TD 22 - Sciences Industrielles pour I'Ingénieur Lycée Fermat Toulouse - CPGE MPSI/PCSI

Console portante de bateau - Corrigé

XrotuleOﬁl 0
Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A : {EotuleO%l}z Y. otueo1 O
A ZrotuleO—)l 0 (*%,7.3)
XL.A.OAI
Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (B, Z ): {FL.A.0—>1} =Y a0
B 0 0 (X,y,2)
Q.3.
Graphe d’analyse _
s
1
Linéaire annulaire ? !
d’axe (B Z)

x|

A

Objectif d’étude: on cherche toutes les inconnues de liaison entre la console 1 et le quai0Oen Aet B
On isole 'ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.A.M.E :

©,

@ inéaire annulai
% 75 ¥

B XL.A. 0->1

Z Vv F 4
rotule 0->1 Yy g~ E=142+3+4
Yrotule 0->1

A
Xrotule 0->1

B.A.M.E.:
e 0 ->1:Liaison rotule en A.
e 0 - 1:Liaison linéaire annulaire d’axe (B, z ).

e Pesanteur >4:F_,=-mgz enG: {FE_M}:

On applique le PFS sur 'ensemble E au point A : Z{F E—>E}= {o} > {Frotule0—>1}+{FL.A.0—>l }+{Fg_)4 }: {0}
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RrotuIeO%l RL.A.O*)I R'g94 {6}
2> 19— - + 9 — . + 9 — =q_
A MA(RrotuIeO%l) A MA (RL.A.O—)I) A MA (Rgﬂ4) 0

Calcul du moment en A de {FL_A_O_)l} :

MaRL A 051)=Mg(Rip051) FABAR 201 2 MARL A 0,1)=ABAR 4o

> MyRiao51)=2521 (XL.A.O—>15(. + YL.A.0—>1-V)= 25X p051-Y ~Z5- YA 051X

Calcul du moment en A de {FE_M} :
Ma(R,,4) =Mg(R,,,)+AGAR,,, > M,(R,,,)=AGAR,_,,

> W(ﬁg_ﬂl) =(Xg X +Ygy+2g.2)A(-m.gZ)=xsmegy -y, mgx

Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS :

XrotuIeO%l + XL.A.Oal =0 (1) _ZB'YL.A.Oal —YeME= 0 (4)
YrotuleO%l + YL.A.Oal =0 (2) ZB'XL.A.Oal +Xg-M.g = 0 (5)
ZrotuIeO%l —m.g =0 (3) 0=0 (6)

Le nombre d'inconnues Is =5 < 6 = on peut résoudre.

) [Zroweon ZME 7 (114(9) > X oien s =58 (10)
Zg
__Ye
(4) > |Yinos1= _Z_.m'g (8) v
B (2)+(8) 2 |Yorwie 01 =Z—G.m.g (11)
B
Xg
(5) > [ Xiaos1=——"mg (9)
ZB
Q.4.
z 4 Schéma d’architecture
Graphe d’analyse

Linéaire annulaire ?
d’axe (B,Z)

Rotule en A

_

V

©

F

vent—4

V g4

F

verinsl — Nverin—1-X vent—4 —

F

x|

A

Objectif d’étude: on cherche I’expression de I'inconnue F,

verin—>1

Etape 4 : On isole 'ensemble E=1+2+3+4 et on effectue le B.AM.E :
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E=1+2+3+4

—_—

F

Linéaire annulaire

i1 -
verin— d'axe (B, ; ) *
Fventﬂ4 ‘
Rotule en A X

F

verin>1 — verinﬂl'X vent—>4 —

-F

vent—4 X

F

Xrotule 0->1

B.A.M.E. :
e 0 ->1:Liaison rotule en A.
e 0 - 1:Liaison linéaire annulaire d’axe (B, z ).
e Pesanteur >4:F_,=-mgz enG.

