Révisions IPT

- Correction

Partie 1 : Etude théorique

Question 1: En écrivant une fermeture géométrique projetée dans la base 0, montrer
que

( !
COS(021 + 910) = _L_COS 910

2
A L
iSin(Qm +019) = =2 - Zsin 610
L, L,
AB+BC+CA=0
Ly%; + LyX; — A3eyg =0
{ Lycos B9+ Lycos(B,1 + 019) =0
Lysin6;g + Ly sin(6,1 + 619) — 430 =0
L
( cos(fy1 + 01p) = —L—1C05 010
2
A30 — L1 sin By,

Sin(921 + 910) = L
2

Expression de Az :

. Ly]*
Sln(921 + 910) = i\/l - C052(921 + 910) = i 1 - [L_] COS2 910
2

1
Sin(921 + 610) = iL_\/LZZ - L12 COS2 910
2

{
d

130 = Ll Sin 910 i L22 - L12 COS2 910

130 = Ll sin 910 - L22 - L12 COS2 910

Simplification :

L
COS(921 + 910) = —L—ICOS 910
2

\/Lzz — L% cos? 0y,
L,

Sin(921 + 610) = —

Question 2: En remarquant que sin(03; + 04o) < 0 si L; # L,, déterminer I’expression
de 0,1 en fonction de 04, et des longueurs L; et L,

Sin(921 + 910) <0

L
921 + 910 = — COS_1 (—L—:COS 610)

L
021 = _910 - COS_1 (_L_lcos 910)
2
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Question 3: En écrivant une fermeture cinématique en B projetée dans la base 0,

montrer que le systéme linéaire liant les différentes vitesses dans les liaisons s’écrit
comme suit

{ _L1 sin 910 R10 + LZ Sin(921 + 910) R32 = 0
V03 + Ll CoSs 910 RlO - LZ COS(921 + 910) R32 = O
0 0y % _ ., . .
_ _{ Rsz7 V(B,3/2) =V(C,3/2) + BC AQ3,
Wsah=) 0 0 ~ =LyR3,y; = LyX3 AR3Z; = —LyR3,y,
R;, 0), B
0 0y % _
R,z
Wy} = { 0 0} = {"}
R21 0 B 0 B
0 0y 3 _ ., . .
=0 ol = { R1020 } V(B,1/0) =V(4,1/0) + BAAQy
Ry 0), LiR1oy1)g = —L1X1 ARyoz; = L1Ryo¥1
0 0) B g
vl 5], b
0 0Js 03Yo/p

(V32} + (Va1} + (Vio} + (Vo3} = {0}

4,038, LS5 3, o
—LyR3y,) 5 0 Jg WiRioy1lg VozYolg

{ (R3z + Ry1 + Ry0)zo } _ {6}
VosYg + LiR1oyr — L2R32y5) . (©

_Ll sin 910 RlO + L2 sin(921 + 910) R32 = 0

{ R3; + Ry1 + Ry =0
V03 + Ll Cos 610 R10 - L2 COS(921 + 910) R32 =0
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On propose le vecteur C tel que :

Question 4: Proposer la matrice cinématique K, telle que le systéme s’écrive sous la
forme : K.C = 0 ou O est un vecteur nul

R32 + R21 + RIO =0
{ _L1 sin 910 Rlo + LZ Sin(921 + 910) R32 =0
V03 + L1 CcosS 610 R10 - L2 COS(eZl + 910) R32 =0
1 1 RlO 0
L. si i Ryl _
L1 Sin 610 L2 Sln(921 + 910) R =10
LicosO0;, —L,cos(0,1 + 641) 0 1 V21 0
03

K.C=0

1 1 1 0
_Ll sin 910 L2 sin(921 + 910) 0 0]
L1 Ccos 610 _LZ COS(921 + 910) 0

K. =

On impose la vitesse de rotation R et on définit le vecteur U tel que :

R32
R21

VO 3

U=

Question 5: Modifier le systeme et le mettre sous la forme KU = F avec F un vecteur
dépendant de R, et de la géométrie

1
LZ Sil’l(921 + 910) 0 O

R32 _R10
Ry, Lysin64y Ry
LZ COS(921 + 910) 0 1

V03 —L1 cos 619 Ryg

Partie 2 : Résolution numérique

Conclusion
Question 6: Justifier le choix d’un rapport r aux alentours de 3 dans les moteurs

Plus r est petit, moins le moteur est encombrant.
A partir de 3, I'accélération parasite disparait, et qui dit accélération dit force, et donc vibrations
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