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Corrigé Exercice 1 : NIVELEUR DE QUAI HYDRAULIQUE.

Question 1 : Ecrire la ou les relations de composition des vecteurs vitesses qui sera ou seront utilisées.
Ecrire le ou les CIR qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est employée).
Ecrire le ou les théorémes de I'équiprojectivité qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est
employée).

Le systéme contient :
- un vérin dont la tige translate et le corps tourne, donc il faudra srement utiliser la composition des

vecteurs vitesses au point situé en bout de tige : Voca/0 = Veea/s + Veesio -
- une piéce 2 qui a un mouvement quelconque par rapport au bati 0, donc il faudra sirement :
- déterminer le CIRde 2/0: |y,
- OU appliquer le théoreme de I'équiprojectivité entre A et C dans leur mouvement de 2/0 :

Vee2/0-CA = Vae2/0.CA

Question 2 : Déterminer la vitesse de rotation du bec de liaison 1 par rapport a la table O : HQl/OH .

Méthode réfléchie (a réaliser au brouillon) :

[EA] Toujours appliquer cette
010 — | composition, chaque fois que
Vac1/0 = Vaco/0 € — {2/0 lon est face & un vérin dont la
Vee2/0 = Veesso tige translate et le corps tourne
oU \
Veesio = Veearo = Veeass + Veesio
Vae2/0-AC = Vcep/0-AC 1BC 1DC
I I
Vac1/0 Veesio

1 (EA)
A(Vceays)!ICD
sens donné par "tige 4 rentre dans 5"

HVC€4/5H = 3,60m/S

Explications des différentes étapes de construction (a réaliser sur feuille de copie) :

1) On trace le vecteur vitesse connu : Vceg /s .
Le mouvement de 4/5 est une translation rectiligne de direction (CD), donc :
- A(Vceas)/ICD,
- sens donné par « tige 4 rentre dans corps 5 »,
- HVC€4/5H = 3,60m/S.

2) En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point C, on obtient Vcca/g9 = Veeass + Vees/o -

- Le mouvement de 5/0 est une rotation de centre D, donc V5,9 L DC.

- On connait complétement V45 (voir précédemment).

- Veeaso =Veeass + Veesso = Veesso car C centre de la rotation de 4/3 (donc Vg3 =0).
- Le mouvement de 3/0 est une rotation de centre B, donc V<3, L BC.

Ainsi en tragant graphiquement cette composition des vecteurs vitesses, on obtient Vcy4/q -
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3) Tous les centres de rotation sont aussi des Centres Instantanés de Rotation donc: A = l5/1 B=1I3/0

C=l3z;2  E=lyo
Ainsi, selon le théoréme des 3 plans glissants, nous avons : ly;0 = (I1,0l2/1) N (I3/0l3/2) = (EA) N (BC).

Connaissant lp;g et Voeojg =Veeq/0 - 0n détermine Vaco g = Vac1/o Par la répartition linéaire des vitesses.

OU 3) Le mouvement de 1/0 est une rotation de centre E, donc Vacq1/9 L EA.

Connaissant A(Vaec2/0) =A(Vac1/0) €t Vee2/0 = Veesqso - on détermine Vacyg = Vaez/o en appliquant

le théoreme de I'équiprojectivité entre C et A dans leur mouvement de 2/0 : [Vce2/0-CA = Vacp/g-CA|

On mesure 2 cm pour ‘VAEMOH, soit compte tenu de I'échelle : HVAelloH =4cm/s.

4) Le mouvement de 1/0 est une rotation de centre E, donc HVAEl/OH = HQl/OHHQH = “91/0“ = % =0,33rad /s.

s

’ l5107
+ (l3121310) 20

/ -
7 -
-

(1214170 )

Veearo =Veears +Veesio

B Vm\\
T, =Vee20 s,
YL\ A(Vees o) =AVeeao)
Ou N \AWVacio)

(AC)\\ \ =A(Vac2/0)

Veearo =Voears +Veesio

=AMcear0)
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Corrigé Exercice 2 : PRESSE A DECOLLETER.

