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PARTIE A. CONCEPTION MECANIQUE (Voir les pages 1, 2 et 5 du document énoncé)

A.l. ANALYSE FONCTIONNELLE ET STRUCTURELLE

A.1.1) Compléter, ci-dessous, les chaines fonctionnelles d’informations et d’énergie du systeme 4Control.
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A.1.2) Compléter le diagramme SADT A-0 du systéme 4Control.
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A.2. CARACTERISATION DU VERIN ELECTRIQUE

A.2.1) Sachant que le moteur électrique du vérin tourne a une vitesse de rotation N; = 3000 tr/min,
calculer la vitesse de rotation N3 de la Roue (3).

4

e T rr———

2141 . 2‘5 o - So

A.2.2) En déduire la vitesse de translation V de la tige (4) du vérin. Le résultat sera exprimé en meétres par
seconde (m/s).
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A.2.3) Sachant que le couple moteur est C; = 0,5N.m et que le rendement du réducteur est n = 0,45,
calculer la force de poussée F développée par le vérin électrique.
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PARTIE B. MECANIQUE DES SOLIDES INDEFORMABLES

PARTIE B.1. CHOIX DE I’ACTIONNEUR (Voir les pages 2, 3 et 5 du document énoncé)
Lobjectif de cette partie est de dimensionner le vérin électrigue en déterminant 1 ‘expression de l'effort F.

B.1.1) Déterminer, au point A, le torseur cinématique de la biellette (2) dans son mouvement par rapport
au chéssis (0).
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B.1.2) En déduire le vecteur vitesse du point G, de la biellette (2) dans son mouvement par rapport au
chassis (0).
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B.1.3) Déterminer le torseur cinétique au point G de la biellette (2) dans son mouvement par rapport au
chissis (0).
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B.1.4) Déterminer I'expression de I'énergie cinétique de la biellette (2) dans son mouvement par rapport
au chéssis (0).
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L.5) Déterminer I'expression de I'énergie cinétique de 'ensemble E = {1,2, 3} dans son mouvement par
rapport au chéssis (0).
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Jans la suite, on admet que I'énergie cinétique de I'ensemble E = {1,2,3} dans son mouvement par
-apport au chassis (0) s’écrit :

1 :
Ec(E/0) = EMeq(t] A2 ol Meq(t) désigne la masse équivalente du systéme ramenée i la tige du vérin.

.1.6) Déterminer l'expression de la puissance des actions mécaniques extérieures exercées sur -
I'ensemble E = {1, 2,3} dans son mouvement par rapport au chéssis (0).

,,,,,,, . ( i; "flz_ ’fyv’;UL ;gj \ '@Fj,—;?{ ,;-’0 :
b g ¢

@f{yf@,-—;qu; = i3 )\ OSSN . o SRR, R Ve OIS ) R ;

(@?(f"““l"ﬁsﬁiz ......... g.r FF ................
(% ?{3 -ty T}.: o~ gs) ) i =9, Tk &) ?(K'ﬁqcf:,ﬁxiji‘}& +§.&.£;.\:d

<

P 3> i =) o L) . &
=0
Mécanique des Solides Indéformables - : : Page 4 sur 7




B.1.7) Déterminer la puissance des actions mecamques intérieures a l’ensemble E={1,23].
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” B.1.8) Déterminer l'expression de I'effort F du vérin en fonction de Meg, Meg, A, A, k, P et B.
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PARTIE B.2. INFLUENCE DU MOUVEMENT DES ROUES (Voir les pages 3, 4 et 5 du document énoncé)

B.2.1) Déterminer 'expression du vecteur vitesse du point D (centre de masse de (3)) dans son
mouvement par rapport au bati (0).
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B.2.2) En déduire I'expression de vecteur accélération du point D dans son mouvement par rapport au
béti (0). T
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2.3) Déterminer 'expression du moment cinétique au point A de la roue (3) dans son mouvement par

rapport au béti (0). , o
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.2.4) Montrer que le moment dynamique au point A de 'ensemble X = {2,3} dans son mouvement par
rapport au bati (0) en pm]ectmn sur I'axe j, s’écrit : s A(Z! 0)- > = A30(yr + B).
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B.2.5) Isoler I'ensemble X = {2,3} et écrire I'équation issue du théoréme du moment dynamique au point
A en projection sur I'axe . En déduire I'expression de la composante M2 du moment de I'action
mécanique de la liaison entre (1) et (2).

=4 et

i ¥ { A jH o ?‘;\3 £ rwu(L gk\ Sp‘kf—{{g\l 2 7;4;(: _AL) &OTL
( 1 2 3 - 3 v

@74 asr| g, o Mie fped b bizy)

“—’\ =
@"ﬁﬁf"ﬁ{au 34. TAKH; =511 S [aae
@7‘3‘((‘“‘& _ﬁ‘—‘r n{qu e
;12
0T it = (R AR g |
Y AN b i) A

M =-As (& TF/ __________ s Lj‘ _____________________________________________________________________________________________ ‘

B.2.6) Sachant que la composante M» du moment de I'action mécanique de la liaison entre (1) et (2)
tend a faire basculer la roue (3) autour de 'axe j», engendrant ainsi des vibrations au niveau de
cette liaison, déterminer I'expression de p (vitesse de braquage) permettant d’annuler le moment
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