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Baréme :

Eléments de corrigé :
L ANALYSE FONCTIONNELLE DU VIBREUR D’OLIVIER :

............. Q 1 :
Y FT22: Générer les vibrations

FT212 : Approcher la pince de l'olivier
M211 : Buggy
M214 : Pince hydraulique

IL ETUDE DE LA FONCTION FT 214 ; SERRER LE TRONC DE
L’OLIVIER :

2.1 ETUDE DE 1’ISOSTACITE DE LA SOLUTION RETENUE
POUR LA PINCE :

............. 4’\ Q 2: Graphe de structure
------------- < Q3: Mobilités internes: mi=3

62 - rotations de 4C et 4T autour de (CD)

- rotation de 3T autour de (EF).

Q4:

%N Degré d’hyperstatisme :
Lo
" Formule de mobilité cinematique :

5 h= m+6y-Nc ,fwvv‘“’(i

e L (2-4C)
m=mu-+mi=5, »y=2, "Nc=16. rotule
Donc h=1 (la pince est hyperstatique
‘d’ordre 1.
y)ma qer RSP XA
Q5: Pour rendre la pince isostatique, remplacer la liaison pivot en E par une rotule.
La mobilité interne deviendra mi=4 et Nc=18 donc h=0.

2.2 YERIFICATION DU DIMENSIONNEMENT DE LA PINCE :
Q6 : Actions mécaniques :
TRS appliqué sur le bras:

D + c'é‘(arbrc—b bras) + 14(0—»bras) = 0

(verin— bras)

T.-€ Projection sypx: X,=0
M-ht BB = Fprotec

par projection sur I'axe Z :

TMS au point
& — — — _ —_
e M + MA(arbre——) bras) + MA(O—abras) =0

Q"{,u A(verin— bras)

Application numeérique :

uf’ c c c
%My aty=(@+b-)Pe=Yy=S(@rb-)p et ¥, =+~ e V,ﬁ%@ RIS
>

A

D —63,422.10°y (en Newtons)

(verin— bras) =

RP(arbre—» bras) — c‘g‘(arbrea bras) — pr =24.1 03? (en Newtons) ?/C XL - C/f)
2(0__]”“) =39,422.10°y (en Newtons) “ 5
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— 3 - — - - /"'
0—> bras) = 39, 422.10 Y D(verin—> bras) = —63’ 4221 03 y Ri;(arbrc—» bras) =24. 103 55
. 1 En M: centre de
la répartition
G / b R
A H D A | N kc by
NN ~
Chassis (0) 5(arbre—+ bras)
""""""" Q7: Torseur de cohésion :(la résultante est en (N ) et le moment en (Nmm))
e GeldD|
% -
R
{]:rah}c; ={ = }
Mg, s o jp\r‘L
B= _;1'( KN« 5
- O—bras) * o™ @0/
- - - N
Mg =~(GAN Ao sppa) =Y, 2 / ‘ ¢
—39,422.10°y
Dot : [{T}, = 7
39,422.10° xz G
3 ® Ge ]DB[
E = —‘Z(Oabras) - D(verin—)bras)
Mg =—~(GAA A1) ~(GD A Dy spray) = YoXZ +(x— @)V, 2
24.10°y
D’ou: {Tcoh}c = y3 ol |
(—24.10°x+22,2.10°)z G
e GelBC| tR»
V4 - = - N
R=R, =(a+b—x)py : “iG _L_>G
'\é‘?}( ~ - - (a+b_x)2 - B A a lkllc A A
y}y‘« MG=(GM/\R,,)=—2-——— 7 | 11
< Qlyf’ O i bres) {%i>)-x|
o
L) <
ks (1000 - x) py
D,Oﬁ: { Coh}G = 2 -
80(1000—x)°z G
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Q8: _Diagrammes de Peffort tranchant et du m

oment de flexion :

(&Y

Mfz|_=13,797.10'Nmm

Q10: Contrainte normale maximale|o‘max|

3 F
Ty o) .
‘)ﬁ;\e
24 N
a
(v
~ X
A D B C g
-39,422
A .
Mfz {106(Nmm) @
13,797
1,8
X
A D B c
Q&Q - Valeur et la position de lTylmax et |Mlemax .
Ty| =24.10°N
o au point D

Mfz < L)
-, F=- VvV O o\
@ 162z g%*fcoa\/-’} &
. o I
Io-max‘= MﬁmnlYmax 6# V\\,\
I(G,E)
6
| M2 ey | = 13,797.10° Nmm Y. =%= S —
4 _ 4 [‘ _
Lo _E_(Bm20) 5 865.10°mm ©3) - 57,316.10° mm’
oY 12 12 v

|6 | = 240,718 N/ mm’ (ou MPa)

Q11: Coefficient de sécurité :

Y Condition de résistance :Iamaxl < 9;—"
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.............

.............

Coefficient de sécurité : |§ = l— =1,32| coefficient de sécurité acceptable dans le cas des
(o2

max|

charges appliquées et caractéristiques matériaux bien connues.

