(C €2/0).
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Vue de dessus du chariot

Fil

=\

Exercice 2.

Une évolution récente des voiliers de course océanique a été de les doter d’'une quille
pendulaire.

Cette quille est en liaison pivot d’axe (O, ZN ) avec la coque du navire. Elle peut étre
orientée d’'un cété ou de l'autre du navire a I'aide de deux vérins hydrauliques.

Coté « Babord »

Coté « Tribord »
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On donne le schéma cinématique dans I'espace.

Veérin 3-5
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_ 2 )
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ZN
Quille 1
P
Berceau N 0

Le systéme est composeé :

v Du berceau (N) encastré sur la coque du navire de repére associé RN (O, XN y Yo ZN) .
v" De la quille (1) de repére associé R1 (O, 7(1, Vl, ZN ) en liaison pivot d'axe (O, 7N ) et

d’angle 91 par rapport berceau (N), on donne : OD =-d .Vl.
v Du Vvérin (2-4) constitué du piston (2) et du cylindre (4) de repére associé
Rz(Azi)zz’ )72,72).

v Du vérin (3-5) constitué du piston (3) et du cylindre (5) de repére associé

RS(AS’)_(S’VS’ZS)-

E——

On donne : (ﬁ: h.y, OC =-aX, +hb.y, C—A: X.X,

Question
1. Tracer le graphe des laissons et préciser le nom des différentes liaisons.
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On donne le schéma cinématique simplifié dans le plan.

A o J'y1 X3
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o) &=
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m )
@ >
XN
1)
G
P
»
On donne h =500 mm a =3000 mm, b =1000 mm,

Questions
2. Tracer les figures de changement de base (des bases B; et B, par rapport a By).
3. Déterminer la vitesse du point D appartiennent au solide (1) dans son mouvement par
rapport a Ry.
4. Ecrire la fermeture géométrique, en déduire X en fonction de 0, et des constantes
du systeme.
5. L’angle 91 varie de -30° a 30°, en déduire la course du vérin (écart entre les valeurs

maximale et minimale du vérin).
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