Question 1 : Ecrire la ou les relations de composition des vecteurs vitesses qui sera ou seront utilisées.
Ecrire le ou les CIR qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est employée).
Ecrire le ou les théorémes de I'équiprojectivité qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est
employée).

Le systéme contient :
- un vérin dont la tige translate et le corps tourne, donc il faudra sGrement utiliser la composition des

vecteurs vitesses au point situé en bout de tige : Vge2/0 = Vee2/1 + VBe1/0 -
- une piece 3 qui a un mouvement quelconque par rapport au bati 0, donc il faudra srement :
- déterminer le CIRde 3/0: I3/,
- OU appliquer le théoreme de I’équiprojectivité entre E, C et B dans leur mouvement de 3/0

VEe3/0-EC = Vce3/0EC et Vec3/0EB = Vpe3/0EB

Question 2 : Déterminer la vitesse de sortie de tige du vérin par rapport au corps du vérin : Vgeo/q -

Méthode réfléchie (a réaliser au brouillon) :

VBe3/0 = VBe2/0 = VBe2/1 + VBe1/0 Toujours appliquer cette composition,
chaque fois que I'on est face a un vérin
/| AB L AB dont la tige translate et le corps tourne
{'3/0
VEe3/0 = VEe5/0 * Déja tracé

ou

VBe3/0BE = VEe3/0-BE

[ I
R V—* Impossible d’utiliser
VBe2/0 Ee5/0 I’équiprojectivité car on ne

22272 connait pas A(Vge3/0)-

Explications des différentes étapes de construction (a réaliser sur feuille de copie) :
1) En utilisant la  composition des  vecteurs vitesses au point E, on obtient

Vees/0 = Vees/3 + VEe3/0 = VEe3/0 » car E centre de la rotation de 5/3 (donc Vgeg/3 =0).

2) Tous les centres de rotation sont aussi des Centres Instantanés de Rotation donc: C =143
D=l4/0
E=ls;3

Le mouvement de 5/0 est une translation rectiligne de direction Yy, donc Is;q est a l'infini perpendiculairementa vy .

Ainsi, selon le théoréme des 3 plans glissants, nous avons : I3;0 =(l4/0l4/3) " (5/0l5/3) = (CD) m(E,;() ,

Connaissant I3;g et Vgc3/0 = VEeg/0 » On détermine Vgeo 0 = Ve Par la répartition linéaire des vitesses.
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3) En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point B, on obtient V20 = Vee2/1 + VBe1/0 -

- Le mouvement de 2/1 est une translation rectiligne de direction (AB), donc Vgeo/1 // AB.

—_—

- Le mouvement de 1/0 est une rotation de centre A, donc Vge1/9 L AB.

- On connait complétement Vgco /g (voir précédemment).

Ainsi en tragant graphiquement cette composition des vecteurs vitesses, on obtient Vgco/1 -

Compte tenu de I'échelle de mesure, on obtient : ‘VBEZMH =40cm/s.

Ve'es/o ;
~.13/0 Vo mn =V o
l5/3 = ¢ e V552f1 ¥Be3/0 — YBe2/0
Veoa/g = Vera o [ R 5L :
E=<5/0 — YE=3/0 Lo /
O 14
W >
\ ;
A o =l4 /0 /VBe1/0
f > A(VBet/0)
; Q 1
\
o—t \
H , % A(VBe2/1)
50l \
N
(\
;:: y
N
N
N
\
Z Rl
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Corrigé Exercice 3: PORTE D’AUTOBUS.

Question 1 : Ecrire la ou les relations de composition des vecteurs vitesses qui sera ou seront utilisées.
Ecrire le ou les CIR qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est employée).
Ecrire le ou les théorémes de I'équiprojectivité qui sera ou seront utilisés (si cette méthode est
employée).

