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Question 3.

Modélisation des liaisons

	Liaison
	Modèle
	Repère – Symbole

(Voir Fig.1 DT4)
	Torseur statique
	Torseur cinématique

	L1 entre S0 et S1
	Liaison pivot d’axe Cz
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	L9 entre S1 et S5
	Liaison sphérique à doigt de centre  B
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	L1 entre S5 et S4
	Liaison pivot glissant d’axe BxB
	
[image: image7]
	
[image: image8.wmf]{

}

)

,

,

,

(

z

y

x

B

B

B

B

B

B

3

L

B

B

N

Z

M

Y

0

0

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

t



	
[image: image9.wmf]{

}

)

,

,

,

(

z

y

x

B

Bx

z

B

3

L

B

B

B

0

0

0

0

v

V

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

w



	L1 entre S4 et S0
	Liaison pivot glissant d’axe Az
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Question 4.

Etude de l’isostatisme du cycle considéré
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 Question 8.  Sollicitations dans le bras télescopique 3
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	Question 9.
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La section dans laquelle les contraintes de flexion sont les plus élevées est la section AA passant par J 

	Question 10.   
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	La contrainte normale de compression est négligeable devant celle de flexion.

La contrainte résultante est inférieure à la limite élastique Re = 470 MPa du matériau utilisé. Le bras télescopique résiste.
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Question 11 – Puissance maximale du vérin
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Question 12.   

Prise en compte des frottements dans la liaison L8
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Fig. 2 Diagramme des moments de flexion
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Fig. 2
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Fig. 1 Diagramme des efforts normaux 
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Question 5.

Angle diinclinaison de la trajectoire du point H

ETUDE DU MOUVEMENT DU POINT H PAR RAPPORT AU CHASSIS

Courbe 1 : Position du point H0 sur I'axe Cx en mm Courbe 2 : Position du point H0 sur I'axe Cy en mm
4 0
1 < i
s 1
50
1 - -
150 1
% 45 & 1
0 I 4
I
a5
L N N ERE 00
' s " s 0 B » . s » B 0 i »
o T
Position 0+ x = -525 mm = y = 500 mm
Position 26 - x =-415mm » y = 2350 mm

Déplacement maximal sur x - fx = 525~ 415 = 110 mm » Déplacement correspondant sury - Ay = 2350 - 500 = 1850 mm
Angle dindlinaison : o = arctan (& / By) = arctan (110/1850) » a=3.4"

Conclusion : &= 3.4° < 5° du CdCF ~ Les performances indiquées sont exactes
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