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Tige de vérin S,

Corps de vérin S,
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VBe3/0=VBe2/0
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VBe2/0=VBe2/1+VBel/0




Si on connait la vitesse de sortie de la
tige de vérin par rapport au corps de
vérin, que l'on représente a I'échelle,
on peut en déduire la vitesse de
montée de la table.
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®3/0 = IVBe2/0ll - CB

v




Agrafeuse




operateur




operateur

K - M VA’ €3/0

/’//(1063/0

Le solide 3 est en rotation autour de I'axe C.

'opérateur agit en D avec une vitesse VD3/0. VD3/0 L CD. On en
déduit VA3/0 : on rapporte A en A’ sur CD, et on mesure la vitesse en
A4 qui est la méme qu’en A
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VAc3/0 =VAc3/2 + VA2/0

VAc3/0 =VAc2/0
lopérateur |
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La vitesse VA3/2 est nulle si le galet 2
5 roule sans glisser sur 3
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VB=1/0 =VBc2/0
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La projection de VA€2/0 sur AB est égale a la
projection de VB€2/0 sur AB
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La projectioh de VA€2/0 sur AB est égale a la

projection de VBe2/0
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VKe1/0 = VKe1/5 + VKe5/0
VK ec1/5 est dans le plan tangent de
contact (glissement)

1 VKeB/0 est vertical car 5 a un

mouvement de translation rectiligne
vertical




