TD De Mécanique Générale ISET Nabeul

Correction d’examen de mécanique générale
Partie 1 : Etude statique :

1) Transfert destorseurs statiquesau point A :

@ {T1s),,

Ona MA(ﬁC) = Mc(ﬁc) + RA ﬁc

- 6)- (3

Dol :

* {Te/5)p.,
Ona MA(ﬁ) = Mg(ﬁ) + ABAF
Avec: AB= —aX¥+eZ = —aX= —ax+ e (cosaZ— sinay)

—

D'ou AB = —ax —esina y+ecosa Z

0 —a 0
_,A(ﬁ) _ <0> + (— esina>A<Fsinﬁ>
0 ecosa F cosf

—esinacosf —e Fcosasinf
MA(F)=< aFcosp )
—aFsing
0 |-eF(sinacosp+cosasinf)
Dot {te/5}, = {F sinp aFcosp
Fcosp —aFsinf 1

2) PFS appliqué sur I’ensemble (S) :
{M/S}4 + {T13/5}A + {T12/5}A + {T6/S}A = {0}

D'ou:
0|C,, 00 Xc] O
{TM} ={0 0} +{YA 0} +{YC —ch}
s’ lolo), zdo), ZlLry ),
0 |—-eF(sinacosf +cosasinf) 0]0
+{Fsinpf aFcosp ={00}
Fcosfp —aF sinp 010

D’ou on obtient le systeme d’ équations suivant :
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Xc=0 «y
YA+Y6+FSinﬁ=0 (2)
Zy+Zo+Fcosp=0 3
Cm—eF (sinacosf +cosasinf) =0 4)
—LZ:+aFcosB =0 (5)
LY, — Fsinf =0 (6)
D’'ou:
Xc=0N D’ aprés (1)
C
F = Lo D’ aprés (4
e (sin a cos B+cos a sin B) apres (4)
v, = 22EF D’ aprés (6)
Y. — asin fCnp
C™ el (sin a cos B+cos a sin )
Yuy=-Y,—Fsinf D’apres (2)
Dou V. = — asin fCp, _ Cm sin B
U Y4 =" L (sinacos p+cosasinf) e (sin a cos f+cos a sin f3)
a F cos
ZC = TB D’aprées (5)
acC
ou: Zp = ———meosh
eL(sin a cos B+cos a sin )
Zy= —Zc—Fcosff=0 D’aprés (3)
Dol : 7, = — aCmcosﬁ _ Cm cosf
U-4a= eL(sina cos f+cosasinB) e (sinacos f+cos a sin f)
C C
3 F= — - — = —
e (sina cos B+cos a sin B) e sin(a+p)

4) Etude statique relative alaposition PMH (a = 90°, 8 = 0°)

Avec (L = 51mm,a = 48 mm,e = 20 mm et Cm=32 103N.mm)
Applications numériques:

F=160N;Y,=0N; Z, = —310,59N; X, =0N; Y. =0N; Z. = 150,59 N

5) |Rell = V(X2 + Y2 + Z2) = |Zc| = 150,59N

|Rall = V(YZ + Z2) = |Z4] = 310,59N

Partie 2 : Etude cinématique :

1) Q(Rl/R) == a)_()
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Qrym=BX
2)
— d —
a.V(Ce6lR) = (E OC)R ,avec C € (6)

D'oll V(CE6IR) = (% (e Zy +1 172)) .
ad = - — d = - —
=e [(EZI)Rl + Q(Rl/R)A Zl] +1 [(EYZ)RZ + Q(RZ/R) A YZ]
D'ol V(CE6/R) = —ed Y+ 15 Z,

-

b.OnaY, = cosa¥ + sina Z
= —smBY+cosﬁZ
I7(CE6/R)— —ea(cosaY+ sina Z )+l,8'(—sin,817+cosﬁ7 )

l\u

D’ou V(CE6/R) = (—ed cosa — g sinf)Y + (I cosB —edsina ) Z
C.—ed cosa —Iff sinf =0 === V(Ce6/R) = (If cosf —edsina)Z
— _ i—) _ i — . —
3) V(CerR)= ( dtoc)R = (& z(t)Z)R = 2(t)Z
4) V(C €7/R) = V(C E6/R rmmmmp 2(t) = If cosB —edsina
—_Cosa
5 B= cos‘1( s1na) e B=

1- (lsma)2
. eacosa e
z(t) = — —sina—easina

\/1 - (%sin a)z !

. e’dacosasina o
z(t) = — —easina
JI2 — (e sin a)?

Alorslaloi d’entrée sortie du systéme s écrit souslaforme:

zZ(t) = —easina ( ccosa +1>
JI2 — (e sin a)?

D’'ou

FIN
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