[

e Vent—>4:F

vent—4 —

o Vérin>1:F Foerinsi-X €n C.

verin>1 — v

Frenta-X €N G.

L'inconnue recherchée est F les actions mécaniques connues sont F.. et F_,, —> L'écriture du

verin—>17
théoréme du moment statique au point B projeté sur 'axe z permet d’obtenir une équation scalaire qui relie
directement F,,,,_,; aux données connues du probléme.

Théoréme du moment statique au point B projeté sur 'axe Z :
(MB(EotuleO—ﬂ) + MB (ﬁl_.A.O—>l) + MB (ﬁg—>4) + MB (ﬁvent—>4) + MB (ﬁverin—>1))' E =0

MB(Fvent—>4)'_i + MB(F erin—>1)'_i =0

Vi

yG'Fvent%4 + yC'Fverinﬂl =0

y Y -
Fverinﬁl = __G'Fvent%4 - Fverin%l = __G'Fvent%4 X
c Yc
2
AN : gy = 15000 =7500N < 10000 N > C.d.CF. ok.

Bouche de Climatisation - Corrigé

X otuleo>1 0 Graphe d’analyse Fos
Q.1. (0)/(1) : Liaison rotule en A : {EotuleO%l}z Y otue01 O g ~e
z 0 ' S~
A rotule0—1 (*%.5.7) 'l o \ -
, Linéaire annulaire
1 Rotule de

Q.2. (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, ): centre B

Xiaost 0
{FL.A.0—>1} = 0 0

0 ZL.A.0—>1 0 (%

Pivot glissant

yZ) d'axe (D, 5(.2)

de centre D

Q.3. Onisole I'ensemble 2+3 et on effectue le B.A.M.E. :
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F,=—-PSX
e Action de 1 sur 2 rotule de centre B: {F, ,,}= { 152 = 7P XZ} (donné)
0
B

e Action de O sur 3 rotule de centre D : {FO_)3} =3Y

»
|

—_ -

A x|

X, ,, 0
Do F,,= prz} 00 ou X; ,, =—p.S.cosa et Z, ., =—p.S.sina
5 (152 0 (%,7.2)
. - Xo3 O
ot {FO_)3}= {FO_)S =6p.5-X2}: 00 ou X,_,; =p.S.cosa et Z, ., =p.S.sina
P o (203 O iy

Q.4. Onisole le solide let on effectue le B.A.M.E. :
e Action de 2 sur 1rotule de centre B : FH1 p.SX,
e (0)/(1) : Liaison rotule en A.
e (0)/(1) : Liaison linéaire annulaire d’axe (O, y ).

, ) . _ -
e ActiondelairsurlenM:F, ,=F, ;X

On applique le P.F.S. sur 1 au point O et on utilise le théoréeme du moment

z
4 statique projeté sur I'axe y
ZZ—>1
X —
e y B (Mo( Firsa) + Mo (FRotuIeO%l)Jr Mo ol LAOal)‘*‘ Mo ol g%l) +M (F2a1))
\
d — — _
% - vl O (MO(Fairﬁl)—'—MO(FZ—)l))'y:O x4 (OM/\Falrﬂl—‘rOB/\FZ%l) y=0
| > -IF +d.p.S.cos 0 =>|pS ! F
o= S=——F.
M all’~)l p d.COS(X air—1
G Fair%l
Q5 pSZ I F. 9 p= IFalr%l
d.cosa, ! S.d.cosa
m.g
v
40x150
AN.:p= = 180300 Pa=0,18 MPa = 1,8 Bars << 10 Bars = C.d.C.F. ok.

20.107* x20x cos(arctan—)
30
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Suspension automobile - Corrigé

Graphe d’analyse Hypothese : -
Probleme de plan P(OXxy).
Pivot d’axe (B, Z) o Pivot d’axe (C 7 ) Le torseur d’action mécanique se

simplifie systématiquement comme

Q Pivot d’axe (A, Z) 0 Pivot d’axe (E X) ci-dessous :

o Pivot d’axe (D,Z)

Pivot d’axe (H z)

Pivot d’axe (J Z)

Q.1. On isole le solide 3 et on effectue le
Bilan des Actions Mécaniques Extérieures
(BAME) : Solide soumis a 2 forces alors
ces 2 forces ont méme norme et sont
directement opposées.

