I. Système de transformation de mouvement :
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II. Modèle dynamique

1. Paramétrage
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2. Contributions aux vitesses :
Le corps 1 est composé d’une tourelle V2 de masse m1=12.203 kg de centre de gravité G1=(527.31 , 19.15 , 0) [mm] et d’une masse ponctuelle m2=10 kg en G2=(300 , 0 , 0).

Le centre de gravité G du corps 1 est défini par : [image: image5.png]GG

e

X GyGy = 102.74 mm




[image: image6.png]19,1

[AKT44

99028

G2

T|HA0
Toog

Le'/zs




· [image: image8.png]0.425m





· [image: image10.png]1. = Zs AOG = 0.425Y;




[image: image11.png]— | 0
L= [0.425]
0




· [image: image13.png].

1
8. =

Z




[image: image14.png]— [9]
A= H
1




3. Matrice d’inertie
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La matrice d’inertie de la tourelle exprimée au centre de gravité G s’ecrit :
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La matrice d’inertie de la masse ponctuelle exprimée au centre de gravité G s’ecrit :
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4. Matrice des effets centrifuges
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5. Matrice des effets de Coriolis
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6. Matrice de gravité
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7. Modèle dynamique inverse
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8. CM=f(τ1)
[image: image32.png]


                                                        
[image: image33.png]T,:F_(x c+a-sin(ﬂ)+c)

"a-cos(® —x




[image: image34.png]—a-cos(8)— [b2—(c+a-sin())’





[image: image35.png]



[image: image36.png]



[image: image37.png]p-(F+120)

c,
M 2




[image: image38.png]



Modèle dynamique inverse :
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III. Choix du moteur

1. Condition sur le couple
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(voir feuille de calcul)
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2. Condition sur la vitesse
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