Imposer des vitesses Corrigé TD5 PCSI 2018-2019

Exercice 3 : Robot de peinture

Ce systeme est constitué de 5-3;

. A==
quatre solides : )
- le béati 0, de repere associé
RO = (le—O)'%lZ—O)) ;
- le chariot 1 de repere associé
Rl = (A,?C;,?I,_Z_l)) ;
- le corps 2, de repere associé S,
R, = (A,%3,53,73) ; ==

o)

- le bras 3, de repére associé 7 , _
Rs = (B, X3,¥3,23). x":f'.i" e — ——

Question 5 : A partir de la question précédente, donner les 3 équations scalaires qui traduisent
le fait que P se déplace selon x, a la vitesse V constante conformément au cahier des charges.

En déduire f.

Vp-s/o Xg =V [ly‘l + L(dsinﬁyz . Bx'3 ]J""o =V Lo sinﬁcos(; + )+ [P{cosPx; —sinPz;) xg =V
:V.p.-g/o Yo=0 = ¢ {iy’, +L(csinBy, + xs ) }-yo =0 <= {i+Lasinfcosa +LP(cosPx, —sinPz,)-yo =0
|Vpe3jo 2 =0 [ Ay +L(asinpy, + Py ]]-z’o -0 Lﬁcos(§~[5),-0

~Lasinfsina + LpcosPeosa =V
< {h+LasinBcosa + LcosPsina =0
~Lfsinf=0
L=0 et =0, doncla 3" equation donne @ , etdonc =3,
~Lasinfgsina =V
Et donc il reste : { A + La sinfigcosa =0

p=0

On note B, la valeur constante de £ (t) pendant cette opération de peinture.
Question 6 : Exprimer alors entre A et & en fonction de V, L, « et B,.
e v |
d = ——————|
LsinPgsina |

A=-lasinfpcose =  A=—Ll————sinfigcosu
Lsinfig sina
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