9X13+X43:0etY13:Y43:0.

Q.2. On isole I'ensemble E={4+6} et on
effectue le BAME :

e 2 > 4: Liaison pivot d’axe (D,Z ) :
X, 0
{F2—>4}= Y O
00

D (x,y,2)

X5, O
e 3 ->4:Liaison pivot d’axe (C,Z ) : {F3_)4} =4Y, 0 etYs;=0(Q.1.)
C 00 (x,y,2)
00
e 0 - 6:Action mécanique du sol surlaroueenlL: {FO_)G} =<F O
L 00 (x.y.7)

On applique le PFS sur E={4+6}en D : Z{F E—>E} ={o} > {F3_>4} + {F2_>4}+ {Fo_)6}= {0}

-> {—Eaf“ }+ {—Ezf“ }+ {jof‘s }={0}
b Mp(Rs,,) b My (R,,4) b Mp(Ro_6)

Calcul du momenten D de {F, ,,} : MD(§3_>4)=Mc(§3_>4)+D_C>/\§3_>4 > m(ﬁa_M):&f/\&_M
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> Mp(R,_,,) =(cX—ay) AXy X =aXy, 2

Calcul du moment en D de {FO_)6} : ME;(RO_)GFML@O%HE/\RO% > E,’(ﬁo%)zo_uﬁo%

> My Ry e)=((c+e)X—(a+p).y) AFy.y =(c+e) Fy.2

Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (probleme plan) :

Xy4 + X,y =0 (1)
Yy, +Foe =0 (2)
aX;, +(c+e)Fy, =0 (3)

Graphe d’analyse
Q.3. On isole le solide 9 et on effectue

le Bilan des Actions Mécaniques Pivot d’axe (B 7) o Pivot d’axe (C 7 )
Extérieures (BAME) : Solide soumis a 2 '

forces alors ces 2 forces ont méme
norme et sont directement opposées.

9Y19+Y29=OetX19+X29=0.

Q.4. On isole le solide 2 et on
effectue le BAME :

e 9 > 2:Action du ressort sur
00
2enH: {F,,}= 1Y, 0

H 00 (x,y,2)

X, 0

e 1->2:Liaison pivot d’axe (A, Z): {F, ,}= 1Y, O
A 00 (x.y.2)

X,, 0

e 4 ->2:Liaison pivot d’axe (D,7): {F, ,,}= 1Y, O
D 00 (x.y,2)

On applique le PFSsur2 enA: Z{FE%E}z {0} - {FSHZ} + {FHZ}Jr {FHZ}: {0}

R R R
B e o
A MA (RQ—)Z) A MA (R1~>2 ) A MA (R4—)2 )

Calcul du moment en Ade {F, ,,} : W(ﬁgﬁz)zM_’H(ﬁ%z)Jrﬁ/\ﬁ%z > W(ﬁgﬁz)zm/\ﬁ%z
> M, (Ry,) = (LX+hY) A Yy y =LY, 7

Calcul du moment en A de {F4_>2} : M,;(Iil_)z)=M_{)(Iil_)z)+AﬁD/\§4_>2 > MA)(I?{Z‘_)Z)=A_D>/\§4_>2
> MR, ,) =dXA (XX +Y,y)=dY,, 3
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Ecriture des 3 équations scalaires issues du PFS (probleme plan) :

X4, + X4 =0 (4)
Yo + Y, +Y,, =0 (5)
LYy, +d.Y,, =0 (6)
Q.5. X3, +X,, =0 (1)
Y,, +Fs =0 (2)
aXy, +(c+e).F =0 (3)
X4, + X4 =0 (4)
Yo + Y, +Y,, =0 (5)
LYy, +d.Y,, =0 (6)

On a 6 équations pour 6 inconnues = on peut résoudre le systeme.

