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Partie A : Etude de la stabilité de la grue face au vent (étude statique) :
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A3- Si le vent renverse la grue Y2=0
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Parte B : Etude dynamique de la grue :

B1- Schéma d’analyse :
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Parte C : Etude de la résistance de la flèche :

C1- Principe de superposition appliqué à notre cas:

C2-
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C3- Torseur de cohésion :

C4- Conditions aux limites :
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Déplacement du point A après déformation : YA=Y (0)=0
Pente de la poutre au point A après déformation : Y ’= Y ’ (0)=0
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Parte D : Etude du frein de la charge (étude de construction) :

D1- Si le moteur électrique est alimenté il soulève la charge, sinon cette dernière est libre de
chuter vers le bas. Pour éviter cette chute le frein à manque de courant agit une fois le
moteur n’est plus alimenté (que ce soit à volonté ou en cas de coupure de courant).

D2- E1 : le ressort (15).
E2 : l’écrou (16).
E3 : les écrous (17) ; 1- desserrer les écrous (17),

2- régler le jeu (e) c'est-à-dire la position de (18) par rapport à (14),
3- serre les écrous (17).
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Le frein doit donc produire un couple de freinage de 491(mN) au minimum.
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D4- Couple de freinage
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Pour une seule surface de contact entre le bati et l'arbre à freiner.

Pour (n) contacts entre le bati et l'arbre à freiner:
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* Dans le cas du frein du document 1 : n=4.
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