Cycle 3 TP Inertie - CORRECTION Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

MATRICES ET MOMENTS D’INERTIE
Au gré d’une balade dans le laboratoire

Objectif: Détermination de moments ou de matrice d’inertie de quelques ¢léments du laboratoire.

Travail a réaliser :

e Choisir une piece
Déterminer sa masse et ses dimensions
Proposer une decomposition simplificatrice en volumes élémentaires a inertie connues
Déterminer par un calcul manuel la ou les caractéristiques cinétiques souhaitées
Comparer la ou les valeurs obtenues avec ce que vous propose SolidWorks
Conclure quand aux approximations faites et aux calculs menés

Portail Maxpid

Arbre de sortie Bras moulé

Moment d’inertie par
rapport a 1’axe de rotation

Moment d’inertie par
rapport a I’axe de
rotation

Portail Pompe Doshydro

Grand Vantail Roue a excentrique

Moment d’inertie par
rapport a I’axe de rotation

Moment d’inertie par
rapport a I’axe de
rotation i

b
-

Portail
Bras de Poussée

DAE
Moment d’inertie par
rapport a ’axe de

| Ensemble Roue
Accouplement
Moment d’inertie par
rotation moteur rapport a I’axe de rotation

Maxpid \ Plateforme de Stewart
Masse additionnelle Plateforme Supérieure
Matrice d’inertie Matrice Inertie
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Cycle 3

TP Inertie - CORRECTION Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

CORRECTION

Portail :
Arbre de sortie
Moment d’inertie par rapport a

I’axe de rotation
M=673g

Fropriétés de masse de Arbre de sartie 17 [ Part Configuration - DEfaut }

Swstéme de coordonndées de sortie : —— par d&faut ——

Densité = 0.00 grammes par millimétre cube
Flasse = S6.85 grammes

Wolume = S6883.11 millimatres cubes
Superficie = 17954 .77 millimétres carrés

Centre de grawvits: [ millimatres J
s 000

FPrincipaux axes et moments d'inertie: [ grammes =~ millimétres carres }
Pris au centre de grawite.
e = (000, 1.00, O.00) ZOSOA A4S

Tw (0.0, O.00, 1.00) S9157 .53
I= (1.00, O.00, O.00) S9157.83
Floments diinertie: [ grammes *~ millimétres carrés )

Pris au centre de gravitE et alioné avec le systéme de coordonnéss de sortie.
Lo [ =) L= 0.00

GO1L57 .83 =l=]

000 Ly 200145 Ly= 000

0.00 L=y 000 L= 591 57.83
PACcmMents dinertie: [ grammes * millimatres carrés j

FPris awu systéme de coordonnées de sortie.
Do 114Z9E .40
Tyoe o.o0
Ize — O.00

0.00
Ty= 000
Izz — 144395.40

Portail :
Grand Vantail

Moment d’inertie par rapport a
I’axe de rotation

FProprigtés de masse de wvantail_gauche [ Assembly Configuration - Default }

Systéme de coordonnées de sortie : — par défaut ——
Pdasse = 126615.87 grammes
wolume = 17O0S2665.22 millimétres cubes

Superficie = 1643878.62 millimétres carrés

Centre de grawvité: [ millimétres }
™ = 609.96

w =59.7=
= 22.852
Principaux axes et moments d’inertie: [ grammes = millimeétres carrés }

Pris au centre de grawvite.
e = (0.98, 0.19, 0.00)
Ty = (0.19, 0.95, -0.00])
Iz = (0.00, 0.00, 1.00]}

FE55156640.7T4
12602071409.09
202594657501 .99

Pdoments d'inertie: { grammes * millimétres carrés }
Pris au centre de gravité et aligné avec le systéme de coordonndes de sortie.
Lo = S055362253.61 Lxy = -B872558552.58 Lxz = -285004605.22

-BT9558552.58 Lyw 124319366 7T85.74 -S526771.63
-28004505.22 Lzw = -552&67F71.63 20359396 719.47
M—?Okg PMoments dinertie: [ grammes *~ millimétres carrés }
Pris au systéme de coordonneées de sortie.
24506522886.16 Doy = 26903695129 .92 1734510540.59
26920359251 29.92 Twvyw 59607 205202.57 10341138529.20
17I48S10540.59 I=y 10341138 29.20 S53IE64197915.18
|
Proprietes de masse de Fiegcel [ Part Configuration - Defaut )
Swsteme de coordomnmnées de sortie : —— par déefaut ——
. Densité = 0.00 grammes par m imétre cube
Portail : e
Wolume = 1 7F01a7.13 L2l imeéetres cubes

Bras de Poussée

Moment d’inertie par rapport a
I’axe de rotation du moteur
M=472¢g

Superficie = S2007 .49 millimetres carres

Centre de grawvits: [ m matres }
> 111.23

Primcipaux axes ot moments diimertie: [ grammes *~ millimatres carrés j
Pris au centre de gravits.

