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IMPRIMANTE 3D-Guide du modélisateur 

 
Paramétrage 

 
- Le repère 𝑅଴(𝑂, 𝑥଴ሬሬሬሬ⃗ , 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗ , 𝑧଴ሬሬሬ⃗ ) est lié au plateau chauffant fixe ; 

- Le point 𝑂ெ est le centre de la plate-forme mobile. On le repère par les coordonnées cartésiennes 𝑥, 𝑦 et 𝑧 
telles que : 𝑂𝑂ெ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑥(𝑡). 𝑥଴ሬሬሬሬ⃗ + 𝑦(𝑡). 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗ + 𝑧(𝑡). 𝑧଴ሬሬሬ⃗  

- Soit les points 𝐴௜, 𝐵௜ et 𝐶௜ tels que : 

𝑂𝐴ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑅. 𝑥௔ሬሬሬሬ⃗   𝐴ଵ𝐴ଶ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑧஺(𝑡). 𝑧଴ሬሬሬ⃗  𝐴ଶ𝐴ଷ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑒. 𝑥௔ሬሬሬሬ⃗  𝐴ଷ𝐴ସ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝐿. 𝑢௔ሬሬሬሬ⃗  𝐴ସ𝑂ெ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑑. 𝑥௔ሬሬሬሬ⃗  

𝑂𝐵ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑅. 𝑥௕ሬሬሬሬ⃗   𝐵ଵ𝐵ଶ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑧஻(𝑡). 𝑧଴ሬሬሬ⃗  𝐵ଶ𝐵ଷ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑒. 𝑥௕ሬሬሬሬ⃗  𝐵ଷ𝐵ସ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝐿. 𝑢௕ሬሬሬሬ⃗  𝐵ସ𝑂ெ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑑. 𝑥௕ሬሬሬሬ⃗  

𝑂𝐶ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑅. 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗   𝐶ଵ𝐶ଶ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑧஼(𝑡). 𝑧଴ሬሬሬ⃗  𝐶ଶ𝐶ଷ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑒. 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗  𝐶ଷ𝐶ସ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝐿. 𝑢௖ሬሬሬሬ⃗  𝐶ସ𝑂ெ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −𝑑. 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗  

Objectif : Déterminer les composantes 𝒛𝒊(𝒕) en fonction des coordonnées cartésiennes 𝒙(𝒕), 𝒚(𝒕) et 𝒛(𝒕). 

1-Étude générale 

Q1- Écrire la relation de fermeture géométrique donnant 𝑂𝑂ெ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ . 

Q2- En remarquant que ฮ𝐴ଷ𝐴ସ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ ฮ = 𝐿 montrer que : 

𝑧஺(𝑡) = 𝑧(𝑡) + ඥ𝐿ଶ − (𝑟. 𝑐𝑜𝑠(210°) − 𝑥(𝑡))ଶ − (𝑟. 𝑠𝑖𝑛(210°) − 𝑦(𝑡))ଶ 

Donner l’expression de 𝑟. 

𝑥଴ሬሬሬሬ⃗  

𝑦଴ሬሬሬሬ⃗  
𝑧଴ሬሬሬ⃗  

𝑦଴ሬሬሬሬ⃗  𝑥଴ሬሬሬሬ⃗  
𝑥௔ሬሬሬሬ⃗  𝑥௕ሬሬሬሬ⃗  

𝑢௔ሬሬሬሬ⃗  
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Q3- Utiliser la même démarche pour déterminer 𝑧஻(𝑡) et 𝑧஼(𝑡) en fonction de 𝑥(𝑡), 𝑦(𝑡) et 𝑧(𝑡). 

Q4- Écrire les fonctions sous python. 

2-Étude d’un déplacement particulier 

Q5- Tracer l’évolution des 𝑧௜(𝑡) pour 𝑥(𝑡) = 0, 𝑧(𝑡) = 77,62 𝑚𝑚 et 0 ≤ 𝑦(𝑡) ≤ 40 𝑚𝑚. 

Dans le cas précédent, on souhaite avoir une vitesse constante de la plateforme suivant la direction 𝑦଴ሬሬሬሬ⃗ , soit 
𝑦̇ = 𝑉 = 0,8 𝑚𝑚. 𝑠ିଵ ⇒ 𝑦(𝑡) = 𝑉. 𝑡 + 𝑦଴ avec 𝑦଴ = 0   

Q6- Dans ces conditions, tracer l’évolution des vitesses 𝑧̇௜. 

 

 


