TD 22-23 - Systemes Mécaniques Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PCSI

Console portante de bateau - Corrigé

XrotuIeO%l 0
Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A : {Fmtuleo_)l}: Yotuieos: O
A Zrotule0—>1 0 (%,.%)
XL.A.O—>1
Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (B, Z ): {FL.A.OM} =3Y a0, O
B 0 0 (x,y,2)
Q.3
z Schéma d’architecture
Graphe d’analyse -
P
]
Linéaire annulaire ? Vl
d’axe (B Z ) °

Objectif d’étude: on cherche toutes les inconnues de liaison entre la console 1 et le quai0Oen Aet B

Onisole 'ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.A.M.E :

©

@ inéaire annulaij
e i

F

Zrotule 051 Yy g4

E=1+2+3+4
Yrotule 0->1

A
Xrotule 0->1

B.A.M.E.:
e 0- 1:LiaisonrotuleenA.
e 0 - 1:Liaison linéaire annulaire d’axe (B, Z ).

0 0
e Pesanteur >4:F ,,=-mgzenG: {Fg—>4} = 0
-m.gO0

Frotule 051 }‘*‘ {FL.A.0—>1 }"' {Fg—>4 }: {0}

Page 1 sur 10




TD 22-23 - Systemes Mécaniques Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PCSI

9 jrﬁtule 01 n jL_..A.O—ﬂ n —Rg_>_>4 _ {?}
A MA (Rrotule 0*)1) A MA(RL.A.OHI) A IVIA (RgM) 0

Calcul du moment en A de {FL.A,0—>1} :

MaR_ 2 0551) =Mg (R a051) FABAR A g1 > MAR 4 0,1)=ABAR 4

> MyRp051)=252A (XL.A.Oal';(’ + YL.A.OHI'V): 25X 051 ~Zg-YiA 01X

Calcul du moment en A de {Fg%“} :

Ma(R,,s)=M.(R,,,)+AGAR, ,, > MR, ,,)=AGAR,_,

g»4)

- W(ﬁg_ﬂl) = (xG X+Yg.y+ zG.Z)/\ (— m.g.i) =Xg.M.8.Y—Yg-M.gX

Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS :

Xrotule o1t XL.A.Oal =0 (1) _ZB'YL.A.Oal —YgME= 0 (4)
Yeotute 01 + Yia01 =0 (2) 25X p.0>1 T XgM.g=0 (5)
Zrotule 01 —ME= 0 (3) 0=0 (6)

Le nombre d'inconnues Is =5 <6 - on peut résoudre.

B [Zroweon =M 7 (1149) > Xoneo s =58 (10)
Zg
_ Y
(4) > Va0 __Z_'m-g (8) y
B (2)+(8) > [Y.oruie 051 =Z—G.m.g (11)
B
Xg
(5) > X a 051 :—Z—.m.g (9)
B

Linéaire annulaire ?
d’axe (B z)

_

I:verinel = I:verinal'x Fvent—>4 = _Fvent—>4'x

Objectif d’étude: on cherche I’expression de I'inconnue F,

verin—>1

Etape 4 : Onisole I'ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.A.M.E :
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E=1+2+3+4

= Linéaire annulaire
verin—>1 , -
d’axe (B Z)
— *
C L
Rotule en A

B
XA 0 o
Zrotule 051 y g4
Yrotule 0->1 v _ v
Fverin»l - Fverinal'X I:venta4 - _Fvent%'x
A
Xrotule 0->1

B.A.M.E. :
e 0 ->1:Liaison rotule en A.
e 0> 1:Liaison linéaire annulaire d’axe (B, Z ).

e Pesanteur>4:F _,,=-mgzenG.

o Vent>4:F. . ,=FewsXeNG.

e Vérin>1:F =F,erin1-X €n C.

verin—1

e —

’ . . N -
Linconnue recherchée est F.;, ,;, les actions mécaniques connues sont F.. ,et F_,, -> Lécriture du

théoréme du moment statique au point B projeté sur I'axe z permet d’obtenir une équation scalaire qui relie
directement F, , aux données connues du probleme.

verin—
Théoréme du moment statique au point B projeté sur I'axe z :

(MB (Frotule 0%1) + MB (FL.A.O~>1) + IVIB (Fg% ) + MB (FventM ) + MB (Fverinﬁl )) 2 =0

|VIB (E/ent—>4 ) Z+ MB (E/erin_)l ) z=0

yG'Fvent94 + yC'Fverinﬁl =0

Y -y -
Fverin—>1 = __G'Fvent—>4 -> Fverin—>1 = __G'Fvent—>4 X
C C
2

AN.: Fiy oy =7 -15000=7500N < 10000 N > C.d.CF. ok.

Bouche de Climatisation - Corrigé

Xotueos1 0 Graphe d’analyse s
Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A : {EotuleO%l}z Yotue 01 O gL
A Zrotule 01 0 (%.9.7) :' Ts ~o -“

M. o, . .
s Linéaire annulaire
Rotule de

centre B

Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, Y ):
XL.A.O—>1 0

{ Fiaos1 } = 0 0

o ZL.A.Oﬁl 0 (%,9,%) Pivot glissant

d’axe (D, X, )

Rotule
de centre D
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Q.3. Onisole I'ensemble 2+3 et on effectue le B.A.M.E. :

Fy, =—P.SX ,

e Action de 1 sur 2 rotule de centre B : {F_,,}= { 152 =P 2} (donné)
5 0
X0—>3 0
e Actionde O sur 3 rotule de centre D : {FO%} =3Y., 0

z

D L7023 0 (x.y.7)

L’ensemble est soumis a 2 forces : ces forces ont méme norme et sont directement opposées.

A<

Q.4. Onisole le solide 1let on effectue le B.A.M.E. :
Action de 2 sur 1 rotule de centre B : g =p.S.X,
(0)/(1) : Liaison rotule en A.

(0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, y ).

F

air—>1 — airal'x

—_—

Action de l'airsurl en M :

z On applique le P.F.S. sur 1 au point O et on utilise le théoreme du moment
A -
7 statique projeté sur I'axe y
21
Xen g . . .. . .
) 4 (MO(Fair—ﬂ)+MO(FRotuIe0—>l)+MO(FLA0—>1)+MO(Fg—>1)+MO(F2—>1))'V =0
d
% - vl O . . B . .
I Il (Mo(FaiHl) + Mo(F2a1))-y =0 (OM APy TOBAR_ )-V =0
A/ M |
G Fair-s1 > -F,_, +dpS.cosa=0 - pS=———Fi
m.g
Q 5 p S — I F ) 9 p — I'Fait’*)l
d.cosa ™t S.d.cosa
40 x150
AN.:p= x =180300 Pa =0,18 MPa = 1,8 Bars << 10 Bars - C.d.C.F. ok.

20.10* x 20 x cos(arctan 5)
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