Séquence 2 - Cinématique

Etude cinématique de la barriere
2 B

Contexte

Le bureau d’étude souhaite modifier la barriére pour qu’elle s’integre dans des espaces de faible hauteur. IL congoit
donc une barriére en 2 parties articulées en C et D.

En A, B, Cet D : liaisons pivot d’axe Z

Analyse du mécanisme

:.{ / Tracer le graphe des liaisons et le schéma cinématique du systéme composé des classes
() , .
d’équivalences: 0,1,2 et 3

Feuille de copie

® /’ Indiquer le type et la fonction du réducteur situé sous le plateau de la barriere

Indiquer la valeur de son rapport de transmission. La reporter sur le schéma bloc ci-dessous.
Feuille de copie
+DT1 En déduire la loi d’entrée sortie du réducteur

) moteur/bati Réducteur () arbre sortie réducteur/bati

q - #

Validation de 'encombrement maxi

Cette barriére est prévue pour fonctionner dans un espace de faible hauteur.

L’objectif est de déterminer a quelle hauteur devra-t-on positionner.

Quel est le mouvement de 1 par rapport a 0 noté Mvty ?
}&% / Justifier
Feuille de En déduire la trajectoire du point C dans son mouvement de 1 par rapporta 0

copie+ DR1 | (notée Tcio)
A Vous devez nommer précisément cette trajectoire et la dessiner sur le DR1

Quel est le mouvement de 2 par rapport a 0 noté Mvtyo ?
;&% / Justifier
Feuille de En déduire la trajectoire du point B dans son mouvement de 2 par rapport a 0

copie+ DR1 | (notée Tey0)
A Vous devez nommer précisément cette trajectoire et la dessiner sur le DR1
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Feuille de
copie + DR1 +
DT1 +
+ Info cours

Sachant que « t1 » correspond a I'instant ou la vitesse angulaire de la barriere
est a son maximum. Déterminer la position des points C et B a I'instant « t1 »
noté C; et B;.

Expliquer votre démarche.

En analysant la géométrie de la barriere, déterminer la position du point E a
I'instant « t1 » noté E;.

Justifier vos tracés

Que déduire du mouvement de 3 par rapport a 0 (Mvtso ). Justifier

—
En vous aidant de I'info cours, calculer puis tracer les vitesses V1o a l'instant
«tl ».

Y4

En appliquant la loi de composition des vitesses, démontrer que V¢ /0 = V3 /0

Feuille de En déduire avec I'aide de la question précédente Vg3, et V3o
copie + DR1
+Info cours | Tracer ces vitesses sur DR1

® * | Tracer la position des points C, D et E correspondant a I'ouverture maximum de
e la barriére

Feuille de L . A .

. En déduire la position du bati par rapport au sol pour respecter la condition de

copie + DR1

fonctionnement dans un espace de faible hauteur.

Pour al

er plus loin...

Valider la durée de montée et de descente

<
XA

Feuille de
copie + DT1

A I’aide du graphe de la vitesse angulaire de |a barriére / bati, déterminer la
durée de montée de la barriére.

En vous référent au cahier des charges, ces valeurs sont-elles correctes.

Proposer des solutions pour répondre au cahier des charges

Valider I’accélération angulaire maxi

Pour correspondre au cahier des charges, le bureau d’étude souhaite modifier la vitesse du moteur (1500 tr/min)

Afin de limiter les efforts dans le mécanisme, I’accélération angulaire ne doit pas dépasser 10 rad/s?

®
an

Feuille de
copie + DT1

Sachant qu’une accélération est la variation de la vitesse dans un intervalle de
temps donné, déterminer la période pendant laquelle I'accélération est
maximum.

En supposant que I'accélération soit constante sur cet intervalle, déterminer sa
valeur.
Conclure.
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N\c

V x

Echelle des longueurs : 1/10¢
Echelle des vitesse : Imm pour 20 mm/s

AB=DC=789 mm
AD=BC =150 mm
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Diagramme de cas d’utilisation

uc [Paguet] 3 - Utiisations du systéme [ Phase d'explottation 1]

