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Q1- Observation :

CORDEUSE

Q2- Le phénomeéne physique observé est

Ce phénomeéne dépend de

Q3- Modélisation des liaisons :

Classes
d’équivalence

Type des surfaces en
contact

Mobilites

Nom de la Liaison

Fourreau -

L1 Chariot

Chariot -

L2 Coulisseau

Coulisseau -

L3 Rail + berceau

Schéma cinématique :

N

R————————————————>

/ \

Fourreau

[ + pinces

Rail de guidage
~ f + Berceau
~
~
~
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Q4
Matériaux Coef. Hauteur mesurée | Longueur de guidage
d’adhérence
Rail-

) f = Hi = Ly =

coulisseau / ! ! !
Chariot- _ _ _
coulisseau / f2= Hz = L=

Conclusion :

Q5- Détermination de la hauteur théorigue de blocage entre le coulisseau et le rail :

Justifications :

Soit :

AN : Htheo =

Hipeo. =

mm

<

Direction de ’effort de la

corde sur la pince

| P
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Q6- H > Hineo

Conclusion : Conclusion :

Q7- Domaine de validité de la hauteur mesurée :

Domaine de validité de la hauteur calculée :

Q8-  Mesure de I’erreur relative sur la tension dans la corde :

Tension de la corde lors du

(1) ’
maintien par la pince (daN) % d’erreur

Consigne (daN)

Cause 1:

Solution 1 :
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Cause 2 :

Solution 2 :

Cause 3:

Solution 3 :

Q9-  Protocole de mesure :

Enfin la loi de frottement exponentiel donne :

Q10- Protocole de mesure :

Enfin la loi de frottement exponentiel donne :

Conclusion :
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WINCH
Q1
Q2  Détermination de la relation théorique :
O Appliquer le P.F.S. en résultante au trongon isolé en projetant sur les axes x ety :
Surx:
Sury:
® En considérant un d@tres petit, linéariser (DL a ['ordre 1) les deux équations scalaires :
Surx: =
Sury: S
© Exprimer dF/F en fonction de d&:
A la limite du glissement nous avons : , soit :
O Endéduire larelation T=te':
En intégrant de 0 a a,
Q3 Mesures des tensions en fonction de 1’angle d’enroulement :
o en tour 0,5 1 1,25 15
Tension maxi en N
Tension minien N
fa moy = et fg moy =
Q4  Validation du CdCf : dans le cas le plus déefavorable on a :
Soit: a =
Conclusion :
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Q5 fonction technique satisfaite par les roues libres

Q6  Graphe de structure :
Axe 6 +
i manivelle
Pignon 10

Schéma cinématique :

JL
ol
L

= —

TI77777777 777777777 7777777

w
Q7 Sensi: T = tambowr —
wmanivelle
. — wtambour _
Sens 2. r, = — =

wmanivelle

Q8  Validation expérimentale :
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Q9  Action sur la manivelle :

Notons : Rt le rayon du tambour,
Rm  lerayon de la manivelle,
F I’effort sur la manivelle.

Supposons que le rendement global vale 0,8.

Application numérique :

Conclusion :
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BARRIERE SYMPACT
Ql:
Q2: Isolons et écrivons le
Q3: Cr(g) =
Q4 : A T’équilibre, on obtient donc :
Q5: Mesure des positions d’équilibre :
Ymenm 0.200 0.250 0.300 0.350 0.400
O¢q mini en °
Beq maxi en °
Q6 : Caractérisation du ressort :  imprimer les courbes tracées sous Excel et mesurer :
Pour I’évolution de Omaxi : K= N.m.rad* et Co= N.m
Pour I’évolution de Omini : K= N.m.rad* et Co~ N.m
Donnée constructeur : Keonst = N.m.rad ™!
Conclusion :
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Q7 : Mesures :
021 =
031 =

Yoz =

Dans cette configuration, on trouve :

Application numérique :

Q8 : Couple moteur théorique :

Ainsi on trouve pour 6 =0 :

Cewn =

Z;

Z;
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Q9: Lamesuredonne:  Cgmesure

Conclusion :

Q10 : Le phénoméne physique est

Exploitation des mesures :

Conclusions :

N.m
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SUSPENSION DE MOTO

Q1 : Effort déduit de la longueur du ressort :

Longueur du ressort a vide : lo =
Longueur du ressort pour la charge maxi : | =

Effort dans le ressort : F =

Q2: hypothese :

Incertitude de mesure :

écart moyen sur une série de mesures de 1’ordre de : mm

incertitude de ’ordre de : N

Q3 : Détermination de I’effort par simulation sous Mecaplan
Valeur de ’effort relevée :

Démarche suivie :

Q4 : hypotheéses :
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Q5: Détermination graphique de I’effort :

Justifications des tracés :
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Q6 : hypotheses :

incertitudes :

Q7 : Poids estimé de la piéce rouge :

Position du centre de gravité de la piece rouge :

Justifications des tracés :

Lycée Claude Fauriel Page 14 sur 19



PN
ARELMPSI/MP2I Statique — T P4 Moto — Documents réponse S2I

Q8 :

Q9 : Analyse des résultats :
L’écart relatif est de I’ordre de % entre les valeurs d’effort déterminé par les 3 méthodes

Méthode la plus « vraie » :

Pourquoi ?

