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 TD2 : Commande de soupape à linguet : Corrigé  

1- Détermination de l’expression du couple moteur 

On néglige l’inertie du galet 5 donc l’énergie cinétique du système Σ0 est : 

 EC(Σ0/0) = EC(2/0) + EC(6/0) + EC(7/0) 

Les solides 2 et 6 étant en rotation autour d’un axe fixe et 7 en translation par rapport à 0, on a : 
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  On en déduit : 
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Le système Σ0 est constitué que de solides en liaisons parfaites entre eux et avec le bâti. 

  Donc la somme des puissances des actions intérieures est nulle : Σ P(Int→Σ0/0) = 0 

  Et la somme des actions de liaisons avec le bâti est nulle : Σ P(0→Σ0/0) = 0 

Reste donc les puissances du couple moteur 
→
Cm  et de l’action du ressort : 

  P(
→
Cm→2/0) = 

→
Cm .

→
Ω2/0 = Cm.ω et : 

  P(8→7/0) = 
→

F8→7.
→
VD∈7/0 = ( )F0 − k.y .
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•
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•
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On a donc : Σ P(Int→Σ0/0) + Σ P(Ext→Σ0/0) = Cm.ω + ( )F0 − k.y .
•
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Ayant ω = c
te
 l’application du TEC 
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 donne donc : 

 Cm.ω + ( )F0 − k.y .
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1.2- Détermination du couple moteur maximal 

Ce couple est maximal pour ω = ωmax et à la fin de la première phase, à la date t
 -
1. Date t

 -
1 à laquelle 

on a : y = − 
∆y
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•
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6.∆y.ω
π  et : 
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y = − 
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π2   On en déduit : 
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2.1- Détermination de l’effort de contact en D 

La soupape 7 est en mouvement de translation par rapport au bâti 0, d’où son énergie cinétique : 

EC(7/0) = 
1

2
.m7.

•
y
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Elle est en liaison parfaite avec le bâti donc P(0→7/0) = 0 

Le ressort 8 exerce une action modélisée par une force de résultante 
→

F8→7 = ( )F0 − k.y .
→
y0  qui 

fournit donc une puissance : P(8→7/0) = 
→

F8→7.
→
VD∈7/0 = ( )F0 − k.y .

→
y0  . 

•
y.

→
y0  = ( )F0 − k.y .

•
y 

Le linguet 6 exerce une action modélisée par une force de résultante 
→

F6→7 = − FD.
→
y0  qui fournit 

donc une puissance : P(6→7/0) = 
→

F6→7.
→
VD∈7/0 = − FD.

→
y0  . 

•
y.

→
y0  = − FD.

•
y 

Cette soupape étant un solide : Σ P(Int→7/0) = 0 

L’application du TEC 






Σ P(Int→7/0) + Σ P(Ext→7/0) = 

d EC(7/0)

dt
  à cette soupape donne donc : 

 m7.
•
y.

••
y = ( )F0 − k.y .

•
y − FD.

•
y On en déduit : FD = F0 − k.y − m7.

••
y 


