ClI Prévoir et vérifier les performances statiques des systemes / TP

TP Cric hydrauliqgue - CORRIGE
Vérification des capacités de levage du cric

1. Fonctionnement du bloc hydraulique.

Question 1
Piéces de la pompe hydraulique : corps 16, cylindre 12, piston 13, joint 14, clapets 17 et 18.
Piéces du vérin hydraulique : corps 16, cylindre 23, écrou 22, piston 24, joint 20, contre-joint 21.

Question 2

Lors de I'aspiration de la pompe :

- le clapet a bille 17 autorise I'aspiration du fluide contenu dans le réservoir ;

- le clapet a bille 18 empéche I'aspiration du fluide contenu dans la chambre arriére du vérin.
Lors du refoulement de la pompe :

- le clapet a bille 17 empéche le refoulement du fluide vers le réservoir ;

- le clapet a bille 18 autorise le refoulement du fluide vers la chambre arriére du vérin.

Question 3
Mettre en liaison directe la chambre arriére du vérin (Haute pression) avec le réservoir (Basse
pression), ce qui permet de laisser rentrer le piston 24.

Question 4
Ramener le bras de levage a sa position initiale.

Question 5

Compte tenu de la structure en parallélogramme (BCDE), et que le coté (BC) est fixe par rapport
au bati, le mouvement de 32/27 est une translation circulaire.

Ce mouvement permet de garder la cuvette 34 horizontale.

2. Etude statique.

Question 6
Méthode réfléchie :
Isolements de systémes soumis a 2 glisseurs :

16, 24, fluid MO, 1) €t A .
{16, 24, fluide} = AO716) €t A4 54) On commence TOUJOURS a isoler les systémes soumis

{26} = A(Da5 ,2,;) et A(Csy; ,2;} a deux glisseurs pour obtenir leur droite d'action.

Isolements de systémes soumis a 3 glisseurs :

{32} = A(E; ,35) puis Dyg 55 et E; 55
{1} = A(By7_,q) puis Ayy ,q et Byy 4
Question 7

1) Isolons {16, 24, fluide}.

2) Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (BAME) sur {16, 24, fluide}.
- Action mécanique de 27 sur 16 (pivot d'axe {O.é))

- Action mécanique de 1 sur 24 (pivot d'axe {A,i))

3) Modélisables avec I'hypothése probléme plan {)?_.],-’} par:

- le glisseur Oy, ,]; passant par O

- le glisseur A, )2; passant par A

4) Résolution :
Si un systéme est en équilibre sous I'action de 2 glisseurs alors ces 2 glisseurs :
« sont opposés (méme norme, méme direction, sens contraire),
« et ont méme droite d'action (passant par les points d’application).

Ainsi la droite d’action de O,7 15 €t A;_,,4 estla droite (OA).
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1) Isolons {26}.

2) Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (BAME) sur {26}.
- Action mécanique de 27 sur 26 (pivot d'axe {C,é})

- Action mécanique de 32 sur 26 (pivot d'axe {D,z'))

3) Modélisables avec I'hypothése probléme plan (x,y) par :

- le glisseur C,7_,.¢ passant par C
- le glisseur D,, ,,, passant par D

4) Résolution :

1) Isolons {32}
2) Bilan des Actions Mécanigques Extérieures (BAME) sur {32}.
- Action mécanique de 1 sur 32 (pivot d'axe {E,é}}

- Action mécanique de 26 sur 32 (pivot d'axe (D,z))
- Action mécanique de véhicule sur 32

3) Modélisables avec 'hypothése probléme plan [;_:,;) par :

- le glisseur E,_, 3, passant par E
- le glisseur Dzﬁ ' ,35 passant par D (de droite d’action (CD))

- le glisseur K., 4, passantpar K (totalement connu)

4) Resolution :

Si un systéme est en équilibre sous I'action de 3 glisseurs alors ces 3 glisseurs sont :
« coplanaires,
« concourants ou paralléles,
+ de somme vectorielle nulle.

La deuxiéme propriété nous donne la droite d’action de E, ., et la troisiéme propriété (dynamiques des
actions) nous donne les normes et sens de Dy 5, €t E; 4, .

NB : dans ce cas particulier, il est impossible que les 3 glisseurs soient concourants ou paralléles : Une
action est donc nulle. La seule possibilité est Do _, 45 -

Ainsi on se raméne a un solide en équilibre soumis a I'action de deux glisseurs.

Donc compte tenu du principe précédent : E, ., =K,z a0

1) Isolons {1}.

2) Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (BAME) sur {1}. .
- Action mécanique de 27 sur 1 (pivot d'axe (B,z))
- Action mécanique de 24 sur 1 (pivot d'axe {A,é} )
- Action mécanique de 32 sur 1 (pivot d’axe (E.z))

3) Modélisables avec I'hypothése probléme plan (x,y) par :

- le glisseur B,, ,, passant par B
- le glisseur Ay, passant par A (de droite d'action (OA))
- le glisseur E32 )1 passant par E (totalement connu)
4) Résolution :
Donc compte tenu du théoréme précédent, la deuxiéme propriété nous donne la droite d'action de By; 4 et
la troisiéme propriété (dynamiques des actions) nous donne les normes et sens de By;_,; et Ay, ;.

Graphiquement nous trouvons ||A24 1l = 80000 N
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Simulation a I’aide du logiciel « Mecaplan SolidWorks ».

Y Créer les liaisons (Remarque : il en existe 7).
YT Créer 2 efforts :

=

Y% Piloter & la vitesse de 5 cm pour 10 s la liaison glissiere entre la tige de vérin 24 et le corps de vérin 16, de
telle sorte que la tige ait 50 mm de course et que les positions soient calculées tous les mm.
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Y Déterminer le numéro de la position qui correspond a votre étude graphique.

Position 18

» 11 n |««»)F
¥

=l01x]|

TFL
|

- L

‘B Autre possibilité de valider votre étude graphique : afficher les courbes paramétrées des actions
meécaniques dans les liaisons pivots en A, B, C et D en fonction de la position de la liaison glissiére.

ﬁ Ettort (base locale) [Morme] de Pivol2 % Position [d1] de Ghssierel projebe

d1[mm]
0o
1.0
1}

Hormel] |

1MEan 4
997123
97944
962114
S4544.3
931763
AP R
S04E3.9
092432
481636
263313
287
2HEas
R ]
H2760.3
g18144
a0ET.a
T35

TE134.3
Tra4E7
TRIEAD

Zran

=Tk

190

Horme[M|
103E3R 5
10MFER T
100028 s
583140
EhiL=N|
haHa.a
9435952
qa1vE.2
921163
90304.5
593453
883228
873333
2E3TA2
£5333.3
51243
841235
132432

a1522.4
a0s™.0
TH240

I

Mamredld) / dirm |

=

(=1

u
n
L
-
n

0.8 g2

0.6

I
|
|
|
|
"
|
|
|
|
£

Courbe

HeemelM] 2 d1imml

||A2'4' [ = 79000 v

||E=2?' 1” = 82400N




ClI Prévoir et vérifier les performances statiques des systemes / TP

[Ell Chiort (base locale} [Norme] de PualS 9 Position [d1] de Glissitrel projebe dans le repére de Bati 27 _ Iﬂlll
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VB Enfin, afficher la courbe paramétrée de l'action du fluide sur le piston en fonction de la position de la
liaison glissiére (normalement vous devez obtenir la méme courbe que l'action en A (théoréme de la
résultante statique sur le piston projeté suivant son axe), et déterminer sa valeur maximale.

NB : si vous pointez la souris, sur I'axe des ordonnées, vous obtenez le maxi, le mini et la moyenne.
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Question 8
5
p_ . =E_ 110107 168 Nmm2 =108 MPa = 1080 bar 1!
S 362
n.T

Le corps du vérin devra donc résister a cette pression.

Question 9

Apres avoir isolé la bille 42, déterminer le tarage & de ce ressort 41 [Longueur de Réglage
compression du ressort], effectué lors du réglage en usine de |'appareil /
[Diameétre d'étanchéité : 4 mm].

1) lsolons {42). Ressort

) |~ de tarage
2) Bilan des Actions Mécaniques Extérieures (BAME) sur {2}. | Bille )
- Action mécanique du ressort 41 sur 2 d’'obturation

- Action mécanique de fluide sur 42

Il n'y a pas l'action du bati car la bille est & la limite de I'équilibre, ainsi il n'y a que \ Coté pompe (HF)
ces 2 actions qui s'opposent. .. Coté réservoir (BP)

3) Modélisables avec I'hypothése probléme plan (x,y) par:

- le glisseur passant par I'axe du ressort de norme k.6

2
- le glisseur passant par 'axe du ressort de norme R4, ;.Sprojetse = 108.%

4) Reésolution :
Le théoréme de la résultante statique nous donne :
2
k5 =108."2"
4
Ainsi, il faut comprimer le ressort de § = 108.x4 =13,6 mm.

NB : Si § est plus grand, cela signifie que le ressort est moins comprimé, et donc que la bille ne sera
plus en équilibre a partir d'une pression plus faible.

Et réciproquement, si § est plus petit, cela signifie que le ressort est plus comprimé, et donc que la
bille ne sera plus en équilibre a partir d'une pression plus élevée.



