Complément — Actions de liaison

Modélisation des actions de liaison - SYNTHESE

L’action mécanique exercée sur un systéme isolé peut étre caractérisée par deux vecteurs,
v' un vecteur force F4, (tend a déplacer le solide en translation, ...)
v'un vecteur moment Mg, par rapport a un point (tend a faire tourner le solide autour de ce

point, ...)
On peut mettre ces deux vecteurs sous la forme d’un torseur :
X2 | L2
{31—>2} =14 Y12 | My, Point et base d’expression

Zyz | Nq2 Oye "

vecteur force Fqo

vecteur moment Mg,

Remargue : cette modélisation résulte d’'une somme de forces élémentaires et de moment par
rapport a un point de ces forces élémentaires.

Modeéle local 7 Modéle global E

Intégration

Dans le cas des liaisons, sous la condition de liaisons parfaites
(1/ géomeétrie parfaite — 2/ absence de jeu — 3/ déformation au contact nulle — 4/ frottement négligé)

(2)/(1) : Liaison ponctuelle en 7 (2)/(1) : Liaison rotule en
O de normale (0,7) : Symbole | (2) O:
010
{81223 = { 0 0} X12|0
Z1210)g 4y, {31521 =4Y12|0
212 0 O,xyz
(2)/(1) : Liaison L.R. d’axe (2)/(1) : Liaison pivot Symbole 47
(O, X) de normale (0,7) : glissant d’axe (O, X) : )
0] 0 01 0 )
{81221 =1 0 [ My, {S1-2} ={Y12| My2 X
Ziol 0 O,xyz Z121 Nyz O,xyz @' vy
(2)/(1) : Liaison linéaire symbole 47 (2)/(1) : Liaison pivot Symbole 4 Z

annulaire d’axe (O, X) : @) d’axe (O, X)

010 0 Xl O
{152} =1Y12[0 X - {S122} = {Y12| M2
Z1210 O,xyz @ y Z12| N2 Oxyz My
(2)/(1) : Liaison appui plan de (2)/(1) : Liaison glissiéere Symbole 4 Z
normale (O,7): d’axe (O, X) : o
0 L2 0 [ Ly
{31—>2} =10 M12 {31%2} = Y12 M12
Zi2l 0 Joxy, Z12| N1z ) My

X42| L2 Symbole T2
(2)/(1) : Liaison hélicoidale d’axe (O, X) : {3152} =< Y12| My2
Z13| N1 Oyz
+1 relation de dépendance entre X, et Ly, : L1, = — Xy,.pas/(2.11) (pas en
mm/tr)
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cinématique et le torseur d’action mécanique transmissible.

Torseur
d'action
mécanique
transmissible

Cas d’un probléme plan

v
E L,
{Flaz} = Mlz

24 [0 o e

Dans le cas d’un probléme plan, par exemple en xy,

A une vitesse linéaire nulle correspond une force

A

4
V., Torseur
{Cuz} = Vy12

cinématique

Q

212 0,(%,Y,Z

A

A une vitesse angulaire nulle, correspond un moment non nul

v’ les vecteurs forces sont toujours situés dans le plan xy = Z;,=0
v’ les vecteurs moment / un point sont toujours perpendiculaires au plan xy = L;,=0 et M;,=0

{S 1—>2} = {

0
O }
N12

O,xyz

>

Dans le cas de I'hypothése de liaison parfaite, 1l y a une complémentarité entre le torseur

Remarqgue : dans ce cas, I'outil torseur est peu approprié et on privilégie une approche vectorielle et

graphique.
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