/14 1°- Voir corrigé document & rendre 1/3.
/5 2°- Graphe de liaisons :

/7 3°- C'est une chaine complexe.

y=Il-p+1
Nombre de cycles indépendants : » =8-7+1
A
h=m+6y-N_ e BL
Degre d’hyperstatisme 4 =3+12-11 avec :" =_?
L N, =3+241+1+1+14141=11
m; : mobilites internes( Rotation de (2) et rotation de (3)).
my : mobilites utiles ; dans notre cas il y'a une seule. En effet il suffit de

connaitre la position de I'une des piéces pour pouvoir déterminer les
positions des autres.

m: degré de mobilités global.
Ne : Nombre d’inconnues cinématiques indépendantes introduites par les
liaisons.

/g 4°-  On aura toujours
y=2

m =2
=m=23

28

N, =3+2+1+2+1+4+1+1=15

h=m+6y-N, —||E
Dot h=3+12-15 G
=10 F
;’;‘% 5°- Onna pas mteret, ldans notre cas, a avoir
un systeme isostatique par ce que ¢a H

affaiblirait le transpalette ; alors qu’on a

besoin gu'il soit robuste pour supporter les
charges élevées (1 tonne et '~ maxi voir document 1/5).



/y9 6°- Graphe de liaisons.

Linéaire rettiliane

/_,.,L 7°- On a une chaine continue ouverte. —> Aot

= Etude cinématique : (1p+)

ng3/0}:{93/1o}+{910/4}+{34/0}

00 @, 1074 0 D410 V,um
=@ 0 £l 0 0V 40 0 Vo
l 00l s 0, (o 0e)
0 =D ny
V.f.s,fm =| W3 [ANL = 0
0 0
CU.\'!(}M D
V.r.mu - 0 ANML = a4
0 0
Dysn T Diyya an ~bw ¥3/10 @, VA L f
C!()I'IC {lgc'qu?’/{}} = my?:fi() ]V)um} & aa)ﬂﬂf«& = a)y V‘»
D 0 o 0 J 7

C'est le torseur cinematique d’'une liaison ponctuelle de normale(L,z). /4 ,+

/3 8°- Ce montage donne aux roues la possibilité de s'adapter au sol dans les
conditions suivantes :

= |rregularités du sol.
= Changement de direction, en effet I'axe (LN) n’est pas toujours vertical. (voir
schema du document a rendre 1/3)
fi’[ 9°- Voir corrigé document a rendre 2/3.

/g 10°- Voir corrigé document a rendre 3/3.

gl

S
K, R —=F R l

11°- =R =R, =
/} &L~F£=U e
2




Sy 12

/2

13°-Tracé :

14°-La section la
/2

plus chargée est celle a x=L/2

. max i

= ’ﬂ/jﬁ max

<

avec

Zone AC | ccloL ¢
3
A G X
X | .
F iEa: N=0 =
fRJ __2_y q_z_y o M =0
1 0 4, @A(_E*) x_j_:_z : 2 : F
zyf; 24( T:‘_'O Mﬁ.:xﬁ
2 2J(‘
= A
celbd 7
. C
Ak 2r G T
X B
F _ F N=0
RV —=¥ PO M, =0
"fy} S i a2 . S = M, =0
0 — F | F e o
B GBA(— L—-x)—7Z
(2.3") - ( )2 ( T =0 sz:(fo)_Ii
2 (7
Ty A
S S 5
!,‘{; ‘ |
faem i s .’,|,l
0 \ »
t’f_"f 1 3
M: 4 E E
EL/ |
0 feetll] ' =
L/2 [2

(pour My, seulement).

V=

Yimaxi| - distance des points, de la section, les plus

cloignés de la ligne moyenne dans la direction y.



/Q' 15%- On a intérét a avoir Ig, grand. En effet plus g est grand plus || et |0

faibles.
/ 16°- Méme volume de matiere :
Zf Sle‘SzL =8, =3, (z¢18/

=>ab=aB~(a—Ze)(B—e)

TR = ,- 21 o) B o .
oo aB—(a-2e)(B e) Subibn St 2eB-2¢ _(a=2¢)e+2¢B
a a a

sont

imax ¢

/Lf‘ 17°-
Coh/5,.0G, = 2(S4.§) +5,.(B - g) avec S, = ab (d'aprés question 16°-)
=(Be).B +(a-2e)e(B - g)
eB’ +(a—2e)e(B-L) |ep? +(a-2e)e(B- 5|
2 ) 20k )
:>(,)Jﬁ:‘*————__-—*:——;‘_i_e_ (2 P4
= AS‘E (lb
5 - 185
/5 .
an
L. = 1 I
lose =2y, +S,d%)+ U, +S.D%) ki Gs ]
’ D
Z - G, A
+ : e
On applique le théoreme de G j @, d
Huygens sur les trois parties de la |
section S.. S e e B

@]
' 19°-
& e
o ) > = = S = O_Emmcf <'o-lmaxi‘
/é 20°- D'apres le tableau : v] V2
[(:'I: <[(:‘2: = lféma.xf'<"fl-max1

/:g 21°- Le profil de section (2) est plus intéressant que celui du cas (1) en terme de
résistance et de déformation.

