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Introduction

On désire a partir d'une étude dynamique évalues le FOTATION

efforts de serrage necessaires au maintien ’d un geot AUTOUR DE L'AXE

colle ou de résine par les plateaux lors du méladgece LONGITUDINAL

pot dans un mélangeur industrigfigure 1). Le mélange AT T

de la résine dans un pot s’obtient par les rotation . TRANSVERSAL

combinées du pot sur lui-méme autour de deux axes

perpendiculaires en O, ce qui permet d’obtenir dgonent *./

un mélange homogéne. Le pot de résine est ainsemis
rotation autour de son axe de symétrie que I'onedippa
axe longitudinal et simultanément autour de son axd
transversal. Ve

(-

La modélisation du mélangeur utilisée est définiela Figure 2. Elle utilise 5 solides : le bati (1), le

Pot de
O résine

Présentation générale du mélangeur :

moyeu principal (2), le pot de résine (4), le patenférieur (3i) et le plateau supérieur (3s). §aoas
solides sont supposés indéformables.

Le repéreRr, = (O, X, V;, z) est supposé galiléen. Dans un premier temps|désapix (3s) et (3i) seront
considérés comme des solides de masse et d’'inéglegeables.

o Le moyeu principal (2) est en liaison pivot padgiar rapport au bati d’a(@,i). On définit le
paramétre angulaire = (y,, y,).Le repérer, = (O, x,, y,, z,) est lié a la piece (2).

A 0 O
La matrice d’inertie du moyeu principal (2) érest défini par [I(o@’(z)] =0 B, O
0 0 C

2/0,8,

0 Le pot de résine (4) est en liaison pivot parfpée rapport au moyeu principal (2) d’e(ﬂg?z).
On définit le paramétre angulaig@=(z,, z,) . Le repérer, = (0O, x,, y,, Z) est lié & la piéce (4).
Le pot de résine (4) sera considéré comme un aglihdmogene plein de ray®&) de hauteuH
et de masskl,. Dans notre étude, le pot de résine sera excemtiés plateaux et son centre de

gravitéG sera défini parOG = X,., .

A 0 O
La matrice d’inertie du pot de résine (4)@rest defini par ['«5,@4,(4)} =0 B, O
0 0 A,
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Questions :

1. Déterminer le torseur cinématiql{éi(Z/Q{l)]o du moyeu principal (2) dans son mouvement par
rapport au bati (1) réeduit au poidt

2. Déterminer le torseur cinématiq{i€(4/®,)], du pot de résine (4) dans son mouvement par rappor
au bati (1) réduit au poir@.

3. Déterminer le torseur cinétiql.[é:I (2/@1)]o du moyeu principal (2) dans son mouvement paradpp
au bati (1) réduit au poir.

4. Déterminer le torseur dynamiqt{eD(Z/q(l)]O du moyeu principal (2) dans son mouvement par
rapport au bati (1) réduit au poidt

5. Justifier sans la calculém forme de la matrice d’inertie du pot de résine.

6. Déterminer le torseur cinétiq€, (4/%, )], du pot de résine (4) dans son mouvement par rappor
bati (1) réduit au poinG.

7. Déterminer le torseur dynamiqé® (4/®,)], du pot de résine (4) dans son mouvement par rappor
au bati (1) réduit au poir.

8. Vérification: Déterminer la matrice d’inertie e® du pot de résine (4). Calculer ensuite le
moment cinétique e® pot de résine (4) par rapport au bati (1). Reteol® moment cinétique en

G du pot de résine (4) par rapport au bati (1) célpnécédemment.

9. Si I'on prend en compte linertie des deux plateéix et (3s) que I'on considere comme des
disques plans de maseeet de rayor2R Déterminer alors la matrice d’inertie de I'enséenb
tournant S={3i,3s,4}déterminée €hdans la base,.
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Bati1

moyeu principal 2

Pot de résine 4 _ >
o 1 - 7 Z Z, 8
Plateau inférieur 3i X, 2
Y, >“<2
a 3 Y24
- Y, B
Xy R
Figure 2 X4
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Formulaire Mécanique du Solide :

Torseur cinématique en un point A du mouvement dalide rigide :

[CS,R] = F)S,R , \7(AD S/R}A avec \7(AD S/®) =\7( BO S/R)+ ABDQS,R
Relation de dérivation dans une base mobile :

du du -
— | =|=—| +Q,.0a
( dt lh ( dt LZ 21

Moment dynamique au point A d’'un solide S dansmmonivement par rapport a un rep&e

—

5A(S/R):(%J'A(S/R)j +mV(wz) V(e sg) avec ALS
R

Moment cinétique au point A d'un solide S dans smuvement par rapport a un repe&e

5'A(S/R):[|M,,(S] QS,R+m AGOV( a0 sx) avec ALIS
J‘ (y2+22) dm _J‘ xydm _J‘ xzdm
S S S
Matrice d’inertie en A d’un solide S ['A,@ (S>] = .[S“z* ) dm _JS yzdm
Is(x2+y2)dm
Théoreme de Huygens : [' A3 <S>] :D G <3] +[| A (Gl $>]
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