Le systéme contient :
- un vérin dont la tige translate et le corps tourne, donc il faudra sGrement utiliser la composition des

vecteurs vitesses au point situé en bout de tige : Vrc4/1 = VFea/5 + VEe5/1 -
- une vitesse de glissement, donc il faudra slrement utiliser la composition des vecteurs vitesses au

point de contact : Vce3/1 = Vees/2 + Vee2/1 -
- une piéce 3 qui a un mouvement quelconque par rapport au bati 1, donc il faudra sGrement :
- déterminer le CIRde 3/1: I3/,
- OU appliquer le théoreme de I'équiprojectivité entre B, C et D dans leur mouvement de 3/1 :

VBe3/1BC = Vce3/1.BC et Vpez/1.BD = Vpe3/1.BD

uestion 2 : Déterminer graphiguement le vecteur vitesse V, ) ) i
Q graphiq De3/1 Toujours appliquer cette

composition, chaque fois que

Méthode réfléchie (a réaliser au brouillon) : . 1€
I'on est face a un vérin dont la

| tige translate et le corps tourne
VDe3/1 «— {3/1 {A
- VBes/1 = VBe2/1 Vre2/1 = Vrear1 <— Vre2/1 = Vrea/1 = Vreass + Viresn
L AF 1 HF
Vbe3/1-DB = Vge3/1.DB
27272 !
VBe2/1
Impossible d'utiliser Vrea/s lIHF
I’équiprojectivité car on ne sens donné par "sortie de tige"
connait pas A(Vpeg/1)- HV,:EMSH = 45mm/s

Explications des différentes étapes de construction (a réaliser sur feuille de copie) :

1) On trace le vecteur vitesse connu : Vgcy/s -
Le mouvement de 4/5 est une translation rectiligne de direction (HF), donc :

- Vrea/s IIHF,
- sens donné par « sortie de tige »,
- HVFE4/5H =45mm/s.

2) En utilisant la composition des vecteurs vitesses au point F, on obtient Vec4/1 = Veea/s + VEes/1 -

—_

- Le mouvement de 5/1 est une rotation de centre H, donc Vgcg5;1 L HF.

- On connait complétement Vgca,5 (voir précédemment).

- Veca/1 =VEea/2 + VEe2/1 = VEe2/1 car F centre de la rotation de 4/2 (donc Vieeg,2 =0).

—_—

- Le mouvement de 2/1 est une rotation de centre A, donc Vicp,1 L AF.

Ainsi en tracant graphiquement cette composition des vecteurs vitesses, on obtient Vo)1 -
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3) Comme le mouvement de 2/1 est une rotation de centre A, et connaissant V2,1, on obtient Vgeo/1

puis Vgco 1 par la répartition linéaire de la vitesse des points d’'un solide en rotation.

4) Tous les centres de rotation sont aussi des Centres Instantanés de Rotation donc : A =151
Selon le théoréme des 3 plans glissants, nous avons :

B=1I3/2

I3/1 € (I2/113/2) = (AB)
De plus la trajectoire Tcc3/1 est (C, ;), donc Veg/1 //(C, ;(), donc I3;1 € (Cy

- } Ainsi |3/1 = (AB) M (C,y)
)
Connaissant I3/ et Vge3/1 = Vpeo/1 , on détermine Vpcg, 1 par la répartition linéaire des vitesses.

A(Vre2/1) ~/

= A(VFea/1)

~

i

Vbe3/1

On mesure 5,7 cm pour HVDegll

H , soit compte tenu de I'échelle : HVD€3/1H =57.30=171mm/s.

Bilan entre I'utilisation des CIR et I’équiprojectivite :
Appliqguer TOUJOURS I'équiprojectivité lorsque cela est possible car la

méthode est plus rapide (il n’y a pas besoin de déterminer le CIR...).
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