(2)> Y, =—F,, (7)

(3) > x, =& g (8)

(1) + (8) > X, =Xy :@.lﬂo6 (9)

(4) +(9) > Xy, =Xy, =Xy = @.FOS (10)
d d d

(6) +(7) - Y92 = —I.Y42 ZI.Y24 = —I.FOG (11)

d
(5)+(11) > Y, =Yg =Y, ==Y, +Y,, =I.F06 —Fy (12)

d 25 2200
Q.6. Yy, =——F =— 2. 55" x9,81=—8992,5 N
L 15 4
Y, 8992,5
Yy, =ky > y=-"22=- "~ =-0,0899 m soit 9 cm < 12 cm -> C.d.C.F. ok.
k 100000

Broyeur - Corrigé

Pivot glissant
d’axe (B, y,)

Q.1. Graphe des liaisons du systéeme :

Rotule
Pivot glissant enC

Q.2. Figures géométrales : d’axe (D, z,)
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Q.3. Pour la position particuliére 0,, =0° et 0,, =0° :

Akio:il 23
B
=2 5 (@
C
® 0
1 Dr1 E
—=""a LU Ry, =v,=v,

77'477@

Q.4. Fermeture géométrique : AA=0-> AB+BC+CE+ED+DA= R.Z, + At).y; —h(t).Z, +Ly; —d.y,

R.sin@,, —L.sinB;, =0
- |h(t)=R.cos8,,

En projection dans Ry : {A(t)+L.cos0,, —d=0
R.cos0,, —h(t)=0

L.cos0,, =d—A(t
{ N ()9L2=(d—7»(t))2+R2.sin291097w(t)=d— L* —R?.sin” 0y

L.sinB,, =R.sinB,,

{L.sin@30 =R.sin0,, can6.. RsinBy, |, o _ R.sin0,,
L.cos0,, =d—A(t) 0 d=nt) T \/Lz R.5in?0,,
Q.5. Liaison 0-1 : Pivot d’axe (A, Y,) X3, 0
Xo; Log Q.7. Liaison 3-2 : Rotule en C > {F, ,}= {Y,, 0
- {F0—>1}= Yo O £ 0 B,
A Zy: Noy B,

Q.8. Liaison 0-3 : Pivot glissant d’axe (D, Z, )

Q.6. Liaison 2-1 : Pivot glissant d’axe (B,y,) =
X21 I'21
{F2»1 }: 0 0
B Z51 Ny B,

Q.9. On isole le solide 1 + BAME :

@ ®® Florestan MATHURIN
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Xos Los
2 {F0—>3}= Yo3 M3
0 0

D Bo

On applique le PFS sur le solide 1 :

- Théoréme du moment statique au point A et en

- , -
projection sur I'axe y, :

(ABAR,,1).¥, +C,, =0
(Rz; A(Xyy Xg +2,1.25)).Yo +C,, =0
‘R.XZl.cos 6,0 —RZ,.s5in0,+C =0
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Moteur

{FM%}=A{2WVO}

Pivot glissant
d’axe (B, Y,)

Rotule
Pivot glissant enC

d’axe (D, Z,)

Pivot glissant

Pivot glissant
d’axe (D, Z,)

Z.Z
p c0
{FP»?:}: {N = }
5 [No-Zo
Attention le systéme est soumis a 2 actions mécaniques

mais I'action mécanique du solide 2 sur le solide 2 n’est
pas un glisseur !

