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Question 3. 
Modélisation des liaisons 

Liaison Modèle Repère – Symbole 
(Voir Fig.1 DT4) 
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L1 entre 
S5 et S4 
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Question 4. 
 
Etude de l’isostatisme du cycle considéré 
 

 
 

eisostatiquestbouclela
0hFinalement

0h14445146
Donc

0hmcNs1n6

=
=+−+++−−

=+−−−

:
)()(

)(

 

 
 
 
 
 
 

 

B 

z 

yB 

xB 

B 

z 

yB 

xB 

A 

0 z 

y 

x 

C 

0 z 

y 

x 

DOCUMENT REPONSE                                                                                                                     DR2 



 

CPE5MC 

 DR2 Bis 



 

CPE5MC 

 

 
 Question 8.  Sollicitations dans le bras télescopique 3 

 

 
 

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  
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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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Fig. 2 Diagramme des moments de flexion 
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Fig. 1 Diagramme des efforts normaux  
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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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