



CORRIGÉ DE MÉCANIQUE

Partie 1 : Étude de la fonction FT41112 (limiter la valeur de l’effort en cas d’obstacle)
Effort transmis par la bielle
Q1:

Q2:
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Résultats :
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Partie 2 : Étude de la fonction FT41114 (limiter la valeur de la vitesse d’un point situé à l’extrémité du vantail)
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Partie 3 : Étude graphique
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Q1 :

La bielle 2 est en équilibre sous l’action de deux forces, ces deux forces sont directement opposées.
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Tracé sur BR1










Q2 :

Le vantail est en équilibre sous l ‘action de trois forces.

Les supports sont concourants en I.

La somme vectorielle des vecteurs force est nulle : 
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Q3 :
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Q4 :

Mvt ¼ : rotation de centre A.








Q5 :
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Q6 :
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Q7 :
Mvt ¾ : rotation de centre B








Q8 :

Direction 
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Q9 :

Mvt 2/4 : mouvement plan








Q10 :
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Q11 :

Equiprojectivité des vecteurs vitesse :
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On obtient : 
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	Barème Mécanique Centrale de Surveillance
	

	
	 
	 
	

	 
	Question
	Nombre de points
	

	Partie 1
	Q 1
	3
	

	 
	Q 2
	14
	

	 
	Q 3
	3
	

	 
	sous-total
	20
	

	 
	 
	 
	

	Partie 2
	Q 4
	2
	

	 
	Q 5
	2
	

	 
	Q 6
	3
	

	 
	Q 7
	2
	

	 
	Q 8
	3
	

	 
	Q 9
	2
	

	 
	Q 10
	4
	

	 
	Q 11
	7
	

	 
	sous-total
	25
	

	 
	 
	 
	

	Partie 3
	Q 14
	15
	

	 
	sous-total
	15
	

	 
	 
	 
	

	
	total
	60
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Direction des forces en C et D
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