
CNC Session 2014

Barème:

/~~ ~ t'\ \:>4

Filière: TSI

Elements de corrige:

ANALYSE FONCTIONNELLE DU VIBREUR D'OLIVIER:

Génie Mécani ue

1.

............. !ll...;.
". FT22 : Generer les vibrations

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

t

II. ETUDE DE LA FONCTION FT 214 : SERRER LE TRONC DE
L'OLIVIER:

ETUDE DE L'ISOSTACITE DE LA SOLUTION RETENUE
POUR LA PINCE:

2.1

1:~ Graphe de structure
.. .. ,,~ Mobilites internes: mi=3

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

h~
~ h= m+6y-Nc ~VV',J~

m=mu+mi=5, 1}-y=2, IYNc=16.
Donc h=1 (la pince est hyperstatique
d'ordre 1.

i>
tI ,-\l -lL-{\ ~\.. f!V- P.G.\\.\.~

~~ Y'>

Q§...;. Pour rendre la pince isostatique, remplacer la liaison pivot en E par une rotule.
La mobilite interne deviendra mi=4 et Nc=18 donc h=O.

6

-rotation de 3T autour de (Ep).
~

~
t' Degre d'hyperstatisme :

L(2-4C)
rotule

h~

2.2 VERIFICATION DU DIMENSIONNEMENT DE LA PINCE:
~ Actions mecaniques :

TRS applique sur le bras:

D(verin-+ bras) + C'~arbre-+ bras) + ~O-+braS) = 6
Projection S

~
A: XA=O

Projection Y:XD YA+C.p=O

l.TMS
au point par projection sur l'axe z :

1.- - - - -
<À,.r M A(verin-+bras)+ M A(arbre-+bras)+ MA(O-+bras)= 0

~1>
V~ cee

(\L ~>ri"J a.YD=(a+b--)P.c~YD=-(a+b--) f et YA=-tYD-PC
1..~ 2 a 2 .
Annlication numerinue :

- - 3
Rp(arbre-+bras)= C.6(arbre-+bras)= C.py = 24.10 Y (en Newtons)

- 3-
40-+bras)= 39,422.10 Y (en Newtons)

- 3-
D(verin-+bras)= -63,422.10 Y (en Newtons)

1.-

1,. ~s~~~

~ r~ pJ-'
~

4-J
l)-J

J
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- 3-
D(verin--+bras)=-63,422.10 Y

Génie Mécani ueCNC Session 2014 Filière: TSI
,

- 3-
0--+bras)=39,422.10 Y

/
j.../"

/,- fie)
y

iG

A

~
Chassis (0)

D

.............
9...L;. Torseur de cohesion :(la resultante est en (N) et le moment en (Nmm))

. G E ]AD[
t.

{Troh}G ={~1
- -

R = - ~o--+braS) .

MG = -(GAI\~o--+braS») = YA.xz

-.?
of 0--" rf

'" "r>
" &'

.,J-~ ",<2--

" "'.

{

-39,422.103 Y
}

D'ou' T =. {COh}G
39,422.103xz G 0

i,..
. G E ]DB[

--""'"
.......

R = - ~O--+bras) - D(verin--+bras)

MG = -(GA 1\ ~o--+braS»)- (GD 1\ D(Verin--+braS»)= YA.xz + (x - a)YDz

{

24.103y

}
D'ou: {I:Oh}G=

(-24.103x+22,2.106)z G'

'i/

B

tRp. G E ]BC[

R = Rp = (a + b - x) py

"\.1-/'-7...- - - (a+b-x)2 - 1
y,/'" MG=(GMI\Rp)=

2
pz!

.ç-- r
..". 1~

rf
~ --~

Si'(;,-0'

c c

8(arb~-e--+ bras)
[a+b)-x
;~

{

(1000-X)PY

}
D'ou' T =. {cah}G

80(1000-X)2 Z
G
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CNC Se sion 2014 Filière: TSI Genie Mecani ue

............. fil..;. Diagrammes de l'effort tranchant et du moment de flexion:

Ty 103(N)
. l1--

- .,J-
.? ~,-e,.,.

'<';('-
.r'. ..

