Eléments de Correction

TD — Echelle EPAS

POINT METHODE :

e Composition des mouvements (Vitesses) (« Indiana Jones ») (Q4) :

Vaer,/ry = Vaer,/r,_y T Vaer,_/R,» + "+ Vaery/r,

e Formule de changement de point (Formule de Varignon / « BABAR ») (Q4) :

Vper,/R = Vaecr, )R + BANQp /r

e Dérivation vectorielle (Q6) :
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Eléments de Correction

ELEMENTS DE CORRECTION :

Ql:
Pivot d’axe (D,Z;) Plate-forme 6
Glissiere de gchelle:3
direction X,
de paramétre d(t)
:
Pivot d’axe (C,Z;)
Glissiere de
direction y,
Pivotd’axe (A,Z;) Corps du
de parameétre 6(t) Pivot d’axe (B,7,) vérin 4
Pivot d’axe (0,,)
Q2:
Yo =V,
Y.=VY; P
X, =X,
Xy =X,
2y =2,=2,=24
Qs3:

Plate-forme 6 reste toujours horizontale = mvt 6/0 = translation.

Q4:

V(G € 6/0) =V (D € 6/0) car translation entre 6 et 0.

De6etD e3doncV(D€6/0)=V(D € 3/0)

V(D €3/0)=V(D € 3/2) + V(D € 2/0)

AvecV(D €3/2) =d.x; et V(D € 2/0) = V(A € 2/0) + DAAQ,

Apres calculs V(G € 6/0) = d(t).x;, + (d(t) + a).6.y;

Q2/0 = 9-20123
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Eléments de Correction A _Roux

Q5:
V(D € 3/2)|| = 100 mm/s selon x;
||V(D € 2/0)|| =70mm/s selon?z)

D’ol graphiquement :

T(G €6/0)=(d(t)— (d(t) +a).0%%; + (2.d(t).0 + (d(t) + a).6).7;

Q7:
CACF = Vpigteforme = CSte > ||V(G € 6/0)” = cste

> d@®)?+ (d(t) + a)%.6% = cste