Systéme en exploitation

3 T ———oal] Contréler I
>, d'un automol
Automobiliste un parc privée

Diagramme des exigences

«reguirements
Voie d'accés
«requirements 1d="4.1"
aMission» =] Emironnement Text = "La barriére doit étre «requirements
Contréler I'accés d'un princi du systeé Id="4" adaptée a |a voie d'accés” Dimensions
automobiliste a un parc privé d="1" «deriveRegts |Text = "La barriére doit 1d="9"
= Blosliad i . =
Text = "La barriére doit laisser pouvonrfonctl:lmner enl Text = "Les dimensions de
passer les automobilistes autorisés” ::pa(c:e z:vf:lib?:he: . |a barrigre sont comprises
Race i entre 2,5 et 3,5m"
L3 \erefines
n ~
deriveReqts _ < . ke
? = e «deriveReqts / N aderiveReqts =
- : 55 / \ «re:unr‘emenh
«requirements \ lauteur
Controle / 1d="10"
1d="2" erequirements Mo o Text ="La barriére doit
Text = "La barriére doit étre Résistance au milieu che fonctionner sous une
contrdlable  distance exterieur 1d="5 hauteur mini de 2,2m"
depuis un PC” ld="3" Text = "L'accés de
Text = "La barriére doit 'automobiliste a la zone
pouvoir résister aux contrélée doit se faire 2
i péries” rapidement” TR free
d N = ~
«refines , \«deriveReqh = wrequirements
/ \ Accélération
«reguirements arequirements !I":‘e;-j ]I:'accélération
Temps de réponse Interruption Tt féri 39
e AET i e inférieure 3
= = radis
Text="Temps de réponse Text="La phase de
a l'ouverture inférieur 3 2s™ fermeture pourra étre
interrompue”™
«subsystem»
Barriére
e \
«block»
Chaine d'information
«block»
3 2 . «block»
Chaine d'eénergie S
T Chassis
Variateur
«block»
«block» «block» «block» Caulatour
Barriére Passerelle Ethernet Capteur
«block» . pans
Moteur asynchrone Barriere rigide
Takie Barriére articlée
Couple =2.5 N.m
Nmoteur = 1000 tr/min «blocks
Capteur fin de course
«blocks «block»
Réducteur Systéme de transmission
values references
Rapport de réduction = K=1:80 | |Type = Systéme 4 barres
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Déplacement angulaire de la barriére (degré)

1,2000E+02
1,0000E+02
8,0000E+01
6,0000E+01
4,0000E+01
2,0000E+01
0,0000E+00

0,000 1,000 2,000 3,000 4,000 5,000 6,000

-2,0000E+01
sec

—— Barriére / Bati (deg)

Vitesse angulaire pour Nmoteur = 1000tr/min

1,2000E+02 . . , .
Vitesse angulaire de I’arbre sortie

réducteur/bati (d°/s)

1,0000E+02

8,0000E+01 /\

6,0000E+01

4,0000E+01
2,0000E+01
0,0000E+00

0,000 5,000 6,000
-2,0000E+01

-4,0000E+01

-6,0000E+01 ] ] n s
Vitesse angulaire de la barriere/bati (d°/s)

-8,0000E+01
sec

— Barriére / Bati (deg/sec) - Arbre sortie réducteur / bati (deg/sec)
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Vitesse angulaire pour Nmoteur = 1500tr/min

2,0000E+02
Vitesse angulaire de |'arbre sortie
réducteur/bati (d°/s)
1,5000E+02 /\
1,0000E+02
5,0000E+01
0,0000E+00
0,000

-5,0000E+01

\

Vitesse angulaire de la barriere/bati (d°/s)

-1,0000E+02

sec

—— Barriére / Bati (deg/sec) ——— Arbre sortie réducteur / bati (deg/sec)
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1. Trajectoire d’un point
Considérons plusieurs solides SO, S1, S2 en mouvement les uns par rapport aux autres.
A un instant t quelconque, le point A du plan peut étre considéré comme lié a I'un de ces trois solides
précédents, sachant qu’il suivra le mouvement du solide auquel il est lié.

Exemple :
S TC2(0 <
o
TAYO Eg
- T~ P=1=)
'ﬁ'/ R - .
. I1B20=TB1/0 B’

TA2/0

e Aestle point de contact entre la roue 1 et le sol 0.

e Bestlecentre de I'articulation entre la roue 1 et le cadre 2.
e Cestun point appartenant a la poignée du frein.

e Le vélo se déplace en mouvement de translation rectiligne.

Te20=[CC'] Ts2/0= [BB’] Taz/0=[AA’]
Tg1/2= B ; (B est un point coincident a 1 et a 2) d’ol Tsz/0= Ts1/0

Ta1/0= courbe appelée cycloide

2. Vecteur vitesse
Le vecteur vitesse instantané Vai0d’un point A appartenant a un solide 1 en rotation par rapport a
0 est tel que :

- le point d’application est le point A

- la direction du vecteur est tangente a la
Ta1/0 (cercle de centre o et de rayon OA)

- le sens est donné par le sens de la rotation.

- le module est :

‘NAUO ” =, OA=0.R

- D.
‘NAI/O ” = 7Z6—0n

Unités:V enm/s;Denm;Renm;
n en tr/min ; w en rad/s

Propriétés :

W
200 rad/s
Echelles: -longueurs ., 25 mm

vitesses "
Va _ VB _\c SR s

- O étant le centre de rotation :

-
&
hY

=

OA OB OC

- les vecteurs vitesses appartenant a une méme trajectoire ont méme module.
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3. Loi de composition des vitesses

Un bateau traverse un fleuve en partant de A et en visant B, perpendiculairement au sens du courant.

Ll L L L rive gauche (1)
bateau (3)

fleuve (2)
______ ‘\ 'I"/—

| sensducourant .

‘I. s ———- \\6—‘
TR AL EES LSS S Tive draite (1)

Le mouvement du bateau par rapport a la rive résulte de la composition des mouvements du bateau par
rapport au fleuve et du mouvement du fleuve par rapport a la rive.

Nous pouvons donc écrire la loi de composition des vitesses en H

Vizn = Vuzjz + Viaoa



