Eléments de Correction A_Roux

TD — Loi E/S — Came/Excentrique

POINT METHODE :

o Composition des mouvements (Torseurs) (Q2) :

{Viryr} = {VRy/my§ + {VRy/r)

e Formule de changement de point (Formule de Varignon / « BABAR ») (Q2) :

Vger, /R = Vacr,)r + BANA Qg /R




Eléments de Correction

ELEMENTS DE CORRECTION :
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Fermeture cinématique {Vy 0} = {V2/1} + {V1,0} au point C.

Ecriture des 3 équations (selon x,,y, et z,) pour les vecteurs rotations
Ecriture des 3 équations (selon x,,y, et z,) pour les vecteurs vitesses

Vitesses selon X : Vo = —e. wy. Sind

Vitesses selon zg : Vzo1 = R.wqg + €. w1g.cosO

Qa:

0D = 0B +BC +CD

Projection selon x; donc X(t) = R + e.cos6

Aprés dérivation, on obtient V,, = X(t) = —e. . sinb

Q5:

Selon zg : V51 = €. wqg.c0s0

Il manque le terme R. w4, trouvé en Q3.

A_Roux
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ATTENTION ! Ici, le point C est un point coincident (point géométrique) qui n’appartient nia 2, nia 1.

DC =DO + OB + BC

DC = —X(t).% + e.x; + R.%g [icixg € 1 car le point géométrique va tourner]
d(b¢) - SN = — =— —
—0r = Veerjz=0 = —X(t).xg — e.wy9.21 + R-Qy )5 A Xy avec Q- = w1g.Yo
VcT1/£ = —X(t).Xg — e.wyg.€c0s0.Z5 — e.wyq.5inb.Xg — R. w10.Z

Or d’aprés Q2, —X(t).Xg — €. wyo.5in0.%g = 0 Et Veers2 = —Veezas = —Vzyy

On retrouve donc bien V751 = R.wqo + €. w1o. cOsO



