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Palettiseur pour l'industrie laitiére - Corrigé

Q.1.

5= 17 3= I,

Q.2. 00=0A+AB+BO=0 > L, X, +.X; —RX, =0
> L,.cos0, %, —L,.sin0,y, + WX, —R.cos(0, —0, )X, +R.sin(0, -0, )y, =0

Q1bis : parametres
L,.cos0; +p—R.cos(6; —0,)=0 variables : 82, 03,8,A ,u ety
-L,.sin6, +R.sin(6, —0,)=0 les autres sont constants :
R,L,L1

En projection dans la base 3 -

Q.3. HH=HA +AC+CH=0 = LX, +AX, +V.y, =0

= L.cosO, X, —L.sin0,y, +A.X, +y.5in0, X, +y.cos0, .y, =0

En projection dans la base 3 =

L.cosO; +A +y.sinB; =0
—L.sinB; +y.cosB, =0

Q.4. On réécrit les équations des fermetures géométriques précédentes mais cette fois ci en projection sur la
base 0.

cosB. = R.cosB, —L,
L, +u.cos®; —R.cos0, =0 3 R.sin®
En projection dans la base 0 > { * _“ - T M - tan0, L T
u.sinB, —R.sin0, =0 <in0. = R.sinb, cos0, —L,
3
n
0. = L
o L+A.cos0, =0 oSV =7 y
En projection dans la base 0 - ) - - tanf, =~
A.sinB; +y=0 . _ Yy L
sinB, =——
A
R.sin6. R.sinB
Soit Y=~ yly=p 22
L R.cosO,-L, R.cos6, —L,

Q.5. Graphiquement on voit que les positions extrémes haute et basse sont obtenues lorsque X, est
perpendiculaire a X,. On peut retrouver ce résultat en recherchant I'extremum de la fonction y ce qui revient

d
chercher 8 .4 tel que il . 0
e2
d R.cosB,.(R.cos0, —L;)—R.sin0,.(-R.sin0
) ik (R-cosO, ~L,) S|2n 2:(Resin0,) >R.cos*0,.-L,.cos0, +R.sin*0B, =0 soit L,.cos0, =R
do, (R.cos0, —L,)
R . R.sin®, .,
= 0, =arccos— = B max = £53,1°. Le débattement est Ay = 2. ——————
' L, R.cos0, ... —L;
R.sin®, ., 0,15.sin53,1
Q6. Ay= 2L — 2™ _ 5,05 Sn = 0,75 m soit 75 cm = CdCF ok.

R.cosO -L, 0,15.c0s53,1-0,25

2,max



Benne de camion - Corrigé

Q- 1. Vl —y-o Vz _y.o
- 8 Modéle (Schéma cinématique) - -

X3 X3
B
S Xo
1= 4
2
Q.2. avec S surface du piston telle que S=T[.d— (d : diamétre du piston)
4
Q.3. AA=AB+BC+CA=0 > LX, + A%, X X —Yc.Yo =0
ection dans la b L.cosO+A.cosp—x. =0 Q2bis : parametres
En projection dans la base 0 & LsinB+.sinB—y, =0 variables : 8,8\, les autres
sont constants
_ X —L.cosB
{L.cos@+7x.c:c>sﬁ—xc =0 |cosP= x
Lsin@+h.sinB—yc =0 " | g yc —Lsin®
A
2 . 2
N (XC —;.cos@] +(\/c —;.sm@} =1->A= \/(xc —L.cosB)’ +(y. —L.sin0Y

- %Z.L.(—xc.é.sinﬂ + yc.é.cosﬁ)

Q.5. A= \/xcz +y +L2 =21 (xc.cos0+y .5inB) Sh=
\/:»(C2 +yl+0? —2.L.(xc.c059+yc.sin9)

- L.(—xc.é.sin6‘+ yc.é.cose)

Onai=v->Q=s.
\/xcz +y 2+ —2.L(x..cos0 +y,.sin)

Q.6. 0, =70.0etQ=0,41/s > Q=0,4.10° m%/s
- Gmax =70x0,4.10° = 0,028 rad/s > ‘9 =0,27 tr/min < 0,5 tr/min = C.d.C.F. ok,

max




Manege de féte foraine : « La chenille » améliorée - Corrigé

Q.1. (52)/(S1) = translation d’axe z, : les bases b, et b, sont les mémes.

Q.2.

