Sciences Industrielles de I'Ingénieur CPGE - Saint Stanislas - Nantes

TD4 : Mécanisme de fermeture : Corrigé

1- Vitesse et accélération du centre d’inertie du rouleau 2

Par la relation de Varignon : %DI/O = Voo + Q,,000A

Or O étant le centre de la liaison pivot entre 1 et O : @LODI 0=0
Donc : %m/o =a.a; Od. D;l =d.d. z;

Or A étant le centre de la liaison pivot entre 2 et 1 : %m 0= Vampo

On en déduit donc : e = 4.0 Zy

d Varmo d Varmo - o . o .
Ona: FEADZ/O = (T B, = T B, + 61/0':'{?;52/0 =d.qa. z1 +d.x td.a. 21
On en déduit donc : e = d.0. 7z —d.ot g

2- Relations entre les parameétres cinématiques o, 8 et v

m-

Par la relation de Varignon : W-IDZ/O = Vamypo + Qyo0AI =d.d. z; + B. ay OR. 2

e OO0 oo-

On en déduit donc:  Vygye = d.0. z; — R.B. g0
Par composition des vitesses : J%Dyo = Vimp + sz/o

Or il y a roulement sans glissement entre 3 et 2 au point I. Donc : @}53/2 =0
On adonc : @}53,0 = Vimy =d.0. Z - R.B. i;o

D’autre par le mouvement de 3 par rapport a 0 est une translation (liaison glissiere). On a donc :
m. . m. . M. s . . . .
Wlm/o =Vgmo=V.-2 Onendéduit: v.zo =d.a.z —R.B. g .On obtient donc par projection :

Sur z : v = d.a.cos o Sur D;o :0=-d.a.cosa —R.3
Soit: B=- % .o.sin o

Par dérivation par rapport au temps on obtient alors : v = d.(0l.cos O — aZ.sin a)

Et: B= —%.(&.sin o + a.cos a)

3- Graphe de structure

Remarques :

< En rouge le nombre d’inconnues de chacune des actions. .
Glissiere de

direction z,

< Les actions de liaison pivot ont 2 inconnues car il s’agit de

//f’

. e . . . < m. m.
liaisons pivot d’axe ap pour un probleme plan (O, g0, zo ).
Ce sont des glisseurs d’axe passant par O et A. ~ 3 5
& L’action de liaison glissiere a 2 inconnues car il s’agit d’une slo Co -y %1 j:/
.. . . . N i m. N L
liaison de direction zy pour un probleme plan (O, g, 2o ). 2 -E Y . 1 o g 2
. . . . C,.x Q
@ L’action de liaison ponctuelle a deux inconnues car la = 0 = ‘g
liaison est avec adhérence (Roulement sans glissement) et “
R m- m- .
on a un probleme plan (O, g, 29 ). 1 Pivot / 2
“ Le couple moteur a une seule inconnue. Les poids de 1 n’a d'axe (A.x) ¢
pas d’inconnue car masse et accélération gravitationnelle 0 2
connues. Pr=-m gz P mg 7

Mecanisme de fermeture - Corrige.docx page 1/6




Sciences Industrielles de I'Ingénieur

CPGE - Saint Stanislas - Nantes

4- Ordonnancement des isolements

On isole {3} et on applique un TRD projeté sur 70

Trois actions et 4 inconnues. Mais la résultante de 1’action de
0 -3 n’ayant pas de composante sur Zo on peut en déduire
celle de I'action de 2 -3 : Zo3 = — Za».

On isole {2} et on applique un TMD en A projeté sur %o :

Trois actions et 3 inconnues. Le moment en A de 1’action de
1 - 2 étant nul, et la composante sur %0 de I’action de 3 -2
(Zs;) étant connue on peut en déduire la composante de cette
méme action sur D;o Y3

On isole {1,2} et on applique un TMD en O projeté sur K

Cinqg actions et 3 inconnues. Le moment en 0 de I’action de
0 -1 étant nul, et ’action de 3 -2 étant connue on peut en
déduire le couple moteur : Cy,

' d'axe (O,a,)

= —
P,=-m,.g.z,

2
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