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Q2. Justifier, sans effectuer de calcul, que le support de la résultante F de I'action

mécanique de la tige 4 sur le bras 3 est portée par I'axe du vérin {4 + 5} (voir
document DT1).

Le vérin {4 + 5} isolé est soumis & deux actions mécaniques extérieures, en E et en F
(poids propre négligé). Ainsi, les résultantes de ces deux actions mécaniques sont portées
par une droite passant par EF qui est I'axe du vérin.

Q3. En appliquant le théoréme du moment dynamique au bras inférieur 3, au point
O, en projection sur Z, calculer la norme ”7—"” de I'action de la tige du vérin 4 sur
le bras inférieur 3 au point E.
Bilan des forces qui s’exercent sur le bras inférieur 3 :
F= Fyl : Action du vérin au point E, portée par I'axe du vérin
@}—660?1—2392 : Action de la poignée 2 sur le bras inférieur 3

O,/; : Réaction du bati sur le bras inférieur 3

rin {4 + 5}
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Figure 5 : bras inférieur gauche 3

Théoreme du moment dynamique au point O : My (F)+Mg(R,,;)+ ) =0

a 0 0
M, (F)=OEAF=|-b [A|F|=| 0
0 0 a.F
c R, 0
Mo (Ry3)=ODAR,,;=| 0 [A[R, |=| 0 [=CR,.z
0 0 c.R,
= aF+cRyl=0 => F=-c.Ry1l/a AN : F = (-0.55)*(-239)/0.115 => F = 1143N
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Q4. Déterminer les décalages de position Ax et Ay entre les deux poignées en
position finale. Conclure quant au respect des spécifications du cahier des
charges.

Dans le plan horizontal : Ax = 0,552 - 0,534 = 0,018 m (18 mm) ;

Dans le plan vertical : Ay = 0,426 - 0,403 = 0,023 m (23 mm) ;

Ax =18 mm > Ax(cdc) = 5 mm ;

Ay =25mm > Ay(cdc) = 5 mm ;

Conclusion : les spécifications du cahier des charges ne sont pas respectées.
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