CPGE — PTSI Mr Pernot

TD — Comportement des systémes mécaniques : cinématique du point

Exercice 1 : turbine

Systeme réel Modéle

Rotor (1) *:7
derayon R -

Turbine bulbe de basse chute ALSTOM

. rotation (a,i )
Le paramétrage adopté est le suivant : 0 >1

Travail demandé :
1. Calculer Vp,gro

2. Calculer T's g0

Exercice 2 : bras de robot

Le paramétrage adopté est le suivant :
rotation (y,7,) Translatio n(4,%;) 29, 24
0 >1 >2

Ro(O, X5, Y0.2Zp) > Ri(O, X, V1, Zp1)—> Ra(B, X, ¥1,7Z01)
avec OB=-a Zy +A() X,
Constantes géométriques :
OA=-aZ,et BC =—c7,

Travail demandé :

1. Calculer Vg, o
2. Calculer V¢ g

3. Calculer T'g,go
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Exercice 3 : pendule double

rotation (y/,Z ) ,1__rotation (0.%) 2

Le paramétrage adopté est le suivant : 0
Ro(O, X0, Y0.2Zp) = Ru(A X, ¥1,21)> Ra(B, X5,Y5,7;)

avec AB = u(t) X,

Constantes géométrigues :

Travail demandé :
1. Calculer V, roet @a/ro

2. Calculer Vg g€t dg,po

3. Calculer Vi goet dc /o

[e)

X4 Y1
Yo
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