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EMBASE DUOPROP

ETUDE STATIQUE

Le but de I'étude de statique est de calculer 'effort résultant que doivent exercer les deux

de relevage de 'embase afin d’en déterminer le diamétre minimum puis l'effort dans la liaison

embase/étrier pour vérifier le choix du palier.

/25 2.3. Que peut-on dire de la droite d’action (support) de I'effort appliqué en B ? 2
—————— .
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3. On isole I'embase 1 (voir Fig. 3 page/ /¢)

3.1. Compléter le tableau afin d’effectuer le bilan des actions mécaniques extérieures sur le

La transmission est composée des éléments suivants solide isolé A
Un étrier 0, lié rigidement au chéassis du bateau - -
t L 9 de Point Droite ep s
Deux vérins latéraux de relevage 2+3 Force , S y e Sens Intensité
\ ) , d’application d’action
L'embase 1 de masse: 80 kg -
Hypotheses de I'étude : C O R RI ] G I A
- Les frottements sont négligés : —
- Le systéme est considéré comme plan ey B - 0 ~ -
. - .. . o 7 ; s
- Les liaisons en A, B, C sont des liaisons pivots D A T ‘
- Le poids des piéces est négligé devant les efforts, sauf le poids de 'embase 1 : o
ww;, s N e % 3
AN {"} (f / ; )
On souhaite déterminer, pour la position de la figure (position haute maxi, voir Fig. 1 page L1b), = ¢ A »
les actions mécaniques en A, B et C.
3.2. Ecrire la condition d’équilibre (Principe Fondamental de la Statique) pour le solide isolé 3
1. Calculer le poids de 'embase 1 (prendre I'accélération de la pesanteur g = 10 m/s?) /2 DU VR | s . 7 T
L eyaiDase, 4 AT SN IR TN LA Dot i (Flheis Ve Dg
o R G ey
I AT : Lm  DW A SR 162 A T et oo uowrante o b
é"" . \/ g‘j «é-':) ..... . \v ) ); R .
Al A N rlin
2. On isole le vérin 2+3 (voir Fig. 2 page4/6) —s S
4 BEle (%
2.1. Compléter le tableau afin d’effectuer le bilan des actions mécaniques extérieures sur - o : I
solide isolé p S que © le 3.3. Sur la Fig. 3, tracer la direction du poids et le support de 'action passant par A. /4
/3 Repérer les directions des trois forces
Point Droite Ly 3.4. Compléter le dynamique des forces (Fig. 4) avec les noms des supports, les forces
Force , S M Sens Intensité P Y 9 (Fig. 4) 0 pports, /3
d’application d’action et les noms des forces.
B ) v 3.5. Compléter le tableau des résultats 3
v Point Droite "y
~ Force , . s e Sens intensité
c - d’application d’action
_:: ‘‘‘‘‘ > : . s f e
> G 5 %o dan
2.2. Ecrire la condition d’équilibre (Principe Fondamental de la Statique) pour le solide isolé T A
g A e G /2 B B ,.a// (, bogeN
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Fig. 1

1 mm <=> 1 daN

Echelle des forces ’ L
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EMBASE DUOPROP