(1.00, 0.02, O.00)
0000, 0.0, —L 00
(D02, 100, OO0

SS09a.E1
1LESLODO.S1L
1F21L1L53.66

rMoments dinertie: { grammes ~ millima&tres carres }

Pris au centre de grawvité et aligné avec le systéme de coordanndes de sartie.
Lo SEs592.41 Lo 2EE1L1L .69 Lz 0=

288511 a9 [ 1L F20O0E55 .86

- .= L= oo

oz
165109061

rMoments diinertie: [ grammes =~ millim&tres carrss j
FPris au systéme de coordonness de sortie.
Lo

Maxpid
Masse additionnelle

Matrice d’inertie
M=665¢

= SE832.89 Doy — -SIFFA.ZFTF D LSS

-SZFF4.3F Ty S&E25420.50 O DD

et Tzw T STSS09E .0
Proprigtés de masse de MMasse additionnelle [ Part Configuration - Defaut }
Systéme de coordonnéEeses de sortie : — par defaut ——
Densitd = 0.01 grammes par millimétre cube
rMasse — 650.50 grammes
Wolume — SF2LT.F5 millimatres cubes

Superficie — 19585.56& mi

méetres carres

Centre de grawité: [ millimétres J
B .00

= a1

matres carrgs }

Primncipaux axes et moments d inertie: [ grammes ~ m
Pris au centre de grawits.

T (1L.00, O.00, O.00])
0.00, 1L.00,. O.00])
0.00,. 0O.00. 1.00])

1Z001E.O5
AFE52T.10
SFIESL.53

FrAoments diinertie: [ grammes ~ millimé&tres carrés J
Pris au centre de grawite et aligné awvec le systéme de coordonmndées de sortie.
L Lyc= [ =]

4Z00AS DS o .00
[T Ly ATFSSSF .10
[ =t L=y o.o0

roments dinertie: [ grammes =~ millimé&tres carr<s })
Pris au systeme de coordonneeass de sortie.

Fev=ry 1ABE6T .52 T

o.0o0
[e T

o.o0
EES0.5%
BE2728.06

SO21L1E.92
sSE53 .52
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Cycle 3 TP Inertie - CORRECTION Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

Centre de grawits: [ millimétres )
> = —0.00

Bras moulé

imétres carrgs }

Principaux axes =t moments d imnertie: ([ grammess ~ m
Pris aw centre de arawvite.

I 159384.75
SOFE401L.2F
Iz = (0.00. 1.00. 0.00]) Pz = 2206654.85

Moment d’inertie par rapport a
I’axe de rotation

rMoments diinertie: [ grammes =~ millimatres carrss

Pris aw centre de gravite et aligné avec le systéme de coordanndes de sortie.
= ZOFSA0L.27 Ly — —2.86 ez = 42,15

—=.86 Ly I IDE629.558 Ly —F140.558

Lo = 4215 Lzy — F1a40.58 L= = 159410.06

rMoments d'inertie: [ grammes = metres carres J
Pris au systéme de coordonnéges de sortie.

boc = S3I0G6AZT0.0E bor = -2.93
—_Z.a3 Ty 5434549 . TS
s4a.99 Iz = 12403 .35

Ba.99
-1 2403 .35
1EDILE .51

Proprietes de masse de roue [ Part Configuration - D&Efaut )
Systéme de coordonnées de sortie = — par deEfaut ——

Densitd = 001 grammes par millimatre cukbe

Pompe Doshydro REesE = SRASE SIshhes

Wolume = 116888.85 millimétres cubes

imetres carrss

Superficie = 24949852.69 mMm

Centre de grawité: [ millimetres }
= =

Roue a excentrique

métres carrés }

Frimcipaux axes et moments d inertie: [ grammes ~  mi
Pris au centre de grawite.

