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CORRIGIE
Modélisation:

1. Classes d'équivalence:
S1=(1,4,5) S2=(2) S3=(3)

2. Liaisons:
- Lc 13 liaison pivot d'axe (C Z)
- Lg 13: liaison linéaire rectiligne de normale (B )
- Li: liaison hélicoidale d'axe (A4 X)
- Lys: liaison ponctuelle de normale (A4 X)

3. Schéma cinématique:

Actions transmissibles:

1.
X3 Ly X5 0
- liaison pivot d'axe (CZ) : [T(lﬂ)}: Y, M, ==> {T(Hz)}: Y, O
clZis 0 Juxr cl 0 0)y039

0 L, 0 0
{-IZ4A3)}_ Y43 0 = {1-(4H3>} Y43 0
5l 0 0 Jur sl 0 0)uo.z7)
- liaison ponctuelle de normale (4 X)

X, 0 X, 0
= 0 > {1?2—>3)}=

{T(2—>3)} 0 0
4 0 0)usr a0 0 ds(0,%,7)



2. On isole (3)
Bilan des AME: {-I_(1H3)}’{-I_(2H3)}:{T(4H3)}

On réduit les actions au point C:

0O O 0 0
* {T(4—>3)}= Y5 0 {T(4H3)}= 43 0
B 0 0 ds(0,%,7) © 0 38Y43 ds(O
Mc(4—»3): MB(4—>3)+5§ N Ry
0 38 0 0
0 + -7 N |Y, = 0
0 0 0 38Y,,
300 O 300 0
* {T(ZHS)}: 0 O “?2—»3)}: 0 0
A 0 Ofuo.x9 o 0 —13210") 4055

0 6 300 0
0 + 44 N |0 = 0
0 0 0 -1,3210"
m: ZI:{-I_((;—»Q)}Z{O}
Résultantes:
sur x: Xi3+300=0 1)
sury: Y +Yi3=0 @
Moment:
Sur x: 38 Y4:—-1,3210=0 3)
Résultats:

Y43 = 347,36 daN
Y|3 = - 347,36 daN
X13 =-300 daN
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