23 ETUDE DE LA VITESSE D’IMPACT ENTRE LE BRAS ET
L’ARBRE :

Q12: OnaenD:
V(De2/0)=V(De2/4C)+V(D € 4C/0)

D est le centre de la liaison pivot entre (2) et (4C) donc V(De2/4C)=0

Dou: V(De2/0)=V(De4C/0) o5 N

Q 13 : Composition de mouvement en D :
V(De2/0)=V(De4C/0)=V(DeAC/4T)+V (D € 4T /0)

Q14: V(De4C/4T)=0,2i

’/4 V(D e2/0) voir tracé.

A Q15: L, =A (centre de la liaison pivot entre (2) et (0))

%Q 16 : V(G €2/0) voir tracé.

III. ETUDE DE LA FONCTION TECHNIQUE FT22 : GENERER LES
VIBRATIONS
ANALYSE DES SPECIFICATIONS GEOMETRIQUES :

et

o5

Q 17 : Voir document réponse. Teble@ot e T T

Iv. ETUDE MECANIQUE DU SYSTEME BUGGY + ARBRE OLIVIER:
4.1 ETUDE CINEMATIQUE :

QI18: 1, vitesse du point O, de S, dans son mouvement pat tappotta S,

c g d —— -
o V(OleSl/So)=E(000,)} = ,| £

So

of [0, e8,/8,)=V(0, €8,/5)+7(0, €5,/5,) = 37,| #
(O, centte de la liaison pivot entre S, et S,, le solide S1 en mouvement de translation par

rapport a S).

Q19 1, vitesse du point G, de S, dans son mouvement pat rapport 4 S,

~ d =7 e
V(G €8,15)=—(0G,) | =350 +3% ~ 507,

So

A |V(O, €S, 18,) = 39, + 5%, — (£, +x)0Z,

1

i/Q_&-: La vitesse du point O, de S, dans son mouvement par rapport a S,
V(0,€S,/8,)=V(0,€S,/S,)

V(0, €58,1S,)=V (0, €5,/8,)+0,0, NS, /S,)

V(0, €8,/8,)=V (0, €S,/8,)+dp, A7,

V(O, €8,/8,) =39, + 1% — (£, +x)67,

‘Q-i La vitesse du point G, de S, dans son mouvement par rapport a S,

Page 4 sur 7




CINC Session 2014

Filiére : TSI Génie Mécanique

V(G,eS,/8,)=V(0,eS,/5,)+Q(S,/S,)~0,G,
V(G, €8,/8,)=V(0, €8,/S,)+(z, +6%,) nep,
7 I7((;4 €S,/8y) = yy, +xx,

~ (¢, + x —esin )0z, — pex,
4.2 ETUDE DYNAMIQUE :
3& La matrice d’inertie de S, au point O, :
me* 0 0 A +me* 0 0
1(0,,S)=1(G,S)+| 0 0 0 |= 0 B, 0
2 2
' 0 0 me 0 0 C,+mge e 04
; \
3@ Moment cinétique en O, de S, dans son mouvement par rappott a S, o€ ¢
5(0:5,/5,)=T(04,5)S, 15,)+ mO,G, AT (0, €5,/5,) Sva/:;s”
\V"“

L T(0,S)S, 15 = (Cy +mee)pZ, 4 Py +vn[fe)9sm§¢% chs‘z"wg
9 m4OG AV (O, €S,18,)=m,ep, A3, = — Y
74,’/0 6(0,,8,/8,)=((C, +m,e )qo -meysing)z, =((C, + m4e2)a) - meysin @)z, ﬁ 4

—m4ey sin »z, T T

Q24: \oment dynamique en O, de S, dans son mouvement par rapport a Sy e )

d - — > 7 — &p‘/h
— TS 15| Z+mT (0,1 RNV (G, €5,/5,)4,

So

K
5(0,,5,/5,).3, =

d . ~ d - -y = d_
E’G(O“’S“/S")} z4=(E;O'(O4,S4/SO).z4)—0'(04,S4/So).EqL

So

Z, =-me(ysin @+ ypcosp)
So

d
—a(0,,5,/S
dt ( 44 0):|

. d ..
G(O“S"/S")'Et—zf’L =0

mY (0,1 RYAV(G, €5,15,).2, = m(35, A (39, ~ep%,).Z, = m,eppcosp
5(0,,8,/5,).2, = —m,eysing

Q 25 : Moment des actions mécaniques appliquées :
Y M (§ ~ 8,).Z, = M, (S, > S,).Z, + M, (Moteur — S,).Z,+ M, (Pesanteur - 38,)Z,

M, (S, —->S)z4—O+Cm+(OG A m,&)

M‘(S —S,)z,=Cm~— m4eg51n6?cosg /D
Q 26 : TMD appliqué sur S, :

A

Cm =m,(egsin @ cosp —eysin @)
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Cinématique graphique :
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