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Exercice 2

Déterminer la pression p dans le vérin en fonction de
I'effort F exercé en D sur 1 et des données géomé-
triques, afin de maintenir le systeme a I'équilibre dans
Ry galiléen.

« Guide »

pression p?

@Gl1ss1ere « guide » {T(ext . 1)} _ { _% o }

« Guide »
B

o

Hypotheses : Le probléme est plan par symétrie du chargement. On néglige [’action de la pesanteur.

Graphe des liaisons

-F. ¥4 en D (connu)

Pivot d’axe (A,Zg) Pivot d’axe (C,Z)
Is =4*2 + 1 = 9 inconnues
Es = 3 * Nb isolements = 3*3 =9 équations

Glissiére ]
h =1Is - Es = 0 = on peut résoudre.

Direction

2

Pivot d’axe (B,z)
pression p
(inconnue)

Méthode : on isole les solides/ensembles de solides soumis a 2 glisseurs, puis on suit le cheminement de
Ueffort (en partant de l’action connue) sans faire intervenir les actions dans les liaisons de « guidage » car
on cherche a relier les actions d’entrée et de sortie et non les actions dans les liaisons.

1. Onisole {2+3+fluide} soumis a 2 glisseurs, Bilan des Actions Mécaniques Extérieures :

Rio- R
« Action transmissible 0 2 Pivot d’axe (B,Z) : {T(o-2)}= BAac } avec Mg (9-2)-Zg = 0
B,(0-2) B

R(153)

« Action transmissible 1 3 Pivot d’axe (C,zg) : {T(1_>3)}={ } avec M, ;3).20 = 0
c

C,(1-3)

Sans démo on peut dire :
{2+3+fluide} est a ’équilibre dans RO galiléen sous |’action de 2 glisseurs en B et C donc :

R(o-2) ="R(1-3) = —X13.%X3

2. Onisole le solide 1, Bilan des Actions Mécaniques Extérieures :

Reos .
« Action transmissible 0 1 Pivot d’axe (A,7;) : {T(O_,l)}={ Se-n } avec My (g-1y.29 = 0
A,(0-1) A

. .. . , — —R(1—>3) = —X13-f§ — —
* Action transmissible 3 1 Pivot d’axe (C,%;) : {T(351)}= 7 M 153).20 =0
— Mc,(1-3) C

, . . 5 —F.5
« Action extérieure glisseur -F. y en D : {T(ext_&)}={ Yo }
0 Jp

MP-MP* 1/2 Lycée Thiers
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On applique au solide 1, a ’équilibre dans RO galiléen, le TMS en A projeté surz, « pour ne pas faire intervenir
les inconnues dans la pivot 0-1 » et déterminer X,, qui « transmet » ’action

connue : = ¥,
_ _ o &
(—X13.X3ACA)-Zg+ (—FygADA) -Z5 =0 \.‘
soit (—Xy3.X3 A—€x7) Zg+ (—Fyg A—Lxy)-Zg =0
—£.X43.5in(f —a) — L.F.cosa. = 0 Zo125

Xon = L.F.cosa
B™  psin(f—a)

3. Onisole le solide 3, Bilan des Actions Mécaniques Extérieures :

R1-3) = X13.%3

« Action transmissible 1 3 Pivot d’axe (C,7) : {T(1_>3)}={ } avec M, ;3).20 = 0
C

MC,(1—>3)
. - e R(2-3) ~ .
* Action transmissible 2 3 dans la glissiere X3 : {T(o3)}={ avec R(;3).%3 = 0
P,(2-3))yp
. . . .S.
e Action du fluide sur le piston (hyp : sans frottement) : {Tﬂuide_,3}={p _,x3 }
0 Jvrecx)

On applique au solide 3, a I’équilibre dans RO galiléen, le TRS projeté sur X3 « pour ne pas faire intervenir les
inconnues dans la glissiere » et déterminer p en fonction de X3 qui « transmet » [’action connue :

X13+p.S=0

__Xu3
p S

_ L.F.cosa
~ 2.S.sin(B—a)

P

MP-MP* 2/2 Lycée Thiers



