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M TD statique suite correction
>

Barrage poids

Révision SUP

Q.1. Exprimer d?(Q)

df(Q) = —p(2)dS7i = p.g(h — 2).dz.dy. %
Q.2.

du barrage.

f df (@)
{T } _ { Reauabarrage } _ VMES
—-b - B
eau—barrage Mo‘eauﬁbarrage 0 f dMo(df(Q))
VMES /

h
Requ-barrage = Jj peg(h—2z).dz.dy.X = p.g J(h —z).dz
0

h? K
=pegL.x

= i

. z
dyxX = p.g |hz — —

Calculer en O, le torseur des actions mécaniques de contact exercées par I'eau sur toute la surface

dM,(df(Q)) = 0Q Adf(Q) = (27 + y¥) A peg(h — 2).dz.dy. % = p(2).dz.dy(z) — y7)

Avec 0Q = zZ + y¥y

En se plagant dans le cas général :

Mo,eau—>barrage = Jj Z. peg(h - Z)- dz. dy-j; - Jj Y. peg(h - Z)- dz. dy.f

h

L

2 h 2
=pngZ(h—Z)-dZ deﬁ—pegj(h—z}dz fydyf
0 0

hz? 23" 22"
= Ped [———] V] 25— peg [hz——]
2 3 -z
0 2
h3
= peg?L)_; + 02
Finalement :

( th "\

_ Reau—»barrage _ peg7 X
{Teau—>barrage} - - h3
Mo,eau—>barrage o

peggL-ﬁ

Q.3.

En déduire la position du centre de poussée P, tel que : Mp ¢qyparrage-y = 0

On a donc OP = ZpZ

On s’intéresse uniquement a l'altitude (que I'on note z,) du point P (pas a sa position suivant y)

—_—_ —_——
MP,eau—>barrage = MO,eau—>barrage + PO A Reau—>barrage
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On s’intéresse uniquement a ce qui se passe suivant y :

- - A ™\ - h3 - hz - -
MP,eauabarrage-y = Mo,eauabarrage-y + (PO A Reauabarrage)-y = pe.g_L + <_sz A ,039714- x) -y

6
h3 h? ,(h 7
= Ped L= pegzy— L =peglh (g - 7)
On veut Mp ¢qyparrage-y = 0, donc:
h z h
2 P\ _ _
pegli?(g=3) =0 = 7, =3
Modeéle local Modéle global
—> |
h dEeau—)barrage = D(M,)ﬁdydz eau—barrage = pﬂﬂu'g'?'['x
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Systeme de freinage d'un TGV DUPLEX

Chissis

~
3

Ry

610
v LevierZ
(Garniture 2
¥ Schéma cinématique du
dispositif de freinage
Q.1. On définit le modéle local. Définition de I'effort normal élémentaire :

dN=pds=p-p-d@-dp avec p- p=cte

Définition de I'effort tangentiel élémentaire en phase de glissement :
dT=f-dN=f:p: p-d@-dp avec p-p=cte

. &
.

Définition du couple élémentaire :
dC=p-dT=p-f-p-p-df-dp avec p- p=cte
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R, 6,
3 Intégration : C:IdC:f.p.p.IIp-dH-dp
- (s) R, 6,
- .“. , Fog £ RE
", Disque .- Soit : C=f-p-p-a-% par face de disque. (a =8, -8,).

o, ‘e .
- - *
fraduannr®

R, 6,
Q2.0na F=[dN=[ [p-p-dé-dp=p p-a-R,~R)
(S) R, 6,

T [510—310

Q.3. F, =F, =1,163x10°x50x ——x ]x10_3=15223,6N
180 2

Q.4. Le théoréme du moment statique écrit en C; projeté sur x donne directement :

F

Fv

F

v

FV

{2

B,C, |||+ =0 = c[f||=c|F,| > |F[=|F,|=15223,6N< 29 kN > C.d.C.F. ok.

.

