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Corrigé Exercice 1 : CENTRIFUGEUSE DE LABORATOIRE.

Question 1 : Réaliser les figures planes illustrant les 2 paramétres d’orientation a. et .

__________________

Attention au

I | |

X3 ! positionnement i
. des axesx etz :
ipour que le triedre!
| ___Soitdirect. |

— z,

Y2 =Y3 2

. Pour réaliser des figures planes, toujours commencer par tracer le vecteur commun
1 . N . 'Y .
oaux 2 bases, puis placer les autres vecteurs de facon a obtenir des triedres directs.
|

Question 2 : Déterminer le vecteur O A; .

O1A3 =0,0, +0,05 +O3Ag
O1A; = hzy + R + 3|

Question 3 : Déterminer la norme de O;Ag .

Pour calculer une norme, il faut définir le vecteur dans une seule base ! Ainsi, nous réaliserons des
projections uniquement si vous avez ce calcul de norme a effectuer.

O,A; = h.zj +R.Xp + (.X3

O,A; = h.z, +R.X, + £.(COSP.X, —SiNB.Zy)
O,A; = (R +(.cosP).x, +(h—(.sinp).z,

H@H = \/(R +0.cosB)? +(h— £.sinp)?

Question 4 : Déterminer les produits vectoriels suivants : E AXq, ;i AYo, Xp /\2?, X3 /\;1, Z3 A 74,

X?/\@ etyTl/\g.

Xy A X =—Sinouzy

L .

Xy AYp = +sm(§ +0).21

Xonfy=Xp N2z =7Y2 'On ne projette JAMAIS pour réaliser un produit!

vectoriel de 2 vecteurs situés dans la méme
. z . z . 1
figure plane : Le résultat est immédiat. !

v LT — ,
X3 AZp =Xg AZy = —S|n(§+B).y2 .

1
I . . . . 1
Z3 NZy =23 ANZy =—SiNPY,

X1 A X3 = (COSaLXy —SiNaLY,) A X3 = COSaLSINBY, +SiNa.zg

Y1 AZ3 = Y1 A(COSB.Zy +SiNB.X,) = COSP.X; — SiNp. sin(g —a)z
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Corrigé Exercice 2 : ROBOT ERICC 3.

Question 1 : Réaliser les figures planes illustrant
les 2 parametres d’orientation o et 3.

i Si 2 figures planes ont le méme
1 vecteur commun, alors regrouper
' ces 2 figures sur la méme figure.

Question 2 : Déterminer le vecteur OB .

@=@+E=a.;1+b.g

Question 3 : Déterminer la norme de OB .

OB = a.x—l + b.x_z' = a.x_i + b.(cos [S.X—1 +sin B.)Ti) = (a+b.cos B)-X_i +b.sin B.ﬂ

“@“ = \/[a +b.cos [3]2 +[b.sin [3]2 donc “@” = \/a2 +2.ab.cosp + b?

Question 4 : Déterminer, en fonction de «, S et & les produits vectoriels suivants : xg A X;, Xg A Xp

yo/\xl, yo/\Xz, Xo/\yl, Xo/\yz, yo/\yl, yo/\yz, Xo/\W, yo/\W, Xl/\W et

ViAW,

Xp A X, = +Sinaz Xp A Xg = +sin(a + B).z

— —_ . T - - — - . T - -
Yo A Xy = —sm(z—oc).z =—Cosa.z Yo A Xy = —sm(E—oc—B).z =—cos(a +p).z
- . T - - - — . T - -
Xg AY1 = +sm(z+a).z =+C0Sa.z Xg AYo = +sm(5+a+[3).z =+cos(a +B).z
Yo Ay = +Sina.z Yo AYs = +sin(a +B).z

Xg AW =Sind.z

Yo AW = —sin(g -8).z

X{ AW = X1 A (COS8.Xy +SiNd.yq) = (—Ccos8.sino + sind.cos o).z = sin(d — o).z

Y1 AW =Yg A (COS8.Xg +SiNdyg) = (—cos8.cos o — sind.sina).z = —cos(d — a).z

ere

Si nous avions réalisé la derniére figure plane sur la 1
commun...), le résultat était immédiat.

vod o
Y2

figure (car elles avaient le méme vecteur

YoA

(02

VT/
8 —

- X

p a/Kto

»
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Corrigé Exercice 3: VIT ROCKRIDER

Question 1 : Dessiner toutes les figures de changement de base.

- e

i1 Yo Ky Ky
— p —
\ b}
p =
70 — > Jl

i) =i,
Pour dessiner les figures de changement de base, il faut utiliser la description « littérale » du

paramétrage et ne pas trop s’inspirer des repéres qui apparaissent sur le schéma cinématique car les
parameétres de mouvement peuvent y apparaitre mal orientés !

Question 2 : Exprimer le vecteur AF .

AF =(d +f)-u+e-v

Question 3 : Déterminer le vecteur Vi = FA A @ - Xg

Ve =FA Ao, X

\E:[—(d +f).a—e-\7]Amp X
\E:[—(d +f)-a—e-\7]m u
Ve =[- +f)-ﬁ]m

VE =e- 0, W

Sans le savoir, vous venez de déterminer la vitesse du point F (I'extrémité de la pédale) dans son
mouvement par rapport au cadre.
Op correspondant a la vitesse de rotation du pédalier par rapport au cadre.

Question 4 : Déterminer le vecteur Vi, = HO, /\(mf - Zg + oy E)

Vi = HO; n{or 20 + oy i)

Vi =1 Ty A (o 20 + o i)

Vi ==l Ao 29 =T o Aoy iy
Vi =1 o SN )iy +1 -0 kp
\Kz—rmf ~cos[3ﬂ+r-oor @

Sans le savoir, vous venez de déterminer la vitesse du point H (la valve de la chambre a air, par exemple)
dans son mouvement par rapport au cadre.

o, et of correspondants aux vitesses de rotation de la roue, respectivement de la fourche, par rapport au
cadre.
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