V2=§3

Q.3. Vg e5/50 = Vo 2/0 ~ 456 =i7t(t).io +ax, +b.X, +1%,| =A(t).Z, +(a+b).cLy, +|.iia
' ’ dt |, dt 0 dt 7|,
d. e he = - as . = a=
Avec —X,| = Exa +Q5,0 AX3=(0.Z; +B.y;) AX; =a.cosPy, —B.z; =d.cosPy; —P.z;
0 3

L

> | Vg /0 = Mt).Z, + (@+b+l.cos p).c.y, —1.Z,

Q4. F X3 =—M.(I'g s3/50 +8-Zg) X3 = —MTg 53/50-X5 +M.B.Z5.X5

passager—nacelle *™3

- d. . - -
Te 53750 =L6.3/0 =Ek(t).zo +(a+b+l.cosP).ay, —1p.z,
0
. o L . .. .dz
[/ =A(t).2, +(@+b+l.cosP).a.y, —(a+b+lcos B).&t> %, —Lop.sinp.y, —Lp.Z, —1. 25
o]
d._ - — . N T PG
Avec Eza =Ez3 + Q5,0 A2y =(AZ, +BY3) A Z3 = dsinfy, +B.x,
0 3

T 3/0 = Mt).Z, +(@a+b +Lcosp).i.y, —(a+b +1.cosp).c’ X, —LéB.sinB.y; —1B.Z; — L% %, —1B.c.sinB.y,

T, 1/0 = Mt).Z, +(a+b +1.cosp).iy, —(a+b+1.cosp).c’ X, —2L&p.sinpy, — 1.z, 17X,
Onaici y, =y, =y;avecy,X; =0 ST ;,0X; = A(t).Zy.X; —(@a+b+l.cosB).c” X, .X; — 1A% X, X,

Tga/0%s = —)(t).sinB —(a+b +l.cos p).ct%.cos p -1

F X =m.(5;(t).sin[3+ (a+b+I.cosB).dZ.cosB+I.BZ)+m.g.sinB

passager—nacelle **3

Q5. B=cte=n/2 > BzOet r=16m/s> >F

passager—nacelle

Xy =mA+mg.

L’accélération ressentie est donc i +g=16+9,8=10,4 m/s’ <2.g




Broyeur - Corrigé

Pivot glissant
d’axe (B, y,)

Q.1. Graphe des liaisons du systéme : Pivot d’axe

Q.2. Figures géométrales : d’axe (D, Z, )

Q0. m=mu+mi

1 mobilités utiles, fonction principale du systéme, rotation de 1impliquant rotation alternative et translation
alternative de 3.
1 mobilités internes, rotation de 2 autour de I'axe défini par la droite (BC)

h=m+6y-Ic = 2+6-8=0

QObis : parametres variables : 6,4, 85, 610;h,A , les autres sont constants (R, d et L)



Q.3. Pour la position particuliere 0,, =0° et 0,, =0° :

A

M
®

= o |?©

C
© ©
—u p []
=" A L]_Eﬁbz_y.z
777z @

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

En projection dans Ry : §A(t)+L.cosB,;, —d=0 - |h(t)=R.cos8,,

R.cosB,, —h(t)=0

L.cosO,, =d—A(t
9{ €0%Ys0 ()eLzz(d—l(t))z+R2.sin2910$7h(t)=d_m

L.sinB;, =R.sinB,,

L.sinO,, =R.sinO R.sin® R.sin®
{ 30 10 3 tan Y= SINUy, tand,, = 10
L.cosBy, =d—A(t) d—A(t) d—(t) = /> —~R%.sin2 0,
Q.5. Liaison 0-1 : Pivot d'axe (A, Y,) X3, 0
X1 Log Q.7. Liaison 3-2 : Rotule en C > {F, ,}= 1Y, 0
9 {FO—H}: YUl 0 C 232 0 B,
A ZOJ. NOl Bo
Q.8. Liaison 0-3 : Pivot glissant d’axe (D, z, )
Q.6. Liaison 2-1 : Pivot glissant d’axe (B, y,) = Xos Los
XZl L21 % {FO—)3}= Y03 MO3
{F2%1}= o 0 o0 0 Bo
B Zy Ny B,
Q.9. On isole le solide 1 + BAME : On applique le PFS sur le solide 1 :

- Théoréme du moment statique au point A et en
projection sur l'axe y, :

(ABAR, ,,).y,+C,, =0
Rz, A (X5 Xg +251.29)) .Y +C,, =0
[RX,;.005 61y —RZyy.5in6y +C,, =0




Moteur

{FMalkA{Em_%}

Pivot glissant
d’axe (B,y,)

Pivot glissant
d’axe (D, Z,)

Z.%,
ok )
5 N;-Zo
Q.10. On isole le solide 2 + BAME : On appligue le PFS sur le solide 2 :
. . - Théoréme de la résultante statique :
Moteur ——————» Pivot glissant

Pivot glissant
d’axe (D, Z,)

X3, +X,, =0
En projectiondansRy: {Y;, =0

Z..7 Ly, +Z,,=0
R 32 TL12
e

Attention le systéme est soumis a 2 actions mécaniques

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

Q.11. On isole le solide 3 + BAME : On applique le PFS sur le solide 3 :