/3 22°- Etude cinématique -

Q(3/2):

f).(f_’/]) : (¢ = constante)
1/0) =6z
OG/0)=0(3/2)+02/1)+E(1/ 0) =



/Lf 23°- Roulement sans glissement de (8) sur (0) en | :

|

Yug;o) =0 = wm t Q(BM) ACT =0
sz

Agp> m = (ff)yz i 95[1) ARz,

= I/((-—’0) = waZ —P 205,

)

Vi =Vien + Q. ACA Aet C points liés a (1)

V(Am} =¥ QZ(I A (—-Lx1)

V(Am; = Rox, -LOy,| , ~

(A%

> = A5 a _. — = = a .

I’f_mo) = I/E_m) +67Z, A (‘Eyr) Vi = VEAm) +0Z, A (‘2*}4)

i = 1=, d oAl = £ S
Vi = Rox, — Loy, +—2—t9x1 Viiioy = RwX, — LOY, —76x1 4.4

25°- Non glissement latéral :
St

T V;A/U)J V(H/l])e”/(!:‘/!l) sont portes par x, = Y 'V(Am) =0 (ainsi que V(mu)efv(,ﬂ, m))

= Rosina-LO =0

=5 IR(usino: = LE?’

/ 26°- Ona:
2 Ve =Vo = Ro%, =¥=Rops |0~ VSIL““
a 10 20 30 40 50 60
O(rd /sy 0,199 0,392 0,57 0,737 0,879 0,994

/ 27°- Graphe des actions mécaniques (d’analyse) :
4

R 2 i L e

Pesanteur




/E 28°- Principe fondamental de Ia dynamique appliqué a o=(1,4.5)"
{S—>5}={D(S/R,)

{pes—1} + {Bras — 1 +{0—=4}+ {0—5} = {ngfmm}

(S0

—mgz, - X%, + ¥ ¥ +Z,,2, 5 N,z,+T, ¥, 4 N2, +1 ¥, = m?((;m)
0| 0 ] 0 . 0 e en |
M, =1G A (~mgz,) = (=0%, +hZ,) A (~mg3,) =

= s = A = a = = a 3]
M, =IJA(N,Z, +1,5,) = (-LX, _Eyl)/\(j\/,fzf} +1,5%)=|LN, 3, —LT)Z, _ENJ:CI

;Wf=?E/\(:NK§O+TK)7I):(—LEI+g¥fi)/\(N&-fﬂ+Tk,fl):‘LNky| LT~0+ N, ¥ ‘

5 daa :
e = —OGJ =pOx, (p=constan te)
R

Or w105 = Oy =0 oy + IG A MYy (4 €t sont sans masses)

Q/,

amy +(=b%, + hZ,) A m(pf)r +p92y,)

& (im) + m(- bp@ Z, +hpf?y hpé’ X,)

d
m,u; 7 ((EU]

((Mi) =1q (l)g(m) [‘ (1)‘9 CQ.EH

ansi 6, ) =|COZ, + mp(-26°% + 1B ¥ ~hé’%)|

Théoréeme du moment dynamique TMD:

X TMD:>0+0~—5N +2N =—mphb*

Y IMD = —bmg + LN, + LN, = mph@

J —NJ +NK :M (1)
o
N, +N, = mphé’; bmg )

(1)+(2):>F __Z2mphy”  mpht +bmg
a L
/o 29°%Si 6 = Q = constante = Ny = l{___mgb _M]
3 e a

/ 30° N, >0= h<«—27%
Q




/'8 31 % hma_)“ 20,836 m

/. lp 32°-
Non glissement en J et K=T7 < N, e Tx N,
Or ZIMD= —I(T, + T,) = ~mpb6>

b
On a déja : NK+N,=1’—"[‘:°L

Donc : M‘?;Sf@ (0 < /8
L e ol

/> 34°- Montage 2. En effet lalésage d est pris comme référence de controle, le
) Comparateur étant bien Pasitionne par rapport 3 cette reférence permettra de
contréler la coaxialité de l'alesage @65H7 par rapport a D.

