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Controle continu cinématique
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R est le repére fixe, Ry, est le repére lié a (11), Ry, est le repére lié a (12)
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Hypotheses et données

- le probléeme est considéré comme plan

1: Partie fixe

8 : Piston

11, 14 : Biellettes

12, 13: Branches de préhension

- les ligisons sont supposées parfaites et sans frottement
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Questions
1) EXprimer ﬁ) 11/R et ﬁ) 12/R

2) Exprimer 173 11,/r €n fonction de V, des paramétres géométriques et angulaires du systeme
Quelle est la relation entre 173 g/R €t VB 11/r - Justifier

3) Exprimer 175 11/r €n fonction de V, des paramétres géométriques et angulaires du systeme
4) Exprimer I_/)K 12,/r €n fonction de V, des paramétres géométriques et angulaires du systeme

5) Exprimer 176 12,r €n fonction de V, des paramétres géométriques et de B et ses dérivées

6) Le point C étant le centre de la liaison entre (11) et (12), démontrer que I'on a la relation :

B2d? + €% — e.d.sini{2B)] = V? + @%.b% - 2.V.b.a.sina
7) Exprimer fc 11,r €n fonction des paramétres géométriques et angulaires du systeme

8) Exprimer fG 12/r €n fonction des paramétres géométriques et de B et ses dérivées
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