C.D,

Q.5. Les biellettes 1 et 2 servent a s'opposer a |'effort disque / garniture suivant x et soulagent ainsi les
liaisons pivot en C, et C.. Elles servent aussi a encaisser le poids de la garniture.

Q.6. Frein rhéostatique qui consiste a faire fonctionner les moteurs en générateurs et a charger le générateur
en lui faisant fournir de I'énergie a un récepteur (réseau ou résistances). Frein a courants de Foucault, en

utilisant les courants induit sur un disque ou sur le rail.
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WHING : WHeelchair Initiative New Generation

Q.1. Recopier et compléter le graphe de liaisons en faisant apparaitre les actions mécaniques man-
quantes.

Pesanteur

Glisseur en Ag Pivot d’axe (A, xg)

Csolo >

Glisseur en Cg

Roue avant Rav

Pesanteur

k.

lisseur en Bg

Roue arriere Rar

Q.2. Appliquer le principe fondamental de la statique a I'ensemble WHING et personne a mobilité ré-
duite  { WHING + PMR }. Isoler et écrire les 3 équations scalaires en supposant le probléme plan
dans la base ( x7,y7,2;) en fonction des données littérales. L'équation de moment sera exprimée au
point By,

Pivot d’axe (C, x;)

BAME :
Moz Nps7; + Tas V5
(Ty1) = {——g Zo} {Toor,} = { BS 21 : BS )’1}
0 _ _ B
NASz—l)‘l‘TASGS’_l) {T }={NCSZI+TCsy1}
{TO—>Ra,,} = { 6 }A 0-R,,; 6 c

On déplace tous les moments au point B :
Mp ooR,, = (02 + b —a— 83)Nyus X7
Mg o-R,. = (62 + b — 61)Ngs X1
—_ m —
Mg g1 = —;g((&z + b —d)cosa —csin a) X1
Le PFS appliqué a I'ensemble de la chaise donne le systéme a 3 équations suivantes :
m
NAS +NBS +NCS _?gcosa = 0
m
TAS+TBS+TCS _?gsina = 0

m
—jg(((Sz +b—d)cosa—csina)+(62 +b—a—63)Nys+ (6, +b—08;)Nes =0

Q.3. Isolerlaroue arriére, puis la roue avant et déterminer une équation issue du principe fondamen-
tal de la statique donnant la composante normale de I'action du sol sur la roue, en fonction des para-
meétres géométriques et de la composante tangentielle.

On isole la roue arriere et on choisit d’utiliser I’équation des moments au point C pour ne pas faire
intervenir les inconnues de la liaison pivot.

M¢o-R,, = (Nes 21 + Tes Y1) A CsC = (‘51Ncs + 7Tcs> X1
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et

C’est le seul moment non nul de I'isolement, on en déduit donc :

D,
61N¢s = 7Tcs
De la méme maniere en isolant la roue avant :
Ds
03Ny = 7TAS

Q.4. Isolerlaroue motrice et déterminer une équation issue du PFS donnant C,..; en fonction des don-
nées géométriques, de Ngg et de Tgs.

Cette fois en plus du moment créé par la ponctuelle avec frottement, le couple du réducteur C,,4 in-
tervient.

D,
Creq = 02Nps — TTBS

Q.5. Justifier que la composante Tgg. y, est négative.

Il est normal que le frottement augmente le couple que doit fournir le moteur. Au vu de I'équation
déterminé a la question précédente, Tgs doit donc étre négatif.

Q.6. A partir des valeurs de || Ns|| et ||Tzs||, déterminer la valeur de |C, 4| En déduire la valeur de
|C,n| et conclure vis-a-vis des exigences du cahier des charges (voir caractéristiques du moteur dans
le tableau des valeurs).

)

6
AN: Cypq = 0,004 X 1140 + X 350 = 63,36 Nm

Crea 63,36
nxi 09x8,78

D'ou G, = =8Nm

Le moteur peut développer un couple moteur de 24 Nm, le WHING peut donc démarrer sur une pente
de 15°.