/o 35°- Emboutissage : Deéformation a froid d'une tole plane afin d'obtenir une
- forme creuse non développable sans rupture et sans
formation de plis.

Fourche aprés
Ccoupe des flans

Effort de poinconnage

Poingon

Serrage Serrage

36°- Seule la boite Recevoir I'énergie de

deplacement directement
de l'utilisateyr

changera.

/2




/ 37°- Recevoir I'énergie de r/-\.Iimenter le moteur en Batteries
Z-I- deplacement du moteur énergie électrique rechargeables Ap/
électrique L

rConv_emr 'énergie Moteur électrique 1,/
— éelectrique en énergie [
mecanique

Hransmettre I'énergie Réducteur 3
meécanique engrenages Aot

| Transform_er la rotation Roue avant P
Len translation -
|_| Freiner pour arréter le = _
transpalette Frein électrique ~ p/

| Fin du corrigé |
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5
s

x0 7 z0
A IJZ@\@

2

Position 1
Position basse du transpalette

0

Timon\‘__\_

s

Position 2
Osition haute du transpalette

@@@@

AN
e

Liaisons :
Nomenclature : e

1-2 : Rotule de centre C.

1: Corps a fourches. 1-6 : Pivot d’axe (G,z0).

2 : Tige du ver[n_hydrauhq_ue. 1-8 : Pivot d’axe (J z0).

3 Corps du vérin hydraulique. 2-3 : Pivot glissant en D d’'axe (CD).
4 : Roues avant. Timon-3: Pivot d’axe (B,z0).

5) : Plaque. 3-4: Pivot d'axe (A,z0).

6 : Chappe. 3-5 : Pivot en E d’axe (EC).

7 Barre, 5-6 : Pivot d’axe (F,z0).

8 . Bras.

9

. Galet (Roue arriére). : Pivot d’axe (1,z0).

: Pivot d’axe (K,z0).

ﬁiﬁk\\_ = s
\

Document a rendre 1/3

6
-7 : Pivot d’axe (H,z0).
8
9
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Levier de

commande relaché
Veérin hydraulique

Timon

Pompage

] /\N?:T y4 o LT W Figure 11
3T

{Ressart de rappel du piston i) 6|8 9
11 10
Reservoir
d'huile
e U e
7g T
Levier de commande en
position 1 il
%\ Veérin hydrauligue
12

Timon

4

=

Réservoir
d’huile
Levier de commande
en position 2 ﬂ:L
: Vérin hydraulique
12 e
Timon
A AT 4 (N7
Ressort de rappel du piston | 3 2|5 5 |8 9
1 10 B
9]
Réservoir
d'huile

Document a rendre 2/3
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Parcours d’huile
Pendant le Effet du
Pendant Etat de Ia o
SR i refoulement S pompage sur Etat du vérin
lasgrr?;ogrcrj] héule d'huile par la canalisation 12 la tige du vérin
P e pompe
Levier relaché 10=26=>5=11 112526210 Bloquée par 4 Aucun Bloqué par 4
La tiges sort
par étages :
; - ; Sortie
Levier en 10=2=3=>11 e Sortie de tige (
o : 11=23=21=12 Bloguée par 1 ; pendant
position 1 12 blogué par 1 par etages refoulement et
arrét pendant
admission)
Rentrée de
tige de vérin a
Levier en Reliée a 10 a vitesse lente
o =
position 2 10801 029540 travexs 7 et 9 Aucun grace a 7 :
Limiteur de
o débit réglable
X
Tolerancement normalise lyse d'une spécification par zone de tolérance
Symbole de

@ Elémeﬁtsmux

Type de spécification

la spécification Eiéments idéaux

Forme : ; i

; 5 — Elément(s) Elément(s) de Reference(s) :
nggft?;:’?: tolérancé(s) référence spécifiée(s) Zone de tolérance
Battement

Condition de conformité Contraintes

it % SR : impl > rie ion u
L'élement tolérancé doit se Unigue Simple Simple 0 Ieniationel/o
. : | ; Commune , position par rapport
Situer tout entier dans la zone Groupe Multiples Systania Composée a la référence
de tolérance Y Pl
specifiee
Schéma
Extrait du dessin de définition “ ‘ II 3 =y
|
I
! |
Droite Dp |
Sp |
| |
| T I
Droite Dy
Axe réel L
d'une surface Esr:i":; S:?wem
i=1
nolmmgiemem T ia Droite Dy axe Volume limité
cylindrigue. Y g du cylindre par un Droite Dy confondue
idéale associé cylindre d'axe avecT.
a la surface Tetde 02 o B, .
$p par un mm L'axe réel L contraint

arester dans la zone
de tolérance

critere donné
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