2. ETUDE CINEMATIQUE PB CIN-1 ETABLIR LES RELATIONS ENTREES-SORTIES

CLASSE DE PROBLEMES CIN-1
PREVOIR ET VERIFIER LES PERFORMANCES
CINEMATIQUES DES SYSTEMES.

ETABLIR LES RELATIONS ENTREES-SORTIES

1 Introduction

La barriere Sympact développée par la société ERO est une « bar-
riere levante » automatique pour autoroutes. Cette barriere doit donc
répondre a des ouvertures et fermetures fréquentes.

La maquette didactisée présent dans le laboratoire de SII permet de
simuler son fonctionnement et d’effectuer des mesures.

La lisse est entrainée en rotation par un moto-réducteur asynchrone,
par I'intermédiaire d’un mécanisme de transformation de mouve-
ment composé principalement d’une manivelle et d’une manivelle.
Le moteur asynchrone est piloté par un variateur de vitesse.

OBJECTIF : Déterminer la relation entrée sortie du mécanisme en termes de position et de vitesse de maniere a évaluer la
vitesse maximale en bout de barriére.
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2 Etude cinématique

[2.1 Paramétrage

La perspective ci-dessous représente le mécanisme de transformation de mouvement de la barriére.
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Paramétrage du mécanisme :
Z Y3 AC = Yp5(0).v5
2 AB = H = 112 mm
B _ _
0,,(t) 4 BC = R =81 mm
y2
C
Yo5(t)
3
631 (1) _
Y1
A

La vitesse du moteur w = 0,4
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[2.2 Recherche de la loi entrée sortie du mécanisme

Q - 1: Ecrire la relation de fermeture géométrique du mécanisme.

Q - 2: Projeter cette relation dans la base (Y1, 71).

Q - 3: Déterminer I’expression de 631(t) en fonction de 651(t).

Q - 4: Déterminer expression de Y»3(t) en fonction de 6(t).

Q - 5: Déterminer 021 in, €t 021 nax Sachant que 45° < 631 < 135°. Penser a utiliser la remarque ci-dessous.
REMARQUE: I'utilisation d’un moyen numérique de résolution sera peut-€tre nécessaire.

Q - 6 : Déterminer Yo3min €t Y23max-

Q-7 : Tracer a I’aide du logiciel Excel I’évolution de 651(t) en fonction de 6,1 (t).

Q - 8: Dériver les relations déterminées aux questions Q2 et Q3.

[2.3 Recherche de la vitesse en bout de bras

Q -9 : Donner I’expression du vecteur vitesse V((j,z/l).
Q - 10 : Donner I’expression du vecteur vitesse T/)(C,4/3).
Q - 11 : Donner I’expression du vecteur vitesse _‘—;(C’:’, /1)
. —> —
Q - 12 : Justifier que Vca/2) = 0.
Q - 13 : Ecrire la relation de composition des vitesses en C.
Q - 14 : Projeter cette relation dans la base (Y1, Z1). Quelle remarque peut étre faite ?
D est un point situé a I’extrémité de la lisse de 2 m.

-
Q - 15 : Donner I’expression du vecteur vitesse V(p 3,1y Déterminer la vitesse maximale en bout de bras sachant
que la vitesse maximale du motoréducteur est de 70 trs/min.
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