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Exercice 1. Robot a deux bras
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Déterminer la matrice
d’inertie du bras 1 au point O
dans la base (X1, ¥1,Zy) ;
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Déterminer le torseur cinématique, au point O, du bras 1 dans
son mouvement par rapport a R, Déduire V(G € 1/Ry) ;
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Déterminer le torseur cinématique, au point A, du bras 2 dans

ﬁ
son mouvement par rapport a Ry Déduire V(G, € 2/Ry) ;
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Déterminer le torseur cinétique, au point O, du bras 1 dans son
mouvement par rapporta Ry
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Déduire, au point O, le moment cinétique de I'ensemble E = {1,2} dans
son mouvement par rapporta Ry
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Déduire, au point O, le moment cinétique de I'ensemble E = {1,2} dans
son mouvement par rapporta Ry
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Déterminer, au point O, le moment dynamique de I'ensemble E = {1,2}
dans son mouvement par rapporta Ry
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Déterminer I'énergie cinétique de I'ensemble E = {1,2} dans son
mouvement par rapporta Ry
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Exercice 2. Eolienne a deux pales
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Déterminer le torseur cinematique de la girouette 1 au point O dans son
mouvement par rapport au bati.
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Déterminer le torseur cinématique de I'hélice 2 au point B dans son
mouvement par rapport au bati.
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Déterminer le torseur cinématique de I'hélice 2 au point B dans son
mouvement par rapport au bati.
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Déterminer le moment cinétique au point O de la girouette 1 dans son
mouvement par rapport au bati 0.

=1

2 SEEEE =t T
s @) (4)]2_\— / (‘) ()= C.o 3
— P s — =
i - .Q;J;[G{”’o / ' l)’] —i(l/& 08 |
= I | ~Oo° T '
? HlluE B4R A NETN;
EEEEEEICE AR EEBAlEar !
oo € &) ¢
I I, - N /4 I‘i
| o ; F4 i
TEiEEEEEEE = LEEELE e — e
_%4\?“ = ¢k\ Tt —Ka mdbufe | CON U{a L eEe ==
) | = 3 f = f ) '
— /’@(4 g \k T k:EZ, | A e \‘Eh’(' Ca g 5| CZL AN .
D 7 "o ‘ - R fam , |
gé: | ': ; \‘ x

ENSEIGNANT: LEFI ABENSAGNARMARE|LABDRDADIAO ENMAYA HBRAED BLA®UI@YAHOO.FR, BLOG:
HTTP://LEFIABDELLAOWT.WW GREFRESBEIOMUI.WORDPRESS.COM

18/05/2020



20 & == | |
, : C s : — G {2/ S = @'\/ 2/R )7L mzi/v&z/g)/?ﬁ’?
Déterminer le moment cinétique au point O =
V4 . | — “ﬂ
de I'hélice 2 dans son mouvement par GlR) = | T ()] (IR
A, e i 4 o =7 3
rapport au bati 0. |
e aﬁ(?-/@,)— ?/2-' ﬂ‘: ==
= 1600 e 2 =
I .__ d)/ =1 ‘ =~
= _ﬁ:'//f) R) A—0 O'—[ fF;
kﬁ\ 2 O/ = D ",,.. e )
| U} (@) NEC s
0 O € li5 o, [dms®
Bl LT L
© 3 Q ; ' T a p
= AR L BRISHE Y ) CoiwmhZ
1 72
p m—h\f(ﬂ/%éo//? AR I;’?ao?y/\' _az
. oy z SEAEEE
T\.« =3 | | - } 2 9 E,
:;4\‘}* gk\ 2 = e §
1\ = E=SD T = :ﬁf’}’ = v
% Y - o oyt 1 AR Agx| | BY s
NN EeeEr ARl e e ]
¢ EEE S == | L O Con Z
s £ | = =

ENSEIGNANT: LEFI ABENSAGNARMARE|LABDRDADIAO ENMAYA HBRAED BLA®UI@YAHOO.FR, BLOG:
HTTP://LEFIABDELLAOWT.WW GREFRESBEIOMUI.WORDPRESS.COM

18/05/2020




Déterminer la projection sur I'axe Z, du moment dynamigue au point O de
’hélice 2 dans son mouvement par rapport au bati 0.
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Exercice 3. Concasseur a machoire

o

¥o
AZo
i Za8 0,
S, % y.
a ’
4 Données :
.," ¥o _ - -
S5 0503 — aoyo + bOZO

o

030, = 7"3373

\Zo
¥ o= .
Ve /_@5 0,01 = 1Y,

Yo 0,05 = y(t)ys

ENSEIGNANT: LEFI ABDELLAOUI, EMAIL: LEFIABDELLAOUI@YAHOO.FR, BLOG:

BB HTTP://LEFIABDELLAOUI.WORDPRESS.COM



Déterminer le torseur cinematique de la table basculante S, au point G,
dans son mouvement par rapport a R.
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Déterminer le torseur cinétique de la table basculante S, au point G, dans
son mouvement par rapport a R.
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Déterminer I'énergie cinétique du systeme X, forme par les solides : S3, Sy4
et St, dans son mouvement par rapport a Ry. Déduire la masse
equivalente M, du systeme X ramenee sur 'axe du verin.

E.(Z/Ry) = E.(S3/Ro) + E.(S4/Ry) + E.(S5/Ro)

1 .
EC(S3/R0) — 5143‘93?

Ec(Ss/Ro) = ;msy(t)?
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Déterminer I'énergie cinétique du systeme X, forme par les solides : S3, Sy4
et St, dans son mouvement par rapport a Ry. Déduire la masse
equivalente M, du systeme X ramenee sur 'axe du verin.

1 S
Ec(S4/Ry) = 5{19(54/R0)}G4 X {C (_Rj,)}
Gy

1{ 0,%, } ® {—m4 (Y(t)% + }’G494Zf)}

2 —y(t)Vs — V404Za A404%,

1 . 2 . . 2
E.(S4/Ro) = 5(14464 + My (}’(t)z + Y6a®0, +

" 2y (D0, sin(05 - 0,))
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A
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Déterminer I'énergie cinétique du systeme X, forme par les solides : S3, Sy4
et St, dans son mouvement par rapport a Ry. Déduire la masse
equivalente M, du systeme X ramenee sur 'axe du verin.

1 : : . 2 . . 2 . S
Be(Z/Ro) = 5 (msy(0)% + 4362 + A40," + my ((0? + ¥6470" + 2754706, 5in (05 - 6,)) )
Soit encore :

1 . .
E.(X/Ro) = 2 (Mms + my + Agas® + A305 + myyea?as® + 2myyeaas sin(@s — 0,))y(t)?

EC(Z/RO) — %Meqy(t)z

Avec : Meq = Ms + My + A4_Cl4_2 + Agag + m4yG42a42 + 2m4y64a4 Sin(95 — 94_),
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Determiner la variation de la masse équivalente AM,,, (Kg) pour la plage
de fonctionnement du verin. A votre avis, est ce que |'hypothese d’un
systeme invariant est valable ? Justifier votre réponse.

M,,(Kg)

AM,, = 681 — 651 = 30Kg
L’hypotheése d’un systeme invariant n’est plus

valable car la masse équivalente varie dans le
domaine de fonctionnement du vérin.
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