TD Isostatisme

1-Assemblag:

: Corps

: Vilebrequin
: Bielle

: Piston

WNEFO

a-Réaliser 'assemblage du mécanisme en utiliseforiction « contrainte >

Corps/Vilebrequin : Coaxialité et Distance de 0,5mm
Bielle/Vilebrequin : Coaxialité et Distance de 0y5m
Piston/Bielle : Coaxialité et Distance de 2mm
Corps/Piston : Coaxialité

Remarque La coaxialité entre le piston et le corps sut@nt le systéme

b-Supprimer la contrainte de distance de I'assegebRiston/Bielle

c-La contrainte de coaxialité entre le pistoreetdrps devient possible
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2-Schéma cinématiqu

a-Ouvrir le complément MotionWork: I

b-Transformer les contraintes en liaisons
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“a Cinémahtique de points

3-Hyperstatisme

a-Vérifier que le systéme est hyperstatique deé&gr
Noter la liaison qui fait que le systeme est hyfaigue

MotionWorks

Le modéle ezt hyperstatique de dearé 1.
[} {7 Poursuivie la construction du modéle ou lancer la simulation sans modifier aucune lizison,
Attention & linterprétation des effortz de liaizon car dans ce cas ils ne zont paz unigues.

(%) Désactiver automatiquemnent la ou les liaizons responzables de hyperstatisme et poursuivie,
Choigir cette option =i vous zouhaitez modifier celz) aizon(z).

9) o7 ok




4-Simulation

a-Modifier le centre de la liaison Pivot glissantre le Piston et le Corps
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|Ltiliser les contraintes d'assemblage |
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b-Régler les parametres de la Translation suivale ka liaison Pivot glissanddl 2 (T
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5-Modification de la liaison Pivot glissant entre lePiston et le Corp:

a-Modification 1 Calculer le degré d’hyperstatisme Simuler
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b-Modification 2 Calculer le degré d’hyperstatisme Simuler
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