TABLE ELEVATRICE

(statique)

On considere la table élévatrice présentée surdéopri-dessous

Table 3

Pédale

Chassisl

Vérin hydraulique

Une pédale manceuvrée par le piq
permet d’alimenter un vérin hydrauliqug
qui pousse la jambd. La table3, sur
laquelle est posée la char@é, est alors 5
mise en mouvement. Une purg
manuelle donne la possibilité de fair
redescendre la table grace a son proj
poids.

On propose ci-contre le schém
cinématique 3D en  perspective
isométrique de la partie du mécanisn| Z
relative au parallélogramme déformabl
A B, C Q

Paramétrage :

* Le chéassid est supposé fixe et associe a la bB§(97(1 Y 21). On pose&CE LX,

e Le bras2 en liaison pivot d'axeOZ, avec le chassid auquel lui est associé la base
B,(%, ¥,2,). On poseCTAF RX, eta =(>"(1 )"(2).

» La plateforme3, sur laquelle est posée la chafgje, est en liaison pivot d'axeAZ, avec le
bras2. On poseﬁ?:: LX,.

* Lajambe4 de méme longueur que le biasen liaison pivot d'axeC Z, avec le chassis, est
en liaison sphere-cylindre de cenBet d'axe BZ, avec la plateforma.
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Hypotheses :
* Les masses du br@sde la jambel et de

la plateforme3 sont négligées.

* Le probleme est supposé plan com
indiqué sur le schéma cinématig@P ci-
contre.

» L’action de la charge, de mask sur la
plateforme3 est modélisée par un glisse

d’axe central la droitéH )71) :
{Tcms}:{_ Mgy ; 6}H

On poseﬂ-i =AX,.

» L’action du veérin hydrauliqué/H sur la
jambe4 est modélisée par un couple |
comme ¢s’il s’agissait d'un motel
électrique pas a pas :

{Ty_ut={0:c,z ]

TRAVAIL DEMANDE

Objectif : mettre en place la relation liant le couple mot€4ra la masse M de la charge posée sur la
plateforme afin de pouvoir dimensionner le véridraylique.

Q1) Ecrire, au poinB et dans la basB,, la forme générale du torseur d’action mécanicua sur 4
relatif & la liaison sphere-cylindre d’a{BZl) : {T3H4}B.
Ecrire ensuite la forme de ce torseur dans le cdeltdhypothese d’un probléme plan.

Q2) Isoler le brag2 afin de connaitre la direction de la ligne d’acti@xe central du glisseur) de
I'action mécanique d@ sur2 agissant au poir.

Q3) Arrive-t-on au méme genre de conclusion lors @®lement de la jambéquant a la direction de
la ligne d’action de I'action mécanique 8sur4 agissant au poirig ?

Q4) Faire I'équilibre de la jamb4é pour obtenir une premiere équation liant le couptgeurC,, avec
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la composantXs,4 sur X, de I'effort F;_, enB issu de la plateforme (liaison sphére-cylindre).

Q5) Faire I'équilibre de la plateform8 pour écrire une deuxieme équation liant notamniest

_—

composantes(z, et Y4 de l'effort F, ; enB issu de la plateforme au niveau de la liaison sphé
cylindre. Pour cela écrire I'équation des momemnid$) au pointA et en projection SUg, .

Q6) Faire I'équilibre de I'ensembl¢2+3] afin d’obtenir la troisieme équation suivante gré&e
I'equation des moment3 §1S) écrite au poin© et en projection SUg, :

-RY,, - L(X,,sina +Y,,cosa) =M g (Rcosa + A)

Q7) Mettre en place la relation donnant le couple mmo@, en fonction notamment de la maddea
partir des trois équations mises en place précedsminne couple moteu€, (soit I'action du veérin
hydrauligueVH) dépend-il finalement de la position de la chagela plateforme ?

22



