Mécanisme de levage

Le schéma ci-dessous représente un dispositif de levage constitué :

- du Vvérin de corps (1) et de tige (2),

- du levier (3),

- du bati (0).
La charge se situe au point C, I'objectif est de déterminer la loi liant la vitesse de rentrée de tige du vérin et la
vitesse de montée de la charge. \/\)
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Le mécanisme se compose des liaisons suivantes :
- Liaison rotule de centre O entre [0] et [1].

- Liaison pivot d’axe (B, z;) entre [0] et [3].
- Liaison rotule de centre A entre [2] et [3].

- Liaison pivot glissant d’axe (O, X;) entre [1] et [2].

On définit les paramétres angulaires suivants : & = (x,,x,) et [ =(x,,x;)

ainsi que les distances suivantes : 04 =x.x, ; AB=a.x,; OB=b.x, et BC = c.x,

Travail demandé :

Q1) Réaliser le schéma cinématique sur I'épure ci-dessus. Utiliser une couleur différente par classe d’équivalence.
Q2) Donner pour chaque liaison le torseur cinématique au point de votre choix dans I’hypothése d’une

modélisation plane de normale z,, .

Q3) Déterminer V,_, , en fonctionde ¢ et V,_,,, en fonction de /3.
Q4) Ecrire la composition des mouvement au point A, en déduire une équation liant & et [ et une équation liant
Xetpf.

Q5) En déduire I'expression de V._,,, en fonction de X .
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