Systéme de régulation de débit

PRESENTATION

1l s'agit de détermuner ["évolution de la régulation de deébit (relatif a "angle ) en fonction de [a vitesse de rotation o de [arbre
(13 Le systéme est schématisé ci-dessous.

L'arbre (1) est entraing en rotation a la vitesse angulaire constante w. La régulation s’effectue par l'intermédiaire de deux piéces
(2) montées en paralléle et qui viennent s'appuyer sur une pigce (3) guidée en translation par rapport au batl. La masse de la pié-

ce (3) sera négligee. _
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Lapiece (2) a une masse m;. Sa matrice d'inertie en A de () dans la base b, est: I[A, by, 2} = | _FB DI
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Le ressort de rappel est de rardeur k et de bngueur a vide |, correspondant a une position i =

(N1

Les liaisons sont suposées parfaites.

QUESTIONS
_;,\
I- Sachant que I'effort exercé par le ressort sur la masselotte S, vaut Fj, - x;,, déterminer I'équation de la

dynamique donnant F; en fonction des paramétres de mouvement et de leurs dérivées.

On négligera ["action de la pesanteur.

2- Sachant que le ressort est & 1"état libre pour p = %, exprimer F, en fonction de d, [ et k raideur du res-

sort. En déduire I'équation de mouvement de I’ensemble 5,.

On pose o = . Pour F=0 , donner la position d’équilibre B, en fonction de w.



Analyse . Choix des éguations de la dvhamigue (cas dune chaine fermée)

cas du réqulateur de débit
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Problématigue : 1l s'agit de déterminer ['évolution de la régulation de débit (relatifa "angle B} en fonction de la vitesse de rota-
ton w de Parbre (1) (égquation du mouvement) On suppose w=cste. Les liaisons sont supposées parfaites.
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On peut définir 3 paramétres de mouvement : a, [ et i.
[l existe deux relations entre les parametres : une loi horaire & = w -t et une relations A = I, —dcosf

= une seule liberté de mouvement en

Pour une chaine fermée, il est nécessaire d"ouvrir" la chaine en cassant une liaison et d’écrire les équations
correspondant aux libertés de mouvement en fonction des inconnues de cette liaison. Le choix se porte
forcément sur des liaisons & faible degré de liaison pour limiter les inconnues (ici, la ponctuelle).
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