Corrigé controle 2017

Exercice 2 :

- .;f/g*”\\ _

M = M,i+ Myj + M,k

Calcul de moment suivant 1’axe Ox :

Date: 02/04/2019

ZMx=O & M, + (500 X cos45 x 3) — (600X 3) =0 = M, = 740 N.m

Le moment suivant I’axe Oy :

ZMy =0 & M, + (500 X cos45 X 3) =0 = M, = 1060,66 N.m

Le moment suivant ’axe Oz :

ZMZ=O < M, — (500 X cos45 X 6) — (600 X 6) — (500 X cos45x7) =0

= M, =8196,2 N.m

Donc :

= M =7407+ 1060,66 ] + 8196,2 k

La grandeur :

M = \/7402 + 1060,66% + 8196,2* = 8297,6 N.m
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Les cosinus directeurs de M sont :

(op M 740
€OS%x =M T 82976
) eosp. = My _ 1060566
€OS% =M T 82976
o Mx _ 81962
€OS%2 M T 82976

Exercice 3 :

DCL global :

(1):2Fx=0@RAh—RBh=O

(2):2Fy=0(:>RAv+RBv—P1—P2=O

(3):ZMA:O@_RBhXh‘l‘RBvXL_PlXal_szaZ:0
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Il faut chercher une quatrieme équation, donc on fait un DCL local sur la partie CB et on
obtient :

Cp—] (4):ZMCZO

= _RBh X (h + h’)

Cy L
D.C.L. partiel + Rpy X5
Ry —P;x(az—acg) =0
IRBv

restart;

egul = Rah — Rbh=10;

equl = Rav+ Rbv— P] — P2=1(;

egul = Rbv-L — Rbh-h— Pl-al — P2-aZ2=10;
RE—"I.—"!"

gl

equd =

— Rbh-(h+H)— P2 a2 —ac) =10
egul = Rah — RbBh=10
egul = Rav+ Rbv— PI — P2=1

equ’ = Rbvl — Plal — P?a2 — Rbhh=10

Rbvl o . .
egud == —— — RBhi{h+ H) — P2{a2 —ac)=0
solve( {equd, equ3}, {Rbv, REh});
Rbh= - 2LP2q2 —2LPYac— Plall— P2aq2] Rby= 2\HPIal + HP2a2 + Plalh+ Plach) |
|7 2HL+2Lh—hi T 2HL+2Lh—hl

Cherchons les réactions au point A :

_2LP2a2—2LP2ac—Plall—Pla2l
2HL+2Lh— ki

Rah=

Rav = 2HILP]+2HLP?—2HPlal —2HP2a2+2LPIh+2LP2h—2Pialh—PIhi—2P2ach— P2hl
2HLA42Lh— hi

www . Ex—Machina.ma



E_ MACHINA Date: 02/04/2019

Exercice 4 :

R, R,
9 kN/m
L + L I
S | B
2 kb
0,5 m 10.15mi-—

Calcul de résultantes R; et Ry :

1
R1=9><0,3><§=1,35kN

Point d’application : x; = 0;)—3 X 2 =0,2mdepoint A

R, =9x%x0,5=45kN
Point d’application : x, = 0,3 + %5 = 0,55mde point A
Les réactions :

ZFy=O & Ay+F—-R —R,=0 A, =385kN

ZMA =0 M;+Fx(03+05+015)—-R; x0,2—R, X0,55
= M, = 0,845 Kn.m

EtA, =0
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