. . . Q2 : liaison équivalente
Sciences Industrielles de I’|ngenleur o
Donner le graphe des liaisons de cet assemblage.
Déterminer la forme générale du torseur cinématique de la liaison globale équivalente entre les

DS n°2 - Correction 3 Soldes 1t 3.

MP i En déduire la nature de cette liaison équivalente.
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EXERCICE 2
POUSSOIR A GALET

yA A-A < A

/ \\

a‘... _____ - \\

3 T figure 1 - schéma cinématique figure 2 - galet n°9
K

On précise ci-apres le graphe des liaisons :

liaison glissiere de direction x
° ] (]

liaison glissiére de Il?lson linéaire rectiligne
direction y d’axe Az et de normale u

5_| liaison pivot d’axe Oz ,—9]

On note R le rayon du galet, soit AO=Ri

Question 1 : bouclage cinématique

11) Pour chaque liaison, exprimer son torseur cinématique admissible par ses éléments de

réduction au point A, sur la base (u,v,z).
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12) Traduire le bouclage cinématique par un systéeme d'équations scalaires.

U:‘V/S + 7)’15' T Y5 y;/m =0

Dow &«o?}_&wd'z%%‘wm 0 +0 %0 + Wygy =0
o +0 +o+o0 =0
© +o -Wzsl ¥ Wialp™ 0
Vx 1o/ WA = Vys/z cord +0 40 =0

= Ve dof3 ot ~ Vys s niudd + Reogy /o tWog, =0

0 +o y0 + Vg o =0

13) Montrer, par I'analyse du systéme d’équations obtenu, que la mobilité de ce mécanisme est
m=2.
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Question 2 : résolution du systéme d’équations

21) Quelle est la loi entrée-sortie du mécanisme, c’est-a-dire la loi qui lie la vitesse de 5/3 (sortie) a
la vitesse de 10/3 (entrée) ?

/d. 1\44&."1«-'4—'“ &'%a{du—u ua%f‘awu(c;ua(’w‘( P

v55/5 = V,.w/S fown o W‘w le Lov exnVaee - mrtae Wa{-tc

22) Pour lever l'indétermination due a m=2, on suppose que le galet 9 roule sans glisser sur la
pieéce 10. Quelle est alors la vitesse de rotation de 9/5 en fonction de la vitesse de 10/3 ?
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Question 8 :

from math import *

Get_CV(X,Y)

[point a l'intérieur du cadran) f [else]

Calcul de
CetV

def Get_CV(X,Y):

. distance=sqrt(X**2+Y**2)

! if distance > 305: # point hors cadran
return (None, None)

Calcul de la distance du else:
curseur au centre du cadran X
V=distance*100/305 # vitesse en %

' C=degrees(atan2(-Y,X)) # cap dans [0,360]
return (C,V)

lesanrsssasasss

Renvoi de (C,V)

Renvoi de (None,None) >

®

©<,___

Question 9 :

while True: # tant que le Sphéro n'est pas éteint
A=Get_A() # acquisition du point de contact
if On_cursor(A): # doigt sur le curseur
if On_dial(A): # curseur a l'intérieur du cadran
X,Y=Get XY(A)
C,V=Get CY(X,Y)
Set_heading(C)
Set_speed(V)
# si le curseur est a l'extérieur du cadran on ne change rien
else :
’ Set_speed(0) # vitesse nulle, on arréte le Sphéro

(doigt a l'intérieur du cadran)

Appel de
Get_XY(A)

Appel de
Get_CVIX,Y)
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