Q.11. Oniisole le solide 3 + BAME :

Moteur —m

Pivot glissant
d’axe (B, y,)

Rotule

Pivot glissa enC

@ ®® Florestan MATHURIN
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On applique le PFS sur le solide 2 :

- Théoreme de la résultante statique :

X;, +X,, =0
En projectiondansRy: <Y;, =0
Z,+2,=0

9Y32=0

On applique le PFS sur le solide 3 :

- Théoreme de la résultante statique :

Xoz3-Xo + Yo3-Yo +Zp-Zg + Xy3.Xg +Z,3.2, =0

- Théoreme du moment statique au point D :
DCAR, ; +Lg3Xo +Mys.¥o +Np.Z, =0
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Xo3 +X,3=0
- Théoréme de la résultante statique en projection dans Ry : {Y,; =0
Z,+2,,=0

- Théoreme du moment statique au point D :
DCAR, ;= (—L.y5 +h(t).Z) A (Xy5 X +Zy3.79) = —LY3 AXpg Ko —L(t).Y5 AZ,y3.70 +h(t).7g AXps Xq
=L.X,3.€050,,.2, —L.Z,5 X5 +h(t).X 5,
Ly; —L.Z,5.c080,, =0
En projection dans Ry : <Mg; —L.Z,;.5in0;, +h(t).X,; =0
N, +L.X,;.c0s0,, =0
Z,+2y=0| [Lyy —LZ,3.c0505 =0 | [N, +LX,;.cos0,, =0

Q.12. De la question 9, on a : R.X,,.cos0,, —R.Z,,.sinB,, +C,, =0.

X3 ==X, =X
De la question 10, on a: { 32 12 2
Ly, ==Ly, =1y
. N, N,
Delaquestionllona:—Z, =2, > Z, =Zp,et Xjy=———— DXy =———
L.cosB,, L.cosB,,

N N
R————.cos0,, —R.Z,.sin0., +C_=0 >|C_ =-R——"—.cos0,, +R.Z,.sinO
L.cos0s, 10 P, " L.cos6;, B j °

C
Q.13. En considérant que le couple de broyage nul, ona: C, =R.Z,.sin0,, > (Z; i =?’“
0,16 . - . .
AN.: Z, o :W =5,33N>5 N -> Le critere effort minimal du cahier des charges est respecté.
Machine de traction — Corrigé
Q.l1.
Graphe d’analyse

D «zZ__ {}{ 0

|V|41.V} Le respect de la condition de
symétrie impose de diviser par 2

Pivot d’axe (A)y)

Hélicoidale Ieffort F.
d’axe (B)y)
g
Glissiere d’axe (C,V) o m {FéprouvetteAZ}: 2
o 0
Xop L — -
o, _ oo Xog X + Yo .y + 20,7
Q.2.1/0: Pivot d’axe (Ay): {Foﬂl}z Y, O = ~ _
7 N A Lor-X+Ng,.z
A 01 01 7.9.7)
Xo L -
o . 2 -0 Xop X +Zgy.2
2/0 : Glissiere d’axe (Cy) : {Foﬂz}z 0 M,, = B - =
¢ (Lo X+ Mg,y +Ng, .2
ZOZ NOZ (%.9.7)

@ G)@ Florestan MATHURIN
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X12.2+Y12.V+212.2 pas

} avec M, = _EYH

Q.3. 1> 2 : Hélicoidale d’axe (B,y ) : {F, ,}= { _ - R
2 L XMy, Y +N, 7

Q.4. Onisole le solide 2 + B.A.M.E. :
Graphe d’analyse

0

} - {M41-V} Le respect de la condition de
A symétrie impose de diviser par 2

Pivot d’axe (A)y)

I’effyt F.
o
Glissiere d’axe (C y) {Féprouvene»z}z 2'
0
(0]
B.A.M.E. :
X, L
o B 02 -2 Xog X +Zgy -2
e 0->2:Glissiered’axe (Cy): {FO_)Z}: 0 Mgy, = _ - -
Loo-X +Mg,.Y +Ng,.2
o
o ZOZ NOZ %.9.,2)
X X+Y,.y+2,.2
e 1->2:Hélicoidale d’axe (B y): {Fl_)z}z { reew X . #} avec M,, = —E\Gz
g (L2 X+Mp.y+Ny,.2 2.n
_Fs
e éprouvette > 2: {Féprouvette%2}= Y
0

