EXERCICES : ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES — CHAPITRE 3

ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES
EXERCICES DU CHAPITRE 3 : GENERALITES SUR LES TRAJECTOIRES

[l L’ensemble proposé représente schématiquement le systéme bielle (2), manivelle (1)
et piston (3) d'un moteur a essence. Les liaisons en A, B et C sont des liaisons pivots

dont les centres portent le méme nom. (bat) 0 (bielle) 2 _(piston) 3

a) Déterminer la nature des mouvements
1 : vt . vt . vt
suivants : M, ; ; M¥, o ; MY, .

b) En déduire la nature des trajectoires :

Tgp0 5 Tsz/o s Teapo €t Tesp

AB =35 mm
manivelle ou |BC=128 mm
vilebrequin 1 |CG=2BG

Fig. 21. Systeme bielle manivelle de moteur.

E Le repére de référence ou référentiel utilisé en cinématique est :
a) uniquement un repére d'espace (O, x, y, z) comme ceux utilisés en statique
b) uniquement un repére de temps (horloge ou chronomeétre mesurant le temps)
c) la somme des deux, repére d’'espace plus repére de temps

B Un référentiel (ou repére) dit relatif est :
a) un référentiel au repos absolu dans I'univers
b) un référentiel en mouvement dans I'univers
c) un référentiel en mouvement par rapport & un référentiel absolu

ﬂ La trajectoire d'un point appartenant a un solide en translation :
a) est obligatoirement une droite
b) peut étre une courbe géométrique quelconque du plan
€) peut étre une courbe géométrique quelconque de I'espace

H peux points M, (appartenant au solide 1) et M, (du solide 2), coincidants au point
géomeétrique M a l'instant t, ont :
a) obligatoirement la méme trajectoire dans le méme référentiel
b) en général des trajectoires différentes dans le méme référentiel
c) la méme trajectoire s’ils sont constamment en coincidence

ﬂ Par rapport a la trajectoire au point M, la vitesse VM) en M est :
a) en général d'une direction quelconque par rapport a la trajectoire
b) toujours tangente en M a la trajectoire
c) perpendiculaire a la tangente en M a la trajectoire
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ﬂ La vitesse VM) du point M, définie dans le repére de référence (O, x, v), est égale
a:

a) la dérivée par rapport a 'abscisse (x) du vecteur position OM de M (d(ﬁ)'I / dx)

b) la dérivée par rapport a I'ordonnée (y) du vecteur position OM de M (dOM / dy)

c) la dérivée par rapport au temps (t) du vecteur position OM du point M (dO_I\)’I / dt)

— —
Ed Les directions et sens des accélérations normale a, et tangentielle a, au point M
d’une trajectoire de centre de courbure I, ont pour caractéristiques :

— — e
a) a, perpendiculaire a la vitesse (sens M vers I) et a, colinéaire a V,,
= . - . - . 4 4 . . - 37
b) a, colinéaire a la vitesse V), et a, perpendiculaire a V,, (sens M vers I)
- . - . - . e = - - - Ty
€) q, colinéaire a la vitesse V), et a, perpendiculaire a V), (sens I vers M)

. dispositif proposé schématique-
ment est un mécanisme d’entrainement
a griffe de caméra. La manivelle (1)
d’axe O,, entraine en A la griffe (3). La
biellette (2) d'axe O, assure en B le
maintien de (3). La griffe tire le film en
C et le fait avancer d’'une image a la
cadence de 24 images par seconde.

a) Déterminer la nature des mouve-
ments : MY, 5 ; M0 ; MY3/9 5 M3.,.
b) Déterminer la nature des trajectoires : T, ; Tasso 3 T €t Tasjo-

Fig. 24. Griffe de caméra : principe.

EE Le mécanisme proposé est une suspension de locomotive basée sur le mécanisme
a quatre barres de watt. L’essieu moteur est en liaison pivot (axe C) sur deux boitiers &
roulement (6). Chaque boitier est relié au bati par deux biellettes (3) et (4) articulés
(pivots) en A, B, D et E. La suspension est obtenue par des ressorts (8).

a) Déterminer la nature des mouvements : M*%, . ; M*%, . ; M*, . (5 = chassis).

b) Déterminer la nature des trajectoires : Tr, - et Tha,e.

(PG /A7 AP ITD AT FP P77, # AP A ALY, /5(// A< LAY,
8 3

g/7 5 4 6 1 0

Fig. 26. Ensemble de la suspension de locomotive.
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