Sciences Indusrielles

MECANISMES : ETUDE DES CHAINES FERMEES

TD1 : Corrigé

TD1: ELEMENTSDE CORRIGE

1 ETUDE DES LIAISONS

Liaisons entre solides

L1 : Pivot d'axe (A,X,)

L3, : Rotule de centre C

L3 : Plane de normale (D, X,)
L, : Pivot glissant d’'axe (B, X,)

nb de solidesn =3
nb deliaisons| =4
nb de cyclesindépéndantsy = 1

1.1 Etude géométrique
1.1.1 FERMETURE VECTORIELLE

0 AB+BC+CD+DE+EA=0
¥, — A%, —hX, — vy, —wZ, +dX, = 0

(1)

1.1.2 RESOLUTION

Projection de (1) sur R (A, X,,Y,,2Zo)

O-A-hcosa+wsna+d=0
E RcosB,, —-v=0
BQsin901+hsina —wcosa =0

1.1.3 BILAN

paramétres géométriques. A ; h; v, w;d;a; 68y N=7
rang géomeétrique: r=3
parametres géométriques donnés: h; d; o ; 6o,
parametres géométrigues inconnus : w ; v; A
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Finalement, il vient (si cosa Z0)

w = Rs—nem + htga
cosa

v = Rcosf,,
sn’a

Cosa

A =d-hcosa +h

+RsinBtga

1.1.4 SIGNIFICATION GEOMETRIQUE

Remarque : La vitesse instantanée du point C lié au piston 2 en mouvement par rapport au
barillet 1 sécrit :

\7(0,2/1):E‘jB—CH :EMH
Odt b O dt G

V(C2/1) = —% = -Rw,,tgacoshy,|

2 ETUDE CINEMATIQUE
v estcdvsishtvsis £ visis =
3 QSIS +ASI8) +AS,/S,) - Q(S, /%) =0 3
EK*/(QS/SO)H?(QSZ/SJ+\7(c,53/sz)—\7(c,sglso)=6 (4)
Calcul de V(C,S,/S,) =V(A,S,/S,) +CA OQ(S,/S,)

donc V(C,S,/S,) =[A%, - Ry, Da%, = Roy2,

*Projections de (3) et (4) sur Ry

@ Oy + 0O, + 0Oz - 0Ogc080 =0
@) Bs =0
3 Y + OgxpsSna =0
(4) Uy, + Wgsina =0
©) Ra,,sinBp, + Vao =0
(6) Ra,, cos6,, - Wycosa =0
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*Bilan

Inconnues cinématiques: O3p; Baz; Ya2;Uz1; Vao; Wao;O10; O21; O30 Ne =9
Rang cinématique: rc=6

Mobilité du mécanisme M = N¢-r=3 (my=1; m=2)

Parametres cinématiques donnés:. dio; 0l21; O3o
Parametres cinématiques inconnus: Osz; Baz; Ya2;Uz1; V3o, Wao

* Qysteme linéaire associé

@ 0 00 O 0O (04, 0 [+ 0y — Oy, + 05, COSOL]
O 0 0 0
1000 085 Pup . 0 .
M 010 O 0 O O O -0, Sna O
0 SVSZD = O * O
0 01 0 snap U] 0 0 0
%’ 000-1 0 S %/305 S RO, SiNB, S
M 0 0 0O O cosof W48 H  Ra,,cos6,, g
(A) X) (B)
By = 0
Y2 = —0yxsina .
d ou Uy = - Ra,,tga cosBy, S det A= - coso£0
Vg = -Ra,,8n6,,
W = _ cos6,,
30 10 cosa
3 ETUDE DES INTER-EFFORTS
Formule de mobilité h=m+6-N¢
soit  h=2+6-(1+2+5)=0
Page 3 Jacques ATACHE — Jean-Marc CHEREAU 0 EduKlub S.A.

Tous droits de l'auteur des ceuvres réservés. Sauf autorisation, la reproduction ainsi que toute utilisation des ceuvres autre que la
consultation individuelle et privée sont interdites.



Sciences Indusrielles
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* Tor seur s stati gues associ és aux liaisons

EP(Ol 0 E 0o o E
{T (So Sl)}A 01 M01D {T (Sz - Sl)}C = %21 M21D
01 NmHQO 21 Nzlaqo

.|

Xz OO D< 0

{T (S - 52)} DYsz OD {T S - S3>}C DO Mos Ol
s OEPO HO Nos

4

Xe 1 LEAE Xe_2 LEﬂZB
{T(eXt_’Sl)}A:EIYEl Mg .0 {T(eXt—’Sz)}C:D E_2 0 O

HZEal NE”]'ERO BZEHZ NEHZERO

* Application du P.F.S

*|solement de S;

fs-shadris, ~shattec-gh,=0

0 RS - S)+RES; - §)+Red - §)=0
soit 0
M(AS, ~ S)+M(AS, - S)+M(Aext - S)=0

Calcul deM (A 'S, - S)=M(C,S, — S,)+ ACOR(S, - S,)

0 -2 0
M(AS, » S)) =|M,, +|Rcosfy, O|Y,,

ERZZJ_ COSQOl - RYle-ne()lD
v d g
M(AS, - S) = Moy +AZy O
H Noy —AYz H%
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Finalement, on obtient le systeme d’ équations suivant:

@

X1 =-Xg.a
S Y =-Y,

Yol 21 =Ye.1
) %201 + Zy =-Zg.a
(4) 0 RZ 5 cosBgy — RY,; SinBy =-Le_s
(5 BMm + My +AZy =-Mg.,
(6) HNog + Ny =AYy =-Ng 3

*|solement de S
T -stcdr s -s)cfTEe-she=o
~R(S; ~ §)+R(S; ~ ) +R(ext - S,) =0

O
soit B
HM(CS, - $)+M(CS; - S)+M(Cext - S,) =0

Finalement, on obtient e systeme d’ équations suivant :

(7) O X = -X

32 = E-2
(8) B_ Yo + Y = ~Ye.»
(9) a— 221 + 232 = _ZEHZ
(10) go = 0
(12) EL M2 = ~Mg .,
(12) H-No = ~Ng.»

*|solement de &
friss-stedT(s-8)c=0

3 RS - $)RS; -+ §,)=0

soit 0
M(Cs) - S)-M(CS; - S,)=0

Finalement, on obtient |e systeme d’ équations suivant:
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13
O Xz + Xz cosa Ngzsina =0
(14) D_Yaz =0
(15) %_232 - Xogsina :O
(16) oo 0
(17) . Mos 0
Ng3 cosa =0
(18) Ei 03
*Bilan
. . n+l
Inconnues statiques d'inter-efforts Ny = 5 ng =15
i=1
M obilité du mécanisme m=3
Rang statique rs=6n-m=15
Degré d’ hyperstaticité h=Ngrs=0
Reésolution
X = —Xg 1
Yo = “Yei1~Yeo
Zy = —Zg 1 Zg , ~ Xg_otga
Mg = _Mqu_Mqu_A[Zqu"'Xqutga]
Nor = =Ng_1 = Ng 2 +AYe
Y. = Ye._
X = ~Xg.2 221 _ [Z EXZ ] Nog = 0
V. = 0 n = |Le.ot Xg otga M 0
2 w =
7 X_ ot My = Mg . X
2 = Ae.200 _ X - E-2
Ny = Ne_»2 03 cosa
Relation entrée sortie
Cas particulier:
Xeg.2 = PpS
X E_2 = O _LEal = RpSgC! COSQO]_
Xe., = 0
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