CORRIGE Document A3_DR1_Portail

Schéma cinématique minimal plan (X1, V) ‘
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Fermetures géométriques

0OA+AB+BC+C0=0
b.fl—a.}_/)1+l._’)_/)3—l.f4—C.f2+d.y2 =6

Projections

projection sur ¥; b—0—1Llsinf3; —l.cosf,; —c.cosb,; —d.sinf,; =0
projection sur y; 0—a+1lcosfz; —Ll.sinfy —c.sinf,, +d.cosf,; =0

Résolution : loi d’entrée-sortie

¢a pique....
en éliminant 8, par cos?@,; +sin®?6,; =1

b —1l.sinf3; — c.cos 6,1 — d.sin 0,4 —a+l.cosf3; —c.sinf,; + d.cos 6,4
i =056, ;

= sin 941

(—a+l.cosB3; —c.sinfB,; + d.cos0,,)% + (b — l.sinf3; — c.cos By, — d.sinBh,;)? = I

et en développant on obtient la relation A(B31).cos 0,1 + B(631).sinb0,1 + C(651) =0

avec:
A(031) = 2.(=b.c —a.d —c.l.cos 031 + d.l.sinf3,)
B(031) = 2.(=b.d + a.c — c.l.sinB31 — d.l.cos 834)
C(631) =a*+b*+c?>+d*+2.1.(—a.sinfs; + b.cos b5;)
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A.cos0y1 + B.sinf,; = —C

(A.cos @, + B.sinf,;) =A% + BZ.(

cos By, + sin 921)

A B
Ny Nyeh
(A.cos 0,1 + B.sinf,,) = /A% + B%2.(cosa.cos 0, + sina.sinf,;) = A% + B%.cos(0;; — @)

_1 (B
aveca = tan~ ! (Z)

JAZ + B2 cos (921 —tan~! (g)) =—C

6,1 = cos™! (‘ ;> + tan?! (§>
Ny 2

avec:

A(031) = 2.(=b.c—a.d —c.l.cos b3, +d.l.sin03;)

B(63,) = 2.(=b.d + a.c — c.l.sinB3; — d.l.cos 03,)

C(831) = a?+b%+c?+d?+2.1.(—a.sinf3; + b.cos B3;)
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