0SS, 000, O.1&) Pac 40594022

(D00, 1L.00, 0.00]) AF1elo .54

Iz — [(-0.16, O.00, O.99) P — SO9862.0%

Moment d’inertie par rapport a
I’axe de rotation
M=863g

rACmMents d inertie: [ grammes ~ millimatres carrss j

Pris au centre de grawvite et aligné avec le systéme de coordonndes de sortie.
= 411609 .52 Ly = 109 a8 e = 2O648 05

AZ1E20.07F Lyr= —Z2es.23

—Z2E6 .25 Ler — S25192.21

Ly 1Lo9. a5 Ly
Lex — Z296a4E5.08 L=y

PAoments dinertie: [{ grammes = millimétres carrss )
Pris au systeme de coordonnees de sortie.
= S026544 .96 Ty — —OLOL

Ty — —O.0L Iyw — 51L5359.50
Iz = S2395.585 Imw = -A1205.69

SATFI0S.3E

[T Froprietés de masse de Bras moulé [ Part Configuration - Defaut )
Systéme de coordonnées de sortie : — par défaut ——
Densité — 0.00 grammes par millimétre cube
Plasse — 356,158 grammes
Max Id Wolume — 124509.36 millimétres cubes
p Superficie — 4867 2.46 millim&tres carrés

Fropriégtés de masse de ensemble_rowue [ Assembly Configuration - DEfaut )

Systéme de coordonnées de sartie : -—— par défaut —-
DAE MMasse = 55.79 grammes
Wolume = 55786.69 millimétres cubes

Superficie = Z240=2.820 millimetres carrés
Ensemble Roue Accouplement | || ccntre ac gravies: ¢ munmetres s

h 102. 70

limétres carrés )

Fris au centre de grawvité.
. 26557.45
’axe de rotation
(D000, 1.00, —0.007 Pz =

Z = 0.00
5 . \
Moment d lnertle par I‘apport a FPrincipaux axes et moments d'inertie: ( grammes * mi
T — (1.00, 0.00, —0.00)
(000, D00, -1 .00} ITFIED.02
. 2TF=0E.53
M:550g enVlron rMoments diinertie: [ grammes * millimétres carrés
Pris au centre de grawvité et aligné avec le systéme de coordonnées de sortie.
L= —0.00

25557 .45 o X!
o.00 Lyy — 27308.53 Ly= — 0.01
-0.00 L=y = D.01 L== = 27259.02

rMoments dinertie: [ grammes = millim&tres carrés }
Pris au systéme de coordonnées de sortie.

Do = 6149990 .86 Doy — -12B081 .63 Dez — -0.01
Iyx = -1280581.63 Iyy = S55187.05 Iy= = 0.03
=< — -0.01 =y — 0.03 Izz — 543589.96

Propriétés de masse de plateforme [ Part Configuration - D&faut )

Swystéme de coordonnéeses de sortie : -—- par défaut ——
Densité — 0.01 grammes par millimétre cube
Plasse = 11910.57 grammes

Wolume = 1517269.99 millimétres cubes

Superficie = 214875.29 millimétres carrés

Plateforme de Stewart

Centre de grawvité: [ millim&tres ]

-
Plateforme Supérieure Principaux axes et moments d'inertie: ( Grammes © milimatres carres )
Pris au centre de grawvits.
e = (0.00, 0.00, 1.00) = 106701421 .45

Tw = [1.00, O.00, O.00]) = 106701421 .45

Iz = (0.00, 1.00, O.00) Pz = 21 2667906.63

Matrlce Inertle rMMoments dimnertie: [ grammes = millimeétres carres }

Fris au centre de gravité et aligné avec le systédme de coordonnées de sortie.
Lror = 10E&7T01425 .44 Lrow = O L=z = O.0O5

Ly 001 Ly 1 PEETFAOGE .5 Ly= 0.0z
Lzx = O.05 L=y = D.02 Lz = 108701417 .45
rMoments dinertie: [ grammes = millimétres carrés }
FPris au systéme de coordonnées de sortie.
Do = 1O7220764.56 Doy = 0.00 Dz = 0.05
Ty 0.00 Ty 21 2EaTI06 .63 Ty= R
Iz = 005 Izw = -0.11 Izz = 107 22075&.585
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