Paramétrage :

v

P1)

Caractéristiques géométriques :

0Q=LX, QM =-RX, OM =L.%, -RX,
soit en coordonnées cartésiennes projetées sur la base fixe (pour Excel !) :
OM = (L.cos®—R.cosf.cosp+R.sinB.sing) X, +(—L.sin6+R.sin6.cosp + R.cos6.sing).y,

Caractéristiques cinématiques :

. . . ) dp .

Q]_/O=_w1.z avec wl:a Q2/1=—032.Z avec COZ:E QZ/Oz_(O‘)1+O‘)2)'Z

Voo =-L.o.y; Vu.on=R®,.Y, V20 = R-((’Jl + CO2)5’2 -L.o.y,
25 2 -

Rq : ces accélérations sont centripetes!
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Dynamique:
Principe fondamental pour P2 : F, = m,.ay, 50 = Rm,.(o; + 032)2 X, — LMy X,
Principe fondamental pour P3: —F, + F; = M3.8510 = —L.My.0f X,

Principe fondamental sur P1 : RT —Eg =0



De tout caon déduit I'action du béti :

- uneforce Ry = Rm,. (o +®,)” X, —L.(M, + my).02.%,

soit en coordonnées cartésiennes projetées sur la base fixe (pour Excel !) :

Ry = [—L.(m2 +M;).07.c0s0+ Rm,.( 0, +, ) (cose.coscp—sine.sincp)}io

- un couple C, = —L.RM,.(o, + ®,)°.cos@2

Ry: F,
F,

[

Pour Excd :

Il va fdloir entrer les
paramétres. Dans les
calculs, les références a
ces paramétres devront
étre figées (genre $C$3
au lieu de C3). Ca peut
ressembler a un truc
commeca:

Yo Y1

+[L.(m2 +m;).02.8n0—Rm,.(o +0,)° .(sine.coscp—cose.sincp)}yo
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représente I'action de P3 sur P2;
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représente I'action de P1 sur P3 (et non larésultante des actions sur P3);
et C, représentent I'action du béti sur P1
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