(o}
Etape 5 : On applique le PFS sur 2 au point B.

z {Féﬁz} = {0} 2 {FO%Z} + {F1a2}+ {Féprouvette92 }: {0}

9 {_F}(l—ﬂ }_'_ {_F}l:)z }+ _Béj)rouvette—)Z — {0}

B MB (RO%Z) B MB (Rlaz) B MB(RéprouvetteAZ)
Calcul du moment en B de {FO_,Z} :
MB(R’O%Z) = MC(R.O—)Z) +BCAR 052
> My(Ry_,) =Ly X+Mgy ¥ +Ngy 7 + (DX +hy)A Xy X +24,.7)
> MRy ;) =Ly X+Mg,.y +Nyy.Z2 —=D.Z,.¥ —h. X, .2 +h.Zg, X
Calcul du moment en B de {F

—_—

MB (Réprouvette—>2) = lv'O (Réprouvette—>2) +BOAR éprouvette—2

(B - F . F_
2 MB(Réprouvette—>2) =D.xA _E-y = _D-E-Z

éprouvette—2 } .

Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS :

Xo, +X;, =0 (1)
F
Y, —5= 0 (2)
Z,, +2, =0 (3)
Lo, +hZg, +L;, =0 (4)
pas
My, —=D.Zy, __TEle =0 (5)
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F
Noz ~hXo ~D.— -+ Ny, =0 (6)

Le nombre d'inconnues Is > 6 = on ne peut pas résoudre le systéme seul. Il faut donc injecter des équations
scalaires supplémentaires.

Q.5. Onisole le solide 1 + B.A.M.E. :
Graphe d’analyse

0
{F4—>1} = { a} »
A My, .y Le re’sp.ec.t dela cond|.t|9n de
symétrie impose de diviser par 2
I'effort F.

Pivot d’axe (A)y)

Hélicoidale
d’axe (By)

F_
&{Féprouvette_n }: _Zy
0

Glissiere d’axe (C y)

(0]
B.A.M.E. :

X L - -
, . oo Xog X + Yo, .y + 2,2

e 0->1:Pivotdaxe(Ay): {Foﬂl}z Y, O = B ~

7 N A Loi-X+Ng,.Z

A 01 01 5.,5.7)
. X, XYy, §—Z,,3 as
e 2 ->1:Hélicoidale d'axe (By): {F,,,j=—{F ,,} = e X 2 L avec My, __P Y,

g (L X—=Mp.y =Ny, .2

, 0
e Courroied > 1: {FHl} = { 4}
A Mgy

Etape 5 : On applique le PFS sur 1 au point B.

Sk =0} > 1) b )= 10) »B{ oy }{J‘ }{J‘ }={o}

MyRooo)] g (MsRos)]  (Ms(Rys)
Calcul du moment en B de {FO_,l} : W(ﬁo_)l)zmkﬁo_ﬂhg’-\’/\ﬁo_ﬂ
> MyRy,,) =Ly X+Noy7 +—LY A (Xoy X+ Yo, ¥+ ZoyZ) > Ma(Royy) =Loy K+Noy 7 +L X7 —LZg, X
{le} : torseur couple - M_’B(ﬁHl):M“.V

Ecriture des 6 équations scalaires issues du PFS :

Xo; = X4, =0 (7)

Yy, =Y, =0 (8)

Zy~2,,=0 (9)

Ly —LZg; —L,, =0 (10)

M, + 22y, =0 (11)
2.1

Ngy +LXo; —=N;, =0 (12)

