DS2 corrigé Spé

DS2 MP
Ex Pompe a piston
. Glissiére de
Question 1: direction x,
Sphére-plan (ou
ponctuelle) de
point de contact C
et de normale x,
Pivot d'axe
(A.20)
Question 2 :

Caractéristiques : rayon de I'excentrique R et excentricité e
Paramétre d’entrée : position angulaire de I'excentrique 1 par rapport au bati0: 0
Paramétre de sortie : position linéaire du piston 2 par rapport au bati 0 : X

Question 3 :

Fermeture géométrique : OB+ BC+CD+DO=0
ex, + R, +\.y, — X.X, =0 donc e(cos.x, +snby,) + RX, +A.y, — XX, =0
ecosB+R-X=0
Soit en projetant : ) “soit
esnb+A =0

X =ecosf0+R

Question 4: Vi, =X X, = —e0snb.x,

Question5: Q= eé(sin6>+

EX Stabilisateur cardiaque

Question 1 :

L’entrée est le paramétre lié a I'actionneur : A(t)
La sortie est le parameétre angulaire : o (t)

Question 2 :
Fermeture géométrique dans la boucle (0-1-2-3-0) :

_— — —— —

di.y, =AX, + L, — Lox, +d,.y,
Soit en projetant :
0=A.+L,.cosy—d,.sina —L,.cosa
d, =L,.sny+d,.cosa -L,.sna

Question 3 :
Avec a(t) et y(t) petit:
O=A.+L,-da-L +L, -
2 1 1 soit O = )\ L2 L1
d=L,y+d.-L.a d,
Question 4 :
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DS2 corrigé Spé
y=AEy, = (Ll.x‘1 + L4.xj).370 =L,.dna+L,.sn(a+p)
Avec a(t) et B(t) petit: y=L,.0+ L4.(O( +B) soit Y = (L1 + L4).O( +L,B
A+L, -L
Avec le résultat précédent : y = (L, +L,).——2—2+L,B
1
Question 5 :
A+L,-L y,=aA +b
=0doncy=(L,+L,).—2—Lainsiy=aA+b= = Ay =aA\
B y ( 1 4) X y2 - a.)\z + b
AN d, "
Donc Ay =(L, +L,)—— = AA=—2—— Ay AN: A\ =9,3um et A =3.10*rad
d, (L,+L,)
L’hypothese des petits déplacements est donc vérifiée.
Ex : Aide au démarrage
Modélisation _
Liaison sphére-plan
Graphe de structure avec frottement de
— point de contact B et
—mg_y0 de normale ¥ Liaison pivot
{Tp%ql} = - daxe(03,7)
0 - pesanteur
0P0(G.yo) /
0
{Tf . 3} = _{ Tf ﬂl} =9 - Liaison spheére-plan Liaison pivot
C.=C.z de point de contact A daxe (05,7)
f3 =t Jop et de normale y
Analyse : entrée, action de la pesanteur sur

(5) et sortie action de freinage C, .

Choix de la stratégie d’isolement
Isolons I’ensemble (2).

Cet ensemble est soumis a deux actions mécaniques extérieures, modélisables par deux glisseurs.

Y02 'yl

Donc : {Toﬂz} = 5

oAy

et {TL 2}

- _YOZ'yl

OPO(A Y1)

Isolement (1+2+3) TRS sur Xt et )71 et TMS en A sur Z

BAME : {T, .}, {To_a} et {Tp&sql} avec {Ty o} =

X —Mmgsina =0

TRS:
Yot Yy —Mgcosa =0

Vis-a-vis du glissement :

X O3'X1 + Y03yl

5 tel que |X03| <f |Y03|

B

TMS en Asur Z : Yg,.(a+b) —mg(a.cosa + h.sina) =0

Pour qu’il n’y ait pas de glissement, il faut selon les lois de Coulomb : |X03| <f |Y03|

mg(a cosa +h.sina)

mg(a cosa +h.sina)

Or Xz =MmMgsina et Yy =

soit sina.[ (a+hb) ~f.h]<f.acosa donc tana. <

(a+b)

donc mgsina < f (a+b)

m AN: 0.<17°=30%
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DS2 corrigé Spé
Vis-a-vis du basculement :

mg(a.cosa +h.sina)
(a+b)

Y20, Y, =mgcosa - Y, =mgcosa —

(acosa +h.sina)
(a+b)

AN: 0 <57°=155%

Couple de freinage

>0 soit b.cosa —h.sna =0 donc tana<b/h

cosa —

Isolement : (3) moment en Os sur Z.

X13-)71 + Yls-yl + Zl3'yl. 0
BAME : {T1q3} , {T0q3} et {qu3} avec {Tlﬂg} = . . e {qu3} = .
LisX, + My, o C.z
C, =—Xuz-R=—-mg.Rsna
Ex : Console portante de bateau
Graphe de structure
. pesanteur -_ F ;( -_ ng
Lf;‘::g,pﬂigfe Liaisan sphérigue {Tvent_.4} = me ’ {T ﬁ4} = - et
g = de centre C 0 pes 0
{C.x) G G
fluide vent & nd
_ p.X
sl (T =T =1 o
srritus opo(c.X)

de centre O
Liaison sphere-cylindre

e Entrée : action du fluide sur (2) et (3)
Sortie : action du vent et de la pesanteur

=

Isolons I’ensemble (2+3).
Cet ensemble est soumis a deux actions mécaniques extérieures, modélisables par deux glisseurs

F,.x -F, x
donc: {Toﬁz} = \LX et {T1q3} =7 X
0 opo(cx) 0 il (oY
Isolons (3) TRS sur X
Y .§/+Z z
BAME : {T1q3} , {qu3} et {T2q3} avec {T, ,} = TR
Mz.y + Nz X

oro(cx)

Onaalors: —F, +SAp=0

Isolons (1+4) TMS en A sur z
BAME : {Tlﬁs} ’ {Toala} ’ {Toqlb} ’ {Tvent~4} et {TP$~4} avec

} x01a9 + Y01a9 + ZOla2 ot { } - xOlb'9 + YOlb'9

{Toow}= Toom
0 A 0 B
TMSenAsur Z : CSAp+eF, =0 soit Ap= ;—: Foen AN : Ap = 9,5bar
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