TV ISOLEMENT DE SYSTEME MATERIEL

40 Achévement du graphe de structure.

Identifiez sur le graphe de structure le bati du mécanisme.

Ajouter les efforts extérieurs manquants.

41 Isolement de systémes matériels.
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Isolement du systéme matériel : 2 frontiére en bleu

> 2 actions mécaniques agissent sur le systeme matériel isolé {2}

> Modélisation.

Action mécanique du sol (a 04 -4
distance) _
Ty,= 102 5
< 2 5
Action de contact 4/2 Liaison X,/ 0
pivot d'axe Ax _
T4/2_ Y4/2 Iv|4/2
A Z4/2 I\|4/2
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42 Tsolement de systémes matériels.

Isolement du systéme matériel : 6+4 en rouge
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> 3 actions mécaniques agissent sur le systéme matériel isolé {6+4}

>

Modélisation.

Action de contact 7/4 Liaison Xon Ly,
pivot d'axe Az —
Ta= 9 Yo 714
A Z7/4 O
Action de contact 2/4 Liaison X4 0
pivot d'axe Ax —
D= (Yo My,
alZ2a Ny
Action de contact 13/6 Liaison X O
rotule de centre C _
Tae= 1 Yme O
¢ [ Lus 0

43 Tsolement de systémes matériels.

Isolement du systéme matériel : 13+7+6+4 frontiére en vert

> b5 actions mécaniques agissent sur le systeme matériel isolé {13+7+6+4}

>

Modélisation.

Action de contact 8/7 Liaison Xe7  Lgy
pivot d'axe Dy T.= ly 0
8/7 8/7
D Zg; Ny
Action de contact 11/7 Liaison X7 0
rotule de centre F _
Ty = Yoz O
F Zy; O
Action de contact 2/4 Liaison X4 0
ivot d' A
pivoT diaxe Ax Toa= Y My,
A Zyn Ny,
Action de contact 12/13 Liaison X 0
tuelle d le J e
ponctuelle de normale Jx _
Tz = 0 0
| 0 0
Action de contact 8/13 Liaison XB/13 LS/13
ivot d' E
pivot dlaxe =2 Toz= 4 Yoz Mgus
E Lo 0

44 Tsolement de systémes matériels.

Isolement du systéme matériel : 10+11+9 frontiére en noir
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> 2 actions mécaniques agissent sur le systéme matériel isolé {9+10+11}
> Modélisation.

Action de contact 7/11 Liaison X, O
rotule de centre F _

T = Yo O

F Zyyy O

Action de contact 8/10 Liaison Xgo O
rotule de centre G _

Tarno = Yoo O

G Ly O

45 Isolement de systémes matériels.
Isolement du systéme matériel : 4+2 en
> 3 actions mécaniques agissent sur le systéme matériel isolé {4+2}
> Modélisation.

Action de contact 6/4 Liaison Xgs O
rotule de centre B _
T6/4_ Y6/4 O
B Z6/4 O
Action mécanique du sol (a 04 -4
distance) _
T,,= 102 5
« 2 5
Action de contact 7/4 Liaison X Ly,
pivot d'axe Az _
T7/4_ Y7/4 I\/|7/4
A Z7/4

V STATIQUE.
Isolement du systéme matériel : 13+6 en mauve
> 3 actions mécaniques agissent sur le systéme matériel isolé {13+6}
> Modélisation.

Action de contact 12/13 Liaison Xpns O
ponctuelle de normale Jx _
T12/l3_ O O
| 0] 0]
Action de contact 8/13 Liaison XB/13 L8/13
pivot d'axe Ez —
Tz = Yoz Mgps
E Lg1 0
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Action de contact 4/6 Liaison -0.262046 O
rotule de centre B T,.= 1-0.0423442 0
0 0

B

L'action de 6/4 est donnée dans le tableau de résultats. Pour trouver l'action de 4/6,
J'applique le principe des actions mutuelles.

Principe fondamental de la statique : le systéeme matériel isolé (13+6) est en équilibre
donc la somme des torseurs des actions mécaniques extérieures est égale au torseur
nul :

T4/6 +T12/13 +T8/13 = E{O}

Pour ajouter les torseurs, il est indispensable gu’ils soient exprimés au méme point. J'ai
choisi le point E car c’est en ce point que le torseur possede le plus d’'inconnues.

Déplacement du torseur de 4/6 de B en E.

~0.262046 0 ~0.262046
T,e= 1-0.0423442 0O} = T, = {-0.0423442
) 0 0 ] 0

Calcul du moment M ,,5(E)
M,6(E) =M,6(B) +E—BA§/6

76-0 -0.232046 76 —-0.232046
M, (E) = 0+| 59-0 |A| —0.0423442 | =| 59 |A| -0.0423442

-6-0 0 -6 0
~6x0.0423442 ~0.254
M, (E) = 6x0.232046 =| 1.39

—76x0.0423442 + 59% 0.232046 10.47

-0.232046 -0.0.25
T,.= {-00423442 1.39
0 10.47

E
Déplacement du torseur de 12/13 de J en E.

Voiture radiocommadée 4/6




TG Mf G:\TGMf2007-2008\statique\Voiture radiocommandee corrigé.doc

X12/13 0 X12/13
T12/13 = 0 Op = T12/13 = 0
Lo oo 1o

Calcul du moment M ,,15(E)
Mp3(E) = My, 05(3) + EIAR 515
- 0-0 X213 0 X213
M,s(E)=0+ 51-0 [A| O |=| 51 |[A| O
19.5-0 0 19.5 0

51x0-19.5%0 0
M12/13(E) =1 19.5% X 513 =0%0 | =] 19.5% X ;5
0x0—=51x% X, 21X Xy
X213 0
Tos = 0 19% X 113
. 0 -51x X 1513

Donc, I
Equation issue du principe fondamental de la statique

T4/6 +T12/13 +T8/13 = E{O}

X s + Xg115 —0.232046 = 0
Y., —0.0423442 = 0
Z8/13 = 0

donne : Ly, —0.254=0
Mg +19% X 5 +1.39=0
51% X 1,5 +10.47 = 0

Résolution :
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10.47
X 12/13: ? =0.205

Ye15 = 0.0423442
Zg13=0
L5 =0.254
Mg,=-19% X ,,,,,—1.39 =-19%(0.205) —1.39 = -5.285
Xgia = = Xpp1s +0.262046 = —0.205+ 0.232046 = 0.027

Reésultats :
0.205 O 0.027 0.254
T3 = 0 Of ot Tgis= 10.0423 -5.285
;L0 0 . 0 0
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