Etape 6 : Le nombre d'inconnues Is = 10 > 6 = on ne peut pas résoudre le systeme seul

as F as
Q6. (11)+(2) > My, +22y, =0 et ¥, ——=0 > M,, =—F
2.1 2 4.1
as
Q.7. Cpor = 2M,, =—P25¢
2.
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Corot 2 202,
Q8. F=——m=T AN F=—2T - 41800 N > 20000 N C.d.C.F. ok.
pas 3.10

Etude statique d’'un remonte pente - Corrigé

Q.1. Graphe de structure

Pivot d’axe (0, Z ) Pivot d’axe

0,2)

Pivot d’axe (B, z )

Pivot d’axe (O, z )

Pivot d’axe

(c,Z)

Q.2. On isole l'ensemble E;={6+7} et on On applique le PFSsur E; au point A:

effectue le B.A.M.E.. Théoreme de la résultante statique projeté sur I'axe X, :

- ~T-T'+F=0 (1)
N Théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe y. :

0=0
Théoréme du moment statique en A projeté sur I'axe 7 :
—r.T+r.T'=0 (2)

Q3.(2)>T=T (3)

F
(1)+(3)> T:T':E (4)

Q.4. On isole I'ensemble E,={4+6} On applique le PFS sur E, au point O :

et on effectue le B.A.M.E.. Théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe x :
T.cosa+X;, =0 (5)
Théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe y:
—-T"=T'sina+Y,;, =0 (6)
Théoréme du moment statique en O projeté sur l'axe 7 :
2r7"-2rT=0 (7)
" ’ F
(7)+4)>T"=T=T :E (8)
F
(5)+(4)> X5, = —E.cosa (9)
F .
(6)+(8)=>Y;, :E.(1+sm0t) (10)

Q.5. Onisole le solide 8 et on effectue le B.A.M.E..

M.g
On applique le PFS a 8 et on utilise le théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe y :
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T"-Mg=0

(11)+ (4) > M=L
2.8

Q.6. Onisole la barre 1 et on effectue le B.A.M.E.. > Solide soumis a 2 forces :

Y,y
{F0—>1}= { 06 y} - glisseur (droite support (B,y)).
B

{ 3_,1}— { } - glisseur (droite support (B, )).

o k5]

Q.8. Onisole la barre 2 et on effectue le B.A.M.E.
- Solide soumis a 2 forces : -

Xop X+ Yy, Y
{Foa )= { 02 5 02 y} > glisseur (droite support
C

(CO)).
X x+Y
{3_>2}_ { - - y} - glisseur (droite support

(CO)).

X0 X+ Yo,
Q. {FH%{ 2%+ Voo V}
C

0

—Rc.sina.x +Rc.cosa.y
{FOAZ}: { A
C

0

Q.10. Onisole 'ensemble E={1, 2, 3, 4, 6, 7, 8} et on effectue le B.A.M.E..

Pivot

_

_

Q.11. On applique le PFS sur E au point C :
Théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe x : F.cosa.—R..sina=0

Fosa)

d’axe (C,z)

0

(11)

(12)

Rg-Y
Pivot d’axe (B,Z)0 > 1: {0%1— { %y}
B

- 2:

{—Rc.sinoc.)? +R..coso.y
0

e F ,=FX

o F_,=—Mgy

Théoréme de la résultante statique projeté sur I'axe y: —F.sina+R..cosa—M.g+R; =0

@ ®® Florestan MATHURIN

EY MG SR

(13)
(14)

Page 14 sur 15



TD 22 - Sciences Industrielles pour I'Ingénieur Lycée Fermat Toulouse - CPGE MPSI/PCSI

Théoréme du moment statique en A projeté sur I'axe z : équation inutile

(13) > R, =F.¢

sina
coso

(14) + (15) +(12) > R; =F.sina—F. .cosoc+E

sina

cos30

sin30

30 F F 3 F F
055" 030+~ > Rg =——F.—+—=—— - Barre 1:tendue
sin30 2 2 2 2 2

Q.12. AN.: R. =F. =+/3F - Barre 2 : comprimée

et Ry =F.sin30-F.
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