TD 12 - Systemes Mécaniques Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PCSI

Systeme de lancement du Space Mountain® - Corrigé

Q2/1 218-22 - Q2/0 ZB'ZZ

d,, . - ~ - -
= a(l.xl +ag X, + bl.yl* =A%, > Vo, 200 =A%

0 0

d,  _ . . . . d
= a(ﬂ-xl +a;.X; +byy, +32.X2*0 =X, Jraz.ax2

=A%, +a,.8,
0

0

—_—

> |V ,/0 =A%, +2,.8,

d |
. VG.2/0

" = 1%, +a,.0.y,—a,.f* X,

0

d/._ -
[,/0= :a(ﬂ,.xl +a2.ﬂ.y21

. . . d .
=X, +a,.8Y, +a2.ﬂ.ay2

0 0

> |Tz/0 =AX, +3,. 8., —3,.5° X,

Rappels :

d— - — = .= = =
—Xy| =Xy +€y,0 AXy, =Bz, AX, =By,
dt |, )

ity IO R s SR S oy
dt 20 dt 22 2/0 2 =2 2 2

(ici, il est cependant préférable de trouver ce résultat par les figures géométrales)

Q.4. Accélération maximale = 9 m/s? d’apres le C.d.C.F. > aZ.B =9- ﬁ:i = 91 — 53 rad.s™
a, ,

B =53rad.s*<80rad.s> > C.d.C.F. ok
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Robot ramasseur de fruits - Corrigé

5,= 17 3=17,

—— . R ——

Qz/l :HZ'ZO 93/2293.20

=R6,.Y, > Vo, 10 =RV,

0

=—Xy| +QypAX = (91.20 )/\ X, =0,.y, (ici, il est cependant préférable de trouver ce résultat

d._
Rappel : —Xx
pp dt

0 1

par les figures 2D de repérage paramétrage)

. d—— d., . = . N . L
Q3.V6, 270 = Vo, 0= 500, :a(R.lerR.xz)( —RO, +R(6,+6, )%, Vo270 =REY, +R(6,+6, )7,
0 0
d._ d_| — _ VR R 2 R . .
Rappel : axz :ax2 +Q,,0AX, = (491 +6’2).z0 AX,y =(01 +€2).y2 (ici, il est cependant préférable de trouver
0 2

ce résultat par les figures 2D de repérage paramétrage)

d | d, _ - . . N L
Q4. Vg0 =Vhaso = OM =—(R.x1+R.x2+L.x3)1 =RE,.Y, +R(6,+6, )y, +L(6,+ 6, +4,)y,
t 0|, dt 0
> |Vinz/0 =ROLY; + R.(¢9'1 + 92)V2 + L.(¢9'1 +6, +93)V3
Rappel : %% =%23 +Qy /0 A Xy = (91 +6, +93).io AXg =(91 +6, +93).V3 (ici, il est cependant préférable de
0 3

trouver ce résultat par les figures 2D de repérage paramétrage)

Q.5.0na 6,=7-2.6, > 0,=-2.0, et 6?3=491—§ > 6,=0,

D’ol : Viy3/0-Xo =R.6,.Y, . %, —R.(é?l)VZ .X, et al’aide des figures planes on obtient :
Yi-Xg =—sin6;
Y, Xo =—sin(0,+6,) > V,.Xo =—sin(0, + 7-2.6,) > V,.X, =—sin(=6, + 7) = —sin(6,)

> Vy3/0-Xo =—R0,.5In0, +R.6,.5in0, =0 > |Vyy 30X =0

VM,3/0:R-91-(V1_V2) - ||VM,3/0|| = Yw3/0- Y370 :R-ér\/ (Vl_yz)z :R'él' 2-2y.Y,

Vi 3/0| =R-0;:12—2.c0s 6, =R.0,.[2—2.cos (7 -2.0,) > HVMS/O =R.6,.2+2.c0s(2.6,
2
Q.6. |V 30 €St maxi pour 6, =0-> HVm,a/o :48><0,08><6—7;><2 =0,8cm/s <2 cm/s - C.d.C.F ok.
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Maneége Magic Arms - Corrigé

Q.1.
- VO _ Ql/o Zd.zo
v X, EEEAGEN
B Q,,,=p7
a 5% 2/1 . ﬂo
Y, Qa/z =0y,
o _— - - . >\ —
\ Qz/02921+910:(a+ﬁ)20
L, =2,=4 Xo Y2=Y; Q3/0=Q3/2+Q21+Qm=(0'6+,B)20+¢-\72

Q.2. Le point P a une réalité physique sur le solide 3, on peut utiliser le calcul direct.

