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Mécanique appliquée — Calcul vectoriel - Modélisation des actions mécaniques

Exercice 1

Soit le repére R = (O,T,f, E) et les points suivants : 4 = (1,2,1), B = (-1,2,—-1),C = (1,0,2)
Question 1 : Calculer les coordonnées des vecteurs E, AC et BC.

Question 2 : Calculer le produit scalaire AB - AC. En déduire I'angle entre les deux vecteurs.

Question 3 : Calculer les produit vectoriel AB A AC. En déduire I’angle entre les deux vecteurs. Calculer AB ABC.

Exercice 2
VA Im Question 1 : Déterminer Fx et Fy.
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Question 2 : En déduire F en fonction de Fx et Fy.
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f" . B Question 4 : Ecrire le torseur en O de I'action F
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45° e Question 5 : Ecrire le torseur en B de I'action F
Fig. 25
Exercice 3
Question 1 : Déterminer Fx et Fy.
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Question 2 : En déduire F en fonction de Fx et Fy.

Question 3 : Calculer le moment en A de F ]V[(O, 17")
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X Question 5 : Ecrire le torseur en B de I'action F
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Robot portique

On considére le robot portique représenté par la figure ci-aprés.

Le portique lié au sol est repéré par Sy; S; est le chariot support du bras.

La liaison entre Sy et S, est telle que S, peut translater par rapport a Sy suivant la direction Ag;..xg

La liaison entre le chariot S, et le bras S, est telle que S, peut tourner par rapport a S; autour de I'axe Ap,.X7

La liaison entre le bras S, et |'avant-bras S; est telle que S; peut tourner par rapport a S, autour de I'axe A,3..X5

La liaison entre I'avant-bras S; et le poignet S, est telle que S, peut tourner par rapport S; autour de I'axe As,.. X3

La liaison entre le poignet S, et et la pince S; est telle que Ss peut tourner par rapport a S, autour de I'axe Ays.. X4
Xg =X{ =X; = X3 et yg = J|

On associe a la pince (5) le repére ( Os, X5 , Vs, Zs ) tel que x4 =Xxs ; Osidentique & O,

Les parameétres dimensionnels du systeme sont : 0g0; =11 ; 0:0,=1, ;0,03=13;0:G=1,4

Les parametres de position sont : O0g=x; ( V7 , ¥ )=01;( V5 ,¥3)=06,;(¥3 , X4 )=063;( Vs ,¥5)=06,;

G est le centre de gravité du solide 5 qui a pour masse M

Les masses des solides Sy, S,, S3 et S, sont négligées devant la masse du solide Ss

Ya
Zg e
A }:. ‘ l& E
5 4s ",
S
0 @ K> q
> A NS
. s ©
oo L P s
= -
/ ,,-.' 4/ lo, Y,
h point de concours
© ’{ﬁlz (5 éza Yy de A et Ay
Xy X3 Az, Yo

Aoy X3

-

Xo

Question 1 : Réaliser les figures planes illustrant les paramétres d’orientation 81 ; 8, ; 65 ; 6,4

Question 2 : Déterminer le vecteur 0yG dans le repére R,( 02, X3, V5 , Z3 )
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Question 3 : Déterminer la norme du vecteur 0yG. On exprimera 0y G sous laforme 00G= Yy ¢ V2 + Zo,6 22

Question 4 : Ecrire le torseur de 'action de la pesanteur du solide Ss exprimé en G

Question 5 : Ecrire le torseur de 'action de la pesanteur du solide Ss exprimé en Oq

Question 6 : Déterminer, en fonction de 8 ; 8, ; 83 ; B4 les produits vectoriels suivants : X; A X5, X; A Y;,

VinXs, X, AXy, X\ AYy, X\ N2, X3 AZ et Y, AT
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