Ressorts conique Formules générales
Forces et couples concentrés Modéle encastré-libre

Calcul des déformations des ressorts coniques
Forces et couples concentrés - Modele encastreé - libre

Torseur des forces de cohésion

sin(z¢)-cos( ) xo(a) Xo(a)
re(re. 2F. l//F) = Ig Si”(ZF)'Si”(‘/’F) rs(a) = | Yo(a') ry(a) = | yo(a)
cos(z¢) zo(a) zo()

Forces et couples concentrés en yg

R.(a):=F

Mc(a) = C + (relre. 1e. ve) - rs(a) x F]

Sollicitations

e’y(a’) = (-cos(f(a’))-sin(a’) cos(f(a))-cos(a’) sin(p(a)) )T e’ y(a’) = (-cos(a’) -sin(a’) O)T

e'3(a) = (sin(B(a))-sin(a) —sin(B(a))-cos(a’) cos(B(a)))
Traction-compression Ne(@') = Re(a))-e’¢(a)
Effort tranchant Qy(a) = Re(a)-€ 5(a)
Qs(a) = Re(a)-e’3(a)
Moment de torsion Mi(a") = M (a)-e4(a)
Moments de flexion Mp(a’) = Mc(a')-ea(a’)
Mis(a) == Mc(a')-e 3(a’)
Contraintes
k = limite d'élasticité en traction / limite d'élasticité en compression

M=1 point intérieur de la section droite sur I'axe Oe', M=3 point extérieur de la section droite sur I'axe Oe",

M=2 point inférieur de la section droite sur I'axe Oe'; M=4 point supérieur de la section droite sur I'axe Oe’;

oy ) ety =3 e ) ey 1M =2
(e, M) = W, I(M=1)-1-(M=3)] + W, [(M=4)-1(M=2)]

] Qy(a) Qs3(a) L
rqla’, M) = S (M=2)+ (M=4)] + TM=1)+ (M= 3)] (approximation)

) Mp3(a) Mpo(a)
omi(a’, M) = I(M=3)-1-(M=1)] + [(M=2)-1-(M=4)]

f&] 2
Ny(a)

on(a)) = opm(a’, M) = oy(a’, M) + on(a) (e, M) = tp(a’, M) + 7g(a’, M)

S

1-k 1

, , 2
Coquiv (k. a', M) := T'|"M(“ M| + )

+ k - .
> ~\/UM(a,M) +4-ty(a’ .M
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Calcul des déplacements par les intégrales de Mohr

Calcul des déplacements linéiques d'un point du ressort

Force unitaire virtuelle v(A,y) = (cos(A)-sin(y) sin(1)-sin(y) cos(y) )T

Sollicitations dues a la force unitaire

My(a. 2.y, a)=(ra) - rs(a)) x v(2. )] (e’ <a) My(a.i.7.a) =M/ a iy a)eq(a)
Mpo(a, 2.y, a) = My(a, 2,7, a)-e3(a) Mus(a, 2.y, a) = My(a, 2,7, a)-e3(a)

Déplacement dans la direction de v

[ ()
S (e, 2,7) i=a' Mt(a')'/\/’tv(a,ﬂ,%a?'m a
npa
a1 7= g | Male) Mglar 2.y a')-% der
h |
a2 7= | Mol Mool 2.7, a')-% dar
Y0

é‘V(aaﬂ’)}/) = é‘tv(aﬂﬁ'a ]/) + 5f\/2(a9ﬂ'9 ]/) + 5f\/3(aaﬂ'97)

Calcul des déplacements angulaires

Couple unitaire virtuel  ¢v( A, ;) = (cos(Ac)-sin(y;) sin(4c)-sin(y;) cos(re) )T
Sollicitations dues au couple unitaire

Mc,,(a, Aoy Ve a') = cv(ﬂc, 7/0)-(0:' <a)
Mtcv(aa Acs Yes a') = Mcv(aaﬂm Yeo a’)'e’1(a’)
Mfcv2(aa Acs Yes a,) = Mcv(aa Acs Yes a’)-e’z(a') Mfcv3(aa Acs Yes a’) = Mcv(aa Acs Yes a,)'e’3(al)

Déplacement angulaire autour de I'axe défini par cv

a
s 1o 1) = == | M) My (@ 2 75 ) — )
a,Ae, V) = ——- a): a,Ag, Yo, &) ———— da
tcv ¢ ’c G-J; t tev c> Ve cos(f(a)
0
ra
1 L h(a)
0fcv2(aaﬂm7/c) = E.l : Mf2(a’)'Mfcv2(aa/1Ca7/Caa)'m
122
Y0
ra
1 L h(a)
0fcv3(aalm7/c) = E.| : Mf3(a’)'Mfcv3(aa/1Ca7/c:a)'m
133
Y0

ecv(aaﬂc’ 70) = etcv(aalm 7c) + ‘9fcv2(aaﬂc> 7c) + chv3(0!,/1¢, 70)
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