EXERCICES : ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES — CHAPITRE 2

ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES
CORRECTION DES EXERCIES DU CHAPITRE 2: STATIQUE PAR LES TORSEURS

QCM:1:b;2:¢c;3:a
Exercice 4:

Résolution : isolons I'ensemble de I'hélicoptére et appliquons le principe fondamental.
L’hélicoptere est soumis a l'action de quatre torseurs d’actions extérieures.

P 00 0 0
. (%)= {~}- 0 0 )= 0 -02P
a) Action du poids G SBD it
G G A
__[o] [02] [0 0
avec M(P)=MJP)+AGAP=[0|+| 0 |a| O |=[-02P
ol |-15| |-P 0
= -R O -R 0
Résistance de I'air : {7} = {—}' 0 0)=1( 0 15R
b) 0 00 0 0
[+ C A
o] [3]]-R][ O
avec M(R)=MJ{R)+ACAR=[0|+| 0 |A| 0 |=[15R
ol [-15] |0 0

e 0 0 0o o0
c) Action du rotor de queue : {7} = {%}- { Q —MQ}- { Q -M, }
o) 1o o

. 0 -42Q
0 -42| [0 0
avecM(Q) =M, Q) +ABAQ=|-My|+| 0 [A|Q|=| -M,
0 0 0| [-4,2Q
5 EO
d) Action du rotor principal : (7} = {f } - {EO
ALt
Ecrivons le principe fondamental au point A :
{2+ @+ (R (A -00
EO 0 0 -R 0 0o 0
EO}+ { Q -M )+ { 0 1.5R}+ { 0 —0.2P}-(0}
EM 0 -42Q 0 o -P 0
On obtient les équations :
F.-R =0 (1) 0=0 (4)
F,+Q=0 (2 -My+15R-02P=0 (5
F,-P =0 (3 M-42Q=0 (6)
(3) donne E=P=3000daN ; (6) donne il 50 5 9,5daN;
M, +0,2P -
(5) donne R=1—5‘ =402daN ; (1)donne E=R=402daN;

(2) donne F, =-Q =-9,5daN.
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Exercice 5 :
Résolution :
Isolons la roulette (1), le poids étant négligé, celle-ci est soumise a I'action de deux tor-
seurs d’action.
B By,.sin15° 0 2588N 0
a) Actionausol: (.} = { 0./1} = {By.cos15° 0 }={9659N 0
0 0 0 0 1,29Nm

B B

[0\ { 0004\ (2588 [ O
avec My(By)= MgBy)+ABAB,,=|0]|+[-0035|x[9659| = 0
0 0 0 1,29
X2/1 0
b) Action surla liaison pivot: {7} = { %, M,,
i é/l M/l

Appliquons le principe fondamental de la statique a la roulette.

-2588 0
(Gat+ () =0 ou {(Z;}=- (&)= {—96,59 0
4 4 i A % 0 -1,29

Résultats :
Xo =-2588N;Y,,=-9659N;N,, =-129Nm; Z,,,=0; M,, = 0.
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