ETUDE CINEMATIQUE 125 2.2. Définir la trajectoire du point B dans le mouvement de 'embase 1 par rapport au bateau 0 /1
Le but de I'étude cinématique est de déterminer la course des vérins de relevage de 'embase Tocwo: Bree de [ovcle de (ombe A er de ra yon | B
pour en déterminer le choix. Tracer cette trajectoire et la repérer : Trino 2
Hypotheses liees a Fétude . T . . " 2.3. Définir la trajectoire du point B dans le mouvement de la tige 2 par rapport au corps 3 1
- Sur le dessin page 6/6, 'embase 1 est représentée en position haute ,
- Le systeme est cquIdfere comme plan Toeon ! Seament de  deoite  anbe  ons (RO
- L’embase 1 est articulée en A (liaison pivot) par rapport au bateau 0 o~ ! N
- Elle est mise en mouvement par deux vérins (tige 2 et corps 3) symétriques Tracer cette trajectoire et la repérer : Taass "2
- Le corps 3 est articulé en C par rapport au bateau
- La tige 2 est articulée en B par rapport a 'embase 1 o
2.4. Définir la trajectoire du point B dans le mouvement du corps 3 par rapport au bateau 0 /1
= On veut déterminer la course du vérin 2+3 A S S : -
Tgesn ! 5—*‘{/, 88 (o0l ao (BATNE e 87 fe vaceeo¥y (L ; il
Tracer cette trajectoire et la repérer : Taap " P
1. MOUVEMENTS
1.1. Définir le mouvement de 'embase 1 par rapport au bateau 0 ? /1
] H i i § : i
Mvt 1/0 : K== Hnn fg. ABRTTL 53*' 3. POSITIONS
Lorsque 'embase est en position basse, le point D est superposé au point D+
1.2. Définir le mouvement de la tige 2 par rapport a 'embase 1 7 /1
Mvt 2/1 : Rotabinn  de loatee B 3.1. Repérer sur le dessin le point D4 par une croix 2
1.3. Définir est le mouvement du corps 3 par rapport au bateau 0 ? /1 3.2. Mesurer I'angle a (en degré) qui permet la descente de 'embase 1
N \ p oy
Mvt30:  Robtaiice do : a= O3 2
1.4. Définir le mouvement de la tige 2 par rapport au corps 3 ? I 3.3. Tracer la nouvelle position du point By 2
Mvt2/3: rmadintion 4 age
LT A
3.4. Déterminer la course de rentrée de tige du vérin 2+3
/3
Nota : la course du vérin se détermine par la différence des distances : CB — CB;
2. TRAJECTOIRES i o
{3y IR AT (A = A4 e PR
2.1. Définir la trajectoire du point D dans le mouvement de 'embase 1 par rapport au bateau 0 oo A, ¥
. 3 H ¢ ; s : £ 4 T3 /1 -
Toewo: Fre de (prcle de [owrre B ooF de vy o L) LA = 24 5 e (on Dieprt e
Tracer cette trajectoire (page 6/6) et la repérer : Toipo P Echelly A o B ceed
'\"i“ ‘:‘ WA ij» it N T "/.,"27 ; S S 7YY oLy /{ :} 2 g» ©4 15 -
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Le point D1est sur cet axe /wﬁ?

A
RVae

Echelle=1: &

1 mm dessin <=> 5 mm réel

i

Examen et spécialité Session

B.E.P. Maintenance de Véhicules Automobiles-Bateaux de péche et de plaisance 2008

Intitulé de 'épreuve Ne de page
C5/6

E.P. 3.2. Mécanique




EMBASE DUOPROP

Le résultat du poids est correct

Sans erreur

1 erreuret +

2.1. S16 Les lignes du tableau sont correctement complétées Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3 erreurs et +
2.2. §16 La condition d’équilibre est correctement énoncée ‘ - Sans erreur 1 erreur 2 erreurs et +
2.3. 816 Le support de I'action en B est correctement défini Sans erreur ; - 1 erreur et +
3.1. 816 Les lignes du tableau sont correctement complétées Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3erreurs et +
3.2 §17 La condition d’équilibre est correctement énoncée Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3 erreurs et +
3.3. S$17 Les directions des 3 forces sont tracées et repérées Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3 erreurs 4 erreurs et +
3.4, S17 Le dynamique des forces est complété entiérement juste - Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3 erreurs et +
Le tableau des résuitats est complété correctement Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3erreurs et +
$18 Le Mvt 1/0 est correctement défini Sans erreur 1 erreur et +
1.2 819 Le Mvt 2/1 est correctement défini Sans erreur 1 erreur et +
1.3. §19 Le Mvt 3/0 est correctement défini Sans erreur 1 erreur et +
1.4. $19 Le Mvt 2/3 est correctement défini Sans erreur 1 erreur et +
2.1. $19 La trajectoireTpyo est correctement définie Sans erreur 1 erreur et +
La trajectoireTpyy est correctement tracée et repérée Sans erreur 1 erreur 2 erreurs et +
2.2. $19 La trajectoireTgyo €St correctement définie o | Sans erreur 1 erreur et +
La trajectoireTpqy est correctement tracée et repérée Sans erreur 1 erreur 2 erreurs et +
2.3. S$1¢9 La trajectoireTgy3 est correctement définie - Sans erreur 1 erreur et +
La trajectoireTgy; est correctement tracée et repérée Sans erreur 1 erreur 2 erreurs et +
2.4. 8198 La trajectoireTgay est correctement définie ’ ‘ Sans erreur 1 erreur et +
La trajectoireTgs g est correctement tracée et repéree Sans erreur 1 erreur 2 erreurs et +
3.1. 819 Le point D4 est au bon endroit Sans erreur : 1 erreur et +
3.2. $19 L’angle mesuré est correct Sans erreur 1 erreur et +
3.3. $19 Le point B, est au bon endroit ; Sans erreur : 1 erreur et +
3.4. 519 La course du vérin est juste Sans erreur 1 erreur 2 erreurs 3 erreurs et +
Somme par colonne (nombre de croix par colonne)
Note (coefficient multiplicateur de la colonne) 4 3 2 1 0
Total de points par colonne 0
Total sur 50 /50
Note sur 25 /25
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