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Correction Exo BO - partie 2
Determinez analytiguement les moments ci-dessous
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Correction Exo BO - partie 4

Reprendre les résultats de I'exercice de la partie 3 et présenter les résultats dans un torseur
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Exercice 5 : Délermination des moments (analytique)

Pour les différents cas ci-aprés, déterminez :
« la force résultante Fpicyirante-solde = F1 + -+ + Fy

« le moment résultant en G M;Résultant — Solide = M_F, — Solide + - + M:F, — Solde

Représentez en G I'action résultante (force résultante + moment résultant) et en déduire le(s)
mouvement(s) du solide.
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Modélisation de I'action de la pesanteur
Modélisation de I"action d'un ressort

—| Partie fixe (0)

|

Ressort (2)

Un dynamomeétre est un appareil de
mesure de force (en Mewton).

Il utilize un ressort dont on connait la
raideur k

le cture Le dynamomeétre étant &talonné, on lit
dh poids Ay 2 directement sur |a graduation la valeur du
poids de la charge (1)

lu—n
> 1
- 1

Charge (1) On donne :
Longueur & vide du ressort
Ly =10 cm
P

Sous 'action d'une charge (1) de masse my = 200 grammes, la longueur L du ressort est de 12 cm.

Question 1 : Modélisez avec un torseur, I'action de la pesanteur sur la charge (1) au point .

ﬁl' 0 0
[Tpesanteur_,l} = 3—=¢~ 1—1,962 0} avec|Py||=mig=02x981=1962N

«MgP) 0 o

Question 2 : 5i "ﬂ.l_,z || = ||P_1'|| , 8n déduire la raideur k du ressort (2) en N/m et en N/mm.

Az PRl 1eez 1962
K=""AL - AL 01z2-01_ 002

=981 N/m = 0,0981 N/mm

Question 3 : Si la longueur du ressort est de 10,5 cm, calculez la masse my (en g) de la charge
(1) suspendue.

|Py]| = kAL

m,.g = k. AL

_ kAL k(L-Lg) k(L-Ls) 981x(0,105-0,1)
B g - g B g - 981

m, =0,05kg=50g



Exo BO - partie 7

Modelisation de l'action d'un fluide sur une surface

La figure ci-dessous représente un cric hydraulique formé de deux pistons (1) et (2) de section
circulaire.

3 Levier
B o
fusle Sous I'effet d’'une action sur le levier,
i | le piston (1) exerce au point (A) une
force sur I'huile © A; _hule
Piston 2 L it ix i
B Diston 1 | uile exerce, au point (B) sur le
¥ piston (2) une force : By, 102
L, 4
x| | p—
1—=hwmle
liquide hydraulique
On donne :

¢  Ppiston1 = 10 mm
# [Fpistonz = 100 mm

. ||J”L1-.huj|e|| =150 N

Question 1 : Modélisez avec un torseur, 'action du piston 1 sur I'huile au point A.

0 0

A
(T—huite} = o = 1=150 0
a\Ma1l — hule A0 0

Question 2 : Déterminez la pression de 'huile au point & (en N/mm? et en bar).
||=”l1—~huﬂn|| B | ﬁl—rhuilu” _ 150

z 2
Spiston 1 TRoiston1 X3

Pa= =191 M/mm?® = 19,1 bars

Un liquide étant considéré comme incompressible, toute variation de pression en I'un de ses
points est transmise intégralement & tous ses points. Dans notre cas : Pa = Pe

Question 3 : calculez le module de la force By, .2 exercée par I'huile sur le piston 2.

| Bhuste—z || = Pa * Seistonz = Pa * Spssonz = Pax m R2 005 = 1,91 = % 507 = 15000 N

Question 4 : Modélisez avec un torseur, I'action de I'huile sur le piston 2 au point B.

0 0

B
{Thuile—2} = — = {+15000N O
g \Mghuile — 2 . 0 0




Exo BO — partie 8

Modélisation de l'action transmissible par une liaison

Question : Complétez les tableaux ci-dessous

Modélisation dans I'espace (3D) de I'action transmissible {11_2]
par une liaison entre 2 solides (1) et (2)

Mom et orientation

Composantes dans 'espace de

Symbole do la aison Mobilite Faction transmissible {T1_.2} au
centre A de la liaison
7 :{_U"z ﬂ
¥
k Pivot d'axe X R Yiz My
M
A\ L1z Ny/2
z
; Appui plan de LLy ! L]H
Ty EI M] 2
* normale Z !
g E1;';: 0
A
z Tx EI ['
¥ Ty
Ponctuelle de Rox 0 0
normale Z
¥ Ry El 0
Rz A re
: ¥ Linéaire rectiligne F{ 0 0
de normale £ et y 0 M] /2
A d'axe X oy A .
Rz Al L1f2 0

Modélisation dans le plan (X, Y) de I'action transmissible {11_.2}
par une liaison entre 2 solides (1) et (2)

Mom et orientation

Composantes dans le plan (X, ¥) de

Symbole do ta Baison Mobilite Faction transmissible {T1_.2} au
centre A de |a liaison
¥ :{],."1 0
| X Glissiére d'axe Y Ty 0 0
av 0 Nijs2
0 0
¥ Pivot glissant Tx Ve 0
: 1/2
X | d'axe X Rx /
av 0 Ni/2
Tx 0 0
¥ Linéaire annulaire Rx 1Y, o !
L,“ d'axe X Ry /<
Rz A 0 0
Rix :{ll.lrE 09
¥ Rotule R 1y o !}
% (pas d’orientation) Y 1/2
L» e 0
A+ 0 y
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Exercice 7 : Torseuis dlactions mecanigues ' C Al

= 1

Le produit est un caisson muni d'un vérin qui empéche l'abattant de se fermer.

L'abattant est ainsi

maintenu en position verticale. Le vérin exerce un effort de 200N sur ['abattant.
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. Déterminer les liaisons entre les différents sous-ensembles.
. Dresser le tableau des mobilités pour chaque liaison.

. Etablir sous forme de torseurs le bilan des actions mécaniques s’exergant sur I'abattant.

1
2
3. En déduire le torseur d’action mécanique transmissible de chaque liaison.
4
B

. Avec l'aide du logiclel « statique », déterminer le poids maxi de l'abattant que peut

supporter 1 vérin.
6. En déduire la masse de 'abattant.
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