2. POMPE DE CIRCUIT HYDRAULIQUE D’AUTOMOBILE
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La modélisation adoptée pour en mener I'étu
est décrite ci-dessous :

Soit R(O; X, Yy, Z) un repére lié au batidS

L'excentrique ($) est assimilé & un cylindre de révolution d'a®e3 ), de rayon a .
(S, ) fait I'objet d’une liaison pivot (1) d'axe (O;z) avec (9.

Soit R, (O, X1, Y1, Z1) un repére lié a (9 tel que : y.OC = ex, (e >0) .

On pose B = (X, X1).
Le poussoir (S2) , cylindrique de révolution , fabjet d’une liaison pivot glissant (L3) d'axe

(O, y) avec (S0)
(S1) fait I'objet d’une liaison linéaire rectiligr(e2) de contact (1Z) de normaley avec(S2).

Q1- Compléter le schéma cinématique

Q2- Ecrire la fermeture cinématique de la chaine
continue fermée (SO0) - (S1) - (S2) - (SO) .

y, [Z
e 0]
(Ly) o 0

0 u
V.= (B, O
| yZ W2 Bo

_ By
7@)2 ) 0 {V3 EV}
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Calcul de7/2/1 exprimeé au point O.

(L2) y
X1
V(0,2/1)=V(1,2/ 1) +010Q2 /1= ¢
2y 7 12 (L2) = o
U, (X +w, (Z + (elX +aly)l (8,0 4,2 )= X
Up (X +w, (7 +elp, (KLY +ep,0X0Z +dp, 0y Ty +ay,TYlz =
u, (X +w,[Z+elp, [COFZ +dy,[(-"y) +dp,TX= | % Y1
x| CO -SB
En projection dans, : y| SO C6
y, = -sinf[x + co8Ly
=V(0,2/1)=(u, +e,5ind+ aly,)X - el,coLdOy
(L2)
+ (w, +elp, [CoL) [Z
Forme du systeme d’équations :
Nc=7
| |
rc=5 Mmc = 2
| | | | 1 équation
B "mu =1" "mi =1 « perdue »
h=1 0 = () —mmmmm——
B B,+ B; =0
=6
71 + 72 =0
= (e-sin0@+ a)y,+ u, =0
—e-cosO -y, + v, =0
e-cost-p, +tw, =0

Déterminer le degré de mobilité
Pour pouvoir résoudre, on se donne le mouvementré’ae:>_)’1 connu.

Il faut de donner une autre inconnue corresponaame mobilité interne:>_ﬂ3 ___connu.

O u
_ 71 4 2 By
7({1/)0_0{ 0 } 7/2,1: ﬂz 0 7/0/2_ {VQ,D]
(L2) Ly owy 5, (Ls) o
Q4 Le degré d’hyperstatime est de 1,

Q5 Il faudrait introduire une mobilité en rotatida directionX
Par exemple sur la liaison (L2) qui devient alame liaisonponctuelle de normalé, ).
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Q6 Exprimer les torseurs de la modélisation prépos

X, L, 0 L,
Iy 1 = Y, My T&ﬁzz Y,
(Ll) Zl 0 ( 2) | 0 B

O B

0

X3 L3
r = 0o 0
Z, Nj

0- 2 y
(Lg) X1
O 3 Bo Y1
0
Mo1-2=M,1- 2+ Ol OR1- 2

_LX+(EeX +ay)ldy,ly = LOX+eyOxUYy= LOX+eYOco8O.
0 L,

= Nouvelle écriture du tOI‘SGUlzi-l L2 = Y, 0
t2) S lo eDr,xosd

B

0
Q7-On isole le solide ¢
B.a.m.e.:

|
y
X4 L, %Xl
z-(Eﬁ)l = Y, M s C
' olZ1 0 Jpg, .
0 L,
@)
r, , = -Y, 0 |
(L, y

)

Avec en plus, les actions extérieures connues
P.F.S Voir le systeme d’équations page suivante

S
Q8-On isole le solide ¢p ‘\ |
B.a.m.e. : -
0 L, X, L =
o NI S I K
2 o0 ely,[cosd B, 3 olzs N, .

Avec en plus, les actions extérieures connues
P.F.S Voir le systeme d’équations page suivante

PSI T.D. de SIl Théorie des mécanismes 3 Corrigé



Ns = 11 inconnues de liaisons

ls=10

h=1
I I —
— ) 4
PFS X1
appliqué Y, -Y,
a(9) z
L -
M
_1o [Fs=10 !
Es =12 -eD(2 [coy
X
PFS |1 =2 3
appliqug " ° | Yo
a(s) Z,
oL t L3
ey [cos) +

Q9 Y-a-t-il des équations de perdues

?

On perd deux équations> s =12 -2=Is=10

Efforts extérieurs
lls ne constituent pas
des inconnues de

liaison
+Xext = 0
et =0
e = 0
tle =0
tMey= 0 2 équations
+Ngy = 0 linéairement
dépendantes
+X'ext= 0
ey = 0
tZeq= 0
tLle=0
M= 0«

Equation perdue
*N'ext = Opour les inconnues
de liaisons.

Q10 Quelles équations statiques peut-on se dgmemrrendre le modeéle isostatique ?
On a 11 inconnues=> On se donne l'inconnue hyperstatiqueL, (ou L, ou Lj)

Avec |, = 0, laliaison ¢) devient une ponctuelle de normdle Y)

Q11-Exprimer les efforts du modeéle isostatique
Calcul des composantes des torseurs des efforts :

Xl Ll
{o(q)l} = Jv, M,
ol%1 0 Jg,
X3 L3
{o(f )2} = 0 0
3
ol%4s Nsjg
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