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La cinématique du mécanisme étudié est plane . Le plan d'étude et de représentation est le plan
|i‘:"'h-']ﬁ ,:ﬁ) . Un moteur a courant continu entraine un arbre (19) en liaison pivot d'axe [G'l,fl) avec

un béti (1). Un excentrique (15) possédant une surface externe cylindrique de centre géométrique C |
est en liaison encastrement démontable avec I'arbre (19). Il est ainsi possible de régler I'excentration

€= "01 Ch || puis de lier par encastrement les pieces (19) et (15) avant utilisation de ce mécanisme. La

piece (15) est maintenue au contact d'une roulette (71). Le point de contact dans e plan [51 LY 1)
est reperé M . Lapiece (71) est en liaison pivot d'axe [D}Eﬂ avec un équipage mobile (24) qui est

lui méme est en liaison glissiere de direction ¥ avec le bati D.
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On pose:
50 =hii . ©=|3:0.64) . o=(3.%)
00, =e%, . |OM]=n . [GM]=r,

(1) En réalisant |a fermeture géométrique entre O, O, et O3, donner laloi d'entrée-sortie, h en

fonction de # et des paramétres constants r, rpete.

(Z2) Donner I'expression du vecteur vitesse g (05 € 71/1) du point 03 appartenant al'axe de



4
rotation de laroulette (71) par rapport au bati en fonction de # et = On considére [ 71+ r2) == &

(220 Donner I'expression du vecteur accélération 1:[5’3 € 71/1) du point O appartenant a|'axe de
rotation de laroulette (71) par rapport au béti, en considérant que |'arbre (19) tourne a une vitesse de
d &

rotation constante E = v
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() En utilisant lafermeture géométrique ChCh = CACH +
I_\‘_,_I

0505 +030) =0 nous
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déduisons par projection :
cos & (;r,,r ] 0
COS E_ A

0= acosf—(A +n)sine
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U= esind—(q+n) cosath
A partir de ces deux relations scalaires, nous obtenons le systéme suivant :

(n+rlsne = ecosd

(n+r)cose = esine+h
En portant au carré chacune de ces équations il vient ensuite par sommation :

(A +r‘2:|2 =(ecos Ef +{esin e+ Ezjlz

ce qui nous donne finalement :

h= ,fl[rl +r2j2 —[E.EDSE:JE —g. s é

—

(2 Pour déterminer le vecteur vitesse ¥ (05 € 71/ 1) | dérivons le vecteur position 4 Oy

P, e 71 =

J .CommeI[r‘1+r2j et b [rl +r2)—e.sin9 et
K
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I'on adonc: F[% = ?l.lllljl = I[[ : Eij :I 1] ; CGQUi donne
R

(05 € T 1) = e cos BB F