Q10 : Effort déduit de la longueur du ressort : F = N

Raideur de la suspension :

Avantage d’une suspension raide :

Inconvénient d’une suspension raide :
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BRAS MAXPID
Q1l: m-h=6n-Ns:d’ouh=m-6n +Ns = (my+m;)-6n+Ns
e N=
e my=
° mi =
e Ns=
Donch =
Défauts géométriques possibles :
[
[ J
Q2 : On résout : barrer les composantes nulles
X X Xe L -Px X, 0
15 L15 12 L12 45 45 x34 272, 34 23
Tl~>5 =Y Mg sz =1Y, M, T4ﬁ5 =Y My T3_>4 =4Yy, M,, Tzas =Y My
215 0 AB, Zl? 0 B.B, Z45 0 C.B, Z34 N34 Z23 N23 BB,
C,B,

PFS sur 5 : dans B
Xis+Xsscosa - Yassino =0 (1)  Yist+ Xsssina +Yss5 cosa =0 (2)
Lis+La4s cosa - Mas Sino +C Zs45Sin6=0 (4)

PFS sur 2 : dans B2
C(Xss sino. +Y45 cosa)cosO - € (Xas cosa - Ysssina) SinO =0 (6)
X12-X23 =0 (7) Y12-Y23=0 (8)

PFS sur 3 : dans B>
Li2=0 (10)
-XatX23 =0 (13)

M2 - M23 =0 (11)
-YautY23=0 (14)

21)(34 =0 (16) -Mas + Moz+ Z23.x(t) =0 (17)
T

PFS sur 4 : dans B2
-Xa5t X34 =0 (19)

Las- X, =0 (22)
27

-Y45tY34 =0 (20)
-Mss+M3s = 0 (23)

Inconnues hyperstatiques de la liaison Lis :
Q3 : modeles isostatiques possibles :

- solution1:

Justification : h = (my+m;)-6n+Ns =

- solution 2 :

N2z =0 (12)
-ZastZ23 =0 (15)

-Z45+234= 0
Nzs =0 (24)

Z15+Z45=0 (3)

M1s5+Mas cosa + Las Sina -C Zss c0s6=10 (5)

Z12-Z23=0 (9)

-N3s + N23- Y23.X(t) =0 (18)

(21)

Lycée Claude Fauriel

Page 16 sur 19



Pl N
ATRELMPSI /MP2I Statique — TP5 Maxpid — Documents réponse

S21

Justification : h = (my+m;)-6n+Ns =

Manip 2 :Cm= Nmm

Q4 : Justification Pb non plan :

Q5 : on ajoute les torseurs suivants : T_ﬁ_ =_ T_H_ =
Démarche :
1. : ce qui donne I’équation :
2. : ce qui donne 1’équation :
3. : ce qui donne I’équation :
4. : ce qui donne 1’équation :

Q6 : résolution :

Dot Cm = _ Pas. AP cos @
21 csin(a — 6)
AN.: tang =SSMO=b . _ pour =45° et  Cm=
a+ccosé
(2 disques)
Q7 : Cm mesuré = mNm
Conclusion :

e [’écart entre Cm simulé et calculé :

e ¢cart entre Cm simulé et mesuré

Nm avec une masse de 1.3kg
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OUVRE BARRIERE SINUSMATIC

Q1: Graphe des liaisons

Q2 : Liaison équivalente L7/

Q3 : Schémas cinématique 2D et 3D :
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Schéma 3D
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Q4.
e Ftude de I’isostatisme de 1-7-6-3-2-1 :

e FEtude de I’isostatisme de 1-7-3-2-1 :

e Justification sur la liaison L7/3 :

Q5: démarche:

/" ’
~ S
1. Compléter les changements de bases (Zorro) : Ci‘»' o> ;
’ >
Y ’ P
y Y7 y Y2 SRR w
7 % I N
g i ad
2. Exprimer % dans la base B : ;

3. Traduire vectoriellement « axe du levier 3 reste dans le plan (X,,2) lié a ’arbre de sortie» : U .y; =0

Q6 :

o wyi(6)= ®2/1 Max =

e Allure de w2/1(0) pour un tour de I’arbre d’entrée.
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