""

:""
C~ ' x

24

j;
tJ'\1- A

D B c

v z
-39,42

MEz 106(Nmm)

13,797

(:)
&

1,8 x

A
D B c

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

Q.L. Valeur et la position de \TY\max et IMfzlmax'

~
\ITYlmax=24.103N\

\IMfz\max = 13, 797.103Nmm\

Q 1Q.l. Contrainte normale maxima1elO"maxi

Mfz 1:'<' // L{. /
r(;\ cr=--.v ~). V
~ I(G.z) ~Co:...c"" ~...Y

1"_1
JMftm" I.ym".

el--<-
-.(''"

.r

I(G,z)

\Mftmax 1= 13,797.106 Nmm

i.............

au point D

z

IO"maxl=240,718N/mm2(ou MPa)

. . . . . . . . . . . .. Q...11.1.Coefficient de securite:

ty Condition de resistance :Icrmax
1

~
cre

S

h4 (h-2e)4 6 4
I (G -) =-- =2,865.10 mm

fi.\'z 12 12

h
r = - = 50mm.max 2

I;G,z) =57,316.103mm3
v

1
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Filière: TSI Génie Mécani ueCNC Session 2014

,...

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

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

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

"'."""'"

.,.,
"

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

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

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

(J'
Coefficient de securite: S =_

1

e

1

= 1,32 coefficient de securite acceptable dans le cas des
(J'max

charges appliquees et caracteristiques materiaux bien connues.

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

1.
Q 12~ On a en D :

- -V(D E 2/0) = V(D E 2/4C)+V(D E 4C 10)

D est le centre de la liaison pivot entre (2) et (4C) donc V (D E 21 4C) =0
D'ou: V(D E 2/0) = V(D E 4C 10)
Q..11...;. Composition de mouvement en D : ~ ~ L ~ <cf'"

V(D E 21 0) = V(D E 4C 10) =V(D E 4C 14T) + V(D E 4T 10)
')

- ~o(s
014: V(DE4C/4T)=0,2.u
~

-6 V(D E 2/0) voir trace.

.. ~ 120=A(centre de la liaison pivot entre (2) et (0»

~~1,,6: V(G E 2/0) voir trace.

2.3

8
'(\~

c ."'~

"
....

c.

ETUDE DE LA FONCTION TECHNIQUE FT22 : GENERER LES
VIBRATIONS

ANALYSE DES, SPECIFICATIONS
GEOMETR~~~~S:_--

7 6
9...:!1..1 Votr document reponse. Tç.L,I~ ,- ""

III.

IV. ETUDE MECANIOUE DU SYSTEME BUGGY + ARBRE OLIVIER:

4.1 ETUDE CINEMATIOUE :

Q...1.!.;. La vitesse du point 01 de Sl dans son mouvement par rapport a So

0/:'; V(q eS\/So)=~(Ooq)
] =Y.Yo ~

dt So

0/" jv(Oz ESz/So)=V(Oz ESz/S\)+V(Oz ES\/So)=Y.Yol ~
(02 centre de la liaison pivot entre 52 et 51, le solide Sl en mouvement de translation par
rapport a SO>.

Q..1JL.;. La vitesse du point G3 de S3dans son mouvement par 'rapport a 50

V(G3 E S31So)=~(M) ] = Y.Yo+xxz -xBzz1 ~ ~

-1 V(03 E S3 1Sa) = Y.Yo+xxz -(f3 +x)Bzz

vQ...2Q...;. La vitesse du point 04 de S4 dans son mouvement par rapport a 50,

V(04 E S4 1 So) = V(04 E S3 1 Sa)

V(04 E S3 1Sa) = V(03 E S3 1Sa) + °4°3/\ 0(S3 1Sa)

V(04 E S3 1Sa) =V(03 E S3 1Sa) + dYz /\ Byz

IV(04 E S4 1Sa) =Y.Yo + XXz - (f 3 + x)Bzzl

t

. ... . ... .. . .. F La vitesse du point G 4 de S4 dans son mouvement par rapport a 50
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Filière: TSICNC Session 2014 Génie Mécani ue