- — 4 —
VP,3/0 :VP/O :d_o1P

d - - - - A d .
:a(—ll.yl—lz.yz—R.zJ zll.a.xl+I2.(a+ﬂ)xz—R.a(zg*

0 0 0

10, o5y = ((a+ B3, + 93, AT, =(d+ Bsingy, + %,
3

t
d. -
Avec —z, z
dt

d
, dt°

[

> Voo =lhd%y +(d + )%, —R(a+ B)singy, —Rop%,

Q.3. Pour t [17-27] secondes on ales trois vitesses angulaires constantes = il y a donc 3 mouvements
circulaires uniformes (accélérations nulles) :

a=0,84 rad/s Loi du mouvement - a(t) = a.t+cte, etat=17s,ona a=10,5 rad
,B =0,94 rad/s Loi du mouvement = B(t) = ,[3’.t+cte2 etat=17s,onap=3,76 rad
¢=-0,628 rad/s‘ Loi du mouvement - o¢(t) = ¢.t+cte; etat=17s,onay=-10,676 rad

- a(17s)=10,5rad = 0,84 x17 +cte, - cte; =10,5-0,84 x17=-3,78
- B(17s) = 3,76 rad = 0,94 x17 +cte, > cte, =3,76 —0,94x17 =— 12,22
- ¢(17 s) =-10,676 rad = —0,628 x17 +cte, - cte, =—10,676 +0,628 x17 =0

Loi du mouvement > |o(t) = 0,84.t—3,78|
Loi du mouvement > [B(t) = 0,94.t—12,22|
Loi du mouvement - (p(t) = —0,628.t

Q.4. Pourt;=19,8sona:

a(19,8) = a.t—3,78 = 0,84x19,8—3,78 = 12,852 rad

B(19,8) = ft—12,22 = 0,94x19,8—12,22 = 6,392 rad

9(19,8) = ¢.t = —0,628x19,8 = -12,43 rad

Q5. Vy 50 =ly.c%y +1.(cr+ B)%, —R(d + B)singy, —RpXs =Vip Ky +V,p. 5 + Vi 2,
Avec:

X, =c0s f3.X, —sin B.y,

X3 =—Sin@.z, +cos .X,

Vo 30 =lh-a.(cos B.x, —sinB.y,) +I2.(0'c +,B)§2 —R.(o'c +,B) sing.y, —R.@.(—sing.z, +cos ¢.x,)
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V,, =l;.c.cos B+ Iz.(o'c + ﬂ)— R.¢.cos @
Soit: |y V,, =—l.a.sinf— R.(d +[5’)singo
V,, =+R.@.sing

V,, =3,9%0,84x 056,392 +2,87.(0,84 +0,94)+2,61x0,628.cos (~12,43)
AN.: {V,, =-3,9x0,84.5in6,392-2,61.(0,84+0,94) sin(-12,43)
V,, =-2,61x0,628.5in(-12,43)

Soit V,, =10 m/s, V,, =-0,967 m/s et V,, =-0,215 m/s.

_—

Q6. Vy 50 =l.a%, +h.(c + B)%, —R (@ + B)singy, ~R X,

d | d( .. Co\ S A S .
I s/0 =EVP’3/O =a(ll.oz.x1 +I2.(a +ﬂ)x2 —R.(a +ﬂ)smqo.y2 —R.¢.x31
0 0
—— .d_ .oy do - . d._ .do
I3/0 =h-a.—x +I2.(a+ﬂ)—x2 —R.go.(a+ﬁ)cosgo.y2—R.(a+ﬁ)singol2.—y2 —R.p.—X;
' dt |, dt |, dt 7|, dt 7|,

Avec

d._ .

—X,| =a.y,

dt |,

d._ C

—X,| =(a+p).

a2, (@+B)Y,

d._ Ca

—VY,| =—(a+p)x

dtvzo (@+p)x,

d._ - — . B St . -

ax_,, :axg +Qy50 A% = ((a+ﬁ)zz + 0.y, )/\x3 :(a+,8)c05(p.y2 -@.74

0 3

_—

Tos/o =023, +h.(d+ B35, ~Re(d + B)cos o3, +R.(c + B.sinp%, —R.gpc + B)cos p.y, + R’ Z,

B ——

Q.7. Pour t;=19,8 s, on a graphiquement ||V}, 5 ,||=10 m/s.

D’aprés Q.5.on a = \/vxzz +V,," +V,, =102 +0,9672 +0,2152 = 10,04 m/s

VP,3/0

—> On retrouve les mémes résultats.

—_—

17,7
Los/0 .

17,7
=17,7 m/s’ soit ——= =1,8g<2,5.g > C.d.C.F. ok.

Q.8. Graphiguement on a
phid g 9,81
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