Moteur ————»
= } Pivot d’axe
m HU

Pivot glissant
d’axe (B,Y,)

Rotule

Pivot glissa enC
d’axe (D, Z,
- Théoréme de la résultante statique :
Xoz-Xg + Yg3-Yo +Zp-Zg + Xp3.Xg + Z53.2, =0
{F }: {ZP'ZD} - Théoréme du moment statique au point D :
P—3 = —_— — -
o Np-Zo DC AR, 5 +LgsXo +Mps.Yo +Np.Z, =0



Xz X33 =0
—> Théoréme de la résultante statique en projection dans Ry : {Y,; =0
Z,+2Z,,=0
- Théoréme du moment statique au point D :
DCAR, ,, = (—LYs +h(t).25) A (Xys X + Zy3.79) = —LY3 A X3 Ko —L(t).Y5 AZys.Zo +h(t).Z5 A X5 Xg
=L.Xp3.€05059.Z5 —L.Z,3 X5 +h(t).X,5Y,
Loz —L.Z,5.c080,, =0
En projection dans Ry : <My; —L.Z,5.5in035 +h(t).X,; =0
Np +L.X,5.c0505, =0

Zp+2y5=0|  [Lyy —LZ53.c0505 =0 | [Ny +L.X,3.c0805, =0

Q.12. De la question 9, on a : R.X,,.cos0,, —R.Z,,.sin0,, +C_=0.

X, ==X, =X
De la question 10, on a : { 32 2o
Ly ==Ly, =1y

N N
De laquestionllona:—Z,=27Z,, = Z, =Z et X,; =— P i P

L.cosB,, "~ L.cos 05,

N N .
R———.cos0,, —R.Z,.sin0,, +C_ =0 >|C,, =—R——F—.cos0,; +R.Z,.sinb,

"L.cosB,, " "L.cosO,,

C
Q.13. En considérant que le couple de broyage nul,ona: C_ =R.Z,.sin0,, > |Z; . =?r"
0,16 . - . .
AN.:2Z =—"——=5,33N>5 N = Le critére effort minimal du cahier des charges est respecté.

Pmax 31072



Etude du dispositif de mise en contact du rouleau de pression d’une machine a draper -
Corrigé

Q.1.

Q0. m=mu+mi

3 mobilités utiles : rotation
rouleau 5, pivotement bras 4
et inclinaison bras 3 (loi E/S)
1 mobilité interne, rotation de @
2 autour de I'axe défini par la
droite (BD)

® 3
h=m-+6y-Ic = 4+6-10=0 i ® @ o )_E

<

B
I °
Xy _
XZ

Q.2. On est dans le cas d’un probleme plan :

X01 0 X03 0 00 X23 0
{F0—>1}: 00 {F0—>3}: 00 {F0—>5}: 00 {F2—>3}: 00
D 201 0 (B2) A 203 0 (BO) E 205 0 (B0) B 223 0 (B2)

Q.3. On isole {1+2}, on effectue le Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (B.A.M.E.) et on applique le
Principe Fondamental de la Statique (P.F.S.) au point B.
Le systéme est soumis a 2 actions mécaniques modélisées par des glisseurs, les résultantes de ces 2 glisseurs

sont directement opposées et de norme égale = |Z,, =Z,, =0

Q.4. On isole {3+4+5}, on effectue le B.A.M.E. et on applique le P.F.S. au point A.

et

9& E X23

A ;ﬁ

Xpz +Xy3.cosf =0 (4)
Zoys +2Zgs —X55.5iNB=0 (5)

—Zos.(L.c059+a)+(%.i1 AXyy Ky g =0 (6)



Q. (6) > —ZOS.(L.c059+a)+%.X23.sin(B—9) ~0

205.(L.c059+a)=X23.%.sin([3—9) 7)

Zos correspond a I'effort presseur - Z,; =F et X,3 correspond a I'action de I'air sur 2

_ (:E+ I._.cosﬂ) F (8)
E.sm(B—G)

(7) =>||F

air—2

Graphiquement on obtient :

L
d—c+—.sin0
tanB=7L 2 (9)
—.cos0

2

Remarque : On peut aussi utiliser la technique de la

d-c fermeture géométrique.
Q.7. AN. :
675—150+ﬂ.sin22
(9) =B =arctan 200 2 =73°
L ——.C0522
E.sin&’ ( 2 )
e _ _. J_.¥_ — 35+400.c0s22).100
;(.1 | B (8) % Fair—>2 = 400 2260 N
X, Wi ——.sin(73-22)
2
F 260
Q.8. p=—=——=0,86MPa = p=_8,6Bars < 10 Bars = C.d.C.F. ok.
S 300
Z
Q9. p,=—2
° d, L,
z, 100 2 . o
Q.10. AN.: p, = = =0,31MPa << 50 N/mm” = La liaison est correctement dimensionnée.

dol, 16x20



