Eléments de Correction A_Roux

TD — Vérin hydraulique rotatif

POINT METHODE :

e Forme des matrices d’inertie (Q1) :

Un axe de Révolution (Q, Z) :

z
A 0 O
s A=BetD=0etE=OetF=0etA+B=2A—> |0 A O
X
0 0 Cly,

e Stratégie de résolution d’un probléme de dynamique (Q2) :

Graphe des liaisons avec les actions
mécaniques

A
(Idemiﬂer les parametres d'entrée/sonie)

A

(" Isoler un sous-ensemble du systéme )
(sans le bati) dont les frontiéres coupent
les liaisons comprenant les inconnues
recherchées et qui inclue les solide
\__ soumis aux actions de commande )

<
<

A
("Ecrire les torseurs statiques relatifs aux )
actions mécaniques extérieures et aux
\__liaisons qui coupent la frontiere )

L 4

( Appliquer le PFD ) ( Isoler un autre sous-ensemble )
A

A

C Déterminer les équations utiles )

non

On peut résoudre

oui

( Résoudre le probléme )

e Résolution d’un probléme de dynamique (Q2/Q6/Q10) :
o PED:
> TRD:

R(E > X)=MsT(G € Z/R,)
> TMD:

M, - X) = 6(4,Z/R,)
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o Théoreme de I'Energie Cinétique (TEC) :

d
—-Ec(S/Rg) = P(Ext > S/Rg) + Piny

> Energie Cinétique :

1 1 —
Ec(S/Rg) = 5 m [V(G € S/RG)| +35 Dyym; Ua($) s/,

Ou

1
Ec(S/Rg) = 5{C(S/Rg)}e ®{V(S/Ry)}q

> Puissance extérieure :

P(Ext - S/R,) = {t(Ext > 5)}, ® {V(S5/Rg)}a
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ELEMENTS DE CORRECTION :

Ql:
4, 0 0
[g,,(pignon arbré)]g, =0 Ay 0]
O
4, 0 0
[Ig,. (piston crémaillére)]g, = 0 B, 0
0 0 Bl .
porfto

Q2:
PFD :
{1+ 2} > TMD en A ou O suivant Z

On obtient une relation entre P et C, et les efforts dans la pivot (supprimés en O) et dans les 2 linéaires
annulaires.

{2} - TRD suivant ¥ et suivant y

On obtient une relation entre les efforts dans les 2 linéaires annulaires et aussi avec P.

TEC:
{1+2}>TEC

On obtient une relation entre P et C, et les efforts des liaisons entre 2 et 0.

Q3:
0
Gl ={_cr's
Gy
my,. X. X
{C2/0}={ i }
Gz
Q4:
1 /C . ’ s C
Ecipy = 5.(R—§+m2).X2 d'ol Meq = +m, AN. Mgq =85kg
Q5:
1 2 s
Ecpyp =35 (C1 + my.R?).0% d'0b Joq = C; + my.R* AN. Joq = 0,07 kg.m?
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Q6:

1 .
dt dt eq

Pext = {Tpressiona2}®{vz/0} + {TCr—>1}®{V1/O} =P.S.X - Cr. 6

Pine = 0 (Liaisons parfaites)

M.y.X.X=P.S.X-C.0

) C,
Meg.X =P.S——

IciC,. =0

Rnae = maxS = FmaxS p % =19m/s? > 1,5m/s? > CdCF OK

C1
Meq R—2+m2

1 . t t .
AEc = Ec(ty) — Ec(0) = 5 Meq- Xfrax — 0 = Jo" Pext = [,” Prax-S-X = Prax-S- Xcourse

y 2.P, SX 2.P, SX g
Kmax = | metoss o |Zmp st AN, Xmex = 221m/s > 1m/s > CdCF O
R

On utilise un coussinet amortisseur pour palier a cette importante accélération et vitesse.

Q7:

L 5 C
On a obtenu précédemment My, X = P.S — ?r

Donc Cy = Meq.-Xmax-R + Pier-S-R = Pyey.SSR - AN. C,, =66N.m

Qs8:

“Crser 1
+ Pinter-S|. =
R inter Meq

Xmax = [

A.N. Xp0x =498m/s? > 1,5m/s> > CdCF Ok

A_Roux

L’accélération est encore plus importante lorsque I'on applique un couple récepteur sur note vérin.

Q9:

Les sorties A-1 et A-2 communiquent, ainsi, si la forte pression circule dans C-1, elle circule également

dans A-2 et donc dans A-1, aidant le mouvement du piston-crémaillere du bas.

Idem pour B-1 et B-2.

Q10:
{1+2+2'}>TEC

€1.0.6 +2.my XX =2.P.S.X = (.0 donc (Z+2.m,).X=2.P.5-=