V(G4 eS4/S0)=V(04 eS4/S0)+o.(S4/S0)1\04G4

V(G4 eS4/S0)=V(04 eS4/S0)+(rpz4 +BY2)l\eY4

7 V(G4 e S4 / So) = j% +xx2 -(R3 +x-esinlp)Bz2 -rpeX4

4.2 ETUDE DYNAMIOUE :

!illl., La matrice d'inertie de S4 au point 04 :
f\,

J(04'S4)=J(G4'S4)+

[

m~e2

~ ~

]

=
[

A4+om4e2;4
~

]0 0 m4e2 0 0 C4 + m4e2
- - - /

- (-"..Y..z.) (".. , gf--m
Moment cinetique en 04 de S4dans son mouvement par rapport a So. ~ o~

"3
ii(04,S4 / So) = 1(04,S4).o.(S4 / SO)+m404G4I\V(04 e S4 / So) ~~'\s,

"0

DA
1(°.. 8. ).~(8. / 80) ~ (C.

~
m.e~ )qii~ -0,

-~~
f~'t ."'( &"t ~,é

_
tl)<

- .<
V, m404G41\V(04 eS4/S0)-m4eY4I\YYo - m4eysmlp~

'

+~.-o ii(04,S4/S0)= «C4 +m4e2)rp-m4eysincp)z4 = «C4 +m4e2)w-m4eysincp)z4"':

~Q 24: Moment dynamique en 04 de S4dans son mouvement par rapport a So'
, ,j.e.

11~

8(04'S4 / SO),Z4= !! ii(04,S4 / So)
]

,Z4 + mi'(04 / Ro) 1\ V(G4 e S4 / SO),Z4 .Gs--
~

dt Sa

~
8

~C
"~
./C

~/

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

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

Total:

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

!! a(04,S4 / So)] .Z4 = (!!.-a(04,S4 / SO),Z4) - a(04,S4 / SO),!!.-Z4
]& ~ ~ ~ ~

!! aC04,S4 / So)
]

,Z4 = -m4e(jisin cp+ yrp cos cp)
dt Sa

ii(04,S4 / SO),!! Z4
]

= 0
dt s. a

m4V(04 / Ra) /\ V(G4 e 84 / 80),Z4 = m4(Y.Yo 1\ C.v.vo-erpx4),z4 =m4eyrpcos lp

IJ(04,S4/S0),Z4 =-m4ejisincpl

L,

\: A;1'
~'>

, "\

.~~

!}1

Q 25: Moment des actions mecaniques appliquees :

ev
Mo. (84 ~ S4),Z4 = Mo. (S3 ~ S4),Z4 + Mo. (Moteur ~ S4),Z4 + Mo. (Pesanteur ~ 84),Z4

Mo (84 ~S4),Z4 =O+Cm+(04G41\-m4 -0 ,Z4 ~. ---

)Mo.(S4 ~S4.)'Z~ =Cm-m4egsinBcosC/?.

.-

..,~

Q.1§",;, TMD applique sur S4: ,

f),-

ICm = m4 Ceg sin B cos cp - ejisin cp) 1
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CNC Session 2014 Filière: TSI
Cinematique graphique:

Bati (0)

Genie Mecani ue

0 "" ?r
x

/' -' /
1

1

1 G
frl~-I-*-/ \.-~ 1 /

t/

A=I20

.(du.V{DE:2IO))

Trace 10 iciel
39'~22009 63421009

A D 2J~ B

-Ty
N

394220094(}j)(X)(}f)Ü

7{J{}OO QUO

(J,OOO .~

-2(1000.0(10
-24000 000

-4000000{} '..~._,

AÜ.OOO'''1rn 150 OOtitYl ~n ;jtJ{J. ,(l'nO ;lyn 45:...'fCf:n'n: i:~U::; I)ÙCtr~',r-". l50.()(tÜP)PfI '9::1 ::;'.:J;}:kn ~TI

B

tMfz

Nmm
5000000.000

Nmm

"'''''''
.

."'." .~
13797103.074

00 Qi1{}OO 000

./'

5(100000.000 "~

0,000

A'O.OÜOr:1Jn 15n.OO(!f'n~' JzJo::J {jü;n\~Vlfri .4 fi
C'

-Gt>1.::n': p: b!'~!"; oür;n"'t\~ '}'f;ji) ,()(H}'1lr'~-'1

x
"' :' ~'O.()OO

Ir':,! .L}:nn) B
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