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Modélisation de la géométrie.
Le systéme st composé de
- tros solides cinématiques : (S,), (S, et (5,);
- trois liisons indéformables
5,-5) i (8,-S) - lindaire annulaire

(8,-S,) : pivot glissant
Toutesles autres propriétés géométriques sont indiquées sur a figure.

Recenser les éléments privilégiés des images associées aux trois liaisons ef reporter cewx-<i
é positions

Lier un repére & chacun des solides  renseigner les repéres et reporter les éléments non
encore identifiés sur la figure générale.
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Paraméirer les repéres entre eux

- les bases : tracer le graphe de
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~les poinis : tracer le graphe de liaison des points ;
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- les équations de liaison sous leur forme brute ;

- le nombre de paraméires indépendants ;

~ exprimer le degré de liberté de translation de la lizison pivot glissant en fonction du
paraméure a;

- exprimer le degré de liberté de rotation de la liaison pivot glissant en fonction du
paramé
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Uniersité de

Dans la suite de létude, on conservera impérativement les paramétres x, o et B (x
i e = = s

Calculer les grandeurs cinématiques

- torseurs cinématiques des solides (S,) et (S,) par rapport au bai (5, ;

VS,/89) =

V15,/5y).

- vitesse du centre de la sphére par rapport au bit (5,) ;

- accélération du centre de la sphére par rapport au bati (5,).
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