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ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES
TD DU CHAPITRE 7 : COMPOSITION DE MOUVEMENTS

PRESENTATION :

La roue arriere 1 est articulée en A sur le bras 2, lui- méme
articulé en B sur le cadre 0 de la moto. Le mouvement du bras
est transmis en C a la biellette 3, puis en D au renvoi 4 articulé
en E avec le cadre.

Les liaisons en A, B, C, D, E, F et G sont des liaisons pivot d'axe Y.

L'amortisseur (5a + 5b) est articulé en G sur le cadre 0
et en F sur le renvoi 4. Il est modélisé par une liaison
pivot glissant (voir figure page 2).

On consideéere que
I'étude admet une
simplification dans le 5a

plan (x, z).
ETUDE CINEMATIQUE :
L’objectif de cette partie de I'étude est de déterminer la vitesse d’écrasement de I'amortisseur connaissant

la vitesse, lors d’un choc, au point A.

1. Déterminer les trajectoires suivantes : Ta, 2/0; Tc,2/0; To, 40 ; Tr, a0 ; Tk, sbjo ; Tk, sa/50-

2. Tracer sur la figure de la page 2 le support des vitesses V VeV etV

A,2/0 7 D,4/0 F,4/0 °

3. Llavitesse V ayant pour norme 1m/s, tracer cette vitesse dans le cas ol I'amortisseur est comprimé

A,2/0 7

(échelle de représentation des vitesses : 50mm pour 1m/s).

=V,

C,2/0’

V =V etV

D,4/0 D,3/0 F5a/0 —

4. Montrer que:V, Y/

C,3/0 F,4/0

5. ApartirdeV,,,,
Pour chaque vitesse tracée, indiquer quel principe vous avez utilisé.

déterminer graphiquement dans I'ordre les vitesses : V. Vv V

c;3/07 'D,4/0 7 "F,55a/0

=V, +V

F,5a/0 F,5a/5b F,5b/0

etV

6. Larelation de composition des vitesses permet d’écrire : V

Connaissant V déterminer graphiqguement V.

F,5a/0 7 F,5a/5b F,5b/0
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