Ressort hélicoidal cylindrique Fil de
Force distribuée paralléle a I'axe section circulaire

Calcul des déformations des ressorts hélicoidaux
Ressort cylindrique - Force distribuée paralléle a I'axe
Flexion et torsion

Fil rond en acier

5 -2 E 3 -3
d:=5-mm S = 7z~7 E:=2.0-10"-N-mm G:= E p:=7.8510"-kg-m
E| Référence :E:\Résonateur (TA)\Tables\Modules J, | et W des barres élastiques.mcd(R)
Jr = Jt cire(d) I22:= It circ(d) I33:= I
Wi = Wi cire(d) W= W Wio := Ws gire(d) Wiz = Wy
Caractéristiques du ressort D= 40-mm R:=05.D Ngp = 5.125 Wag = 27 Ngp
B = 15-deg p:=2-7-R-tan(f) s(a):= R-a-cos(f) 1 L= s(://AB) L =66.675cm
Forme du ressort
Xo(a) = R-cos(a) Yo(a) = R-sin(a) Zp(a) = R-tan(f) -«
) VaB |

n:=100-ng, + 1 i=0.n-1 ag = -d Xj = Xo(ao.) yi= yo(ao.) zj = 20(060.)

i n-1 i i i

X y z
mm’ mm’ mm

Force distribuée gravitationnelle Wq = VB
qo = pgS Pﬁ/ = qOL Pﬁ/Z 1.008 N
-1 -1
9x(7) = 0-N-m qy(7) = 0-N-m 9z(%) = 9o
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Ressort hélicoidal cylindrique
Force distribuée paralléle a I'axe

E| Référence :E:\Résonateur (TA)\Ressorts hélicoidaux\Ressort hélicoidal E_L - g.mcd(R)

Fil de
section circulaire

Torseur des forces de cohésion

oy = 45-deg

Sollicitations
Moment de torsion

Moments de flexion

qu2((ZM) =0N-m

M) = (-0.014 0.014 0)N-m

Mgt ag) = 0.019N-m

Mqss( ) = -5.09 x 107 > Nom

. YaB
Contraintes ni=201 i=1.n-1 ag = (i—1) ]
i n-—
2
1.5 1
O'équiv(1 ,0gq 1)‘N_ ! -mm2
1
1 — -
O'équiv(1 , aa',Z)‘N_ ! -mm2
1
0.5~ I
0 | | |
0 500 1000 1500 2000
oq,,-deg_1
]
Calcul des déplacements linéiques Position du déplacement désiré ap = Vas
Déplacement dans la direction de Ox 2 := 0-deg 7:= 90-deg lvia, | =1

é‘qtv(aMa A, 7/) =-5791x 10 3mm
-3

é‘qfvs(OfM, A, ]’) =3.333x 10 “mm

Déplacement dans la direction de Oy

Sqtv(@m 2. 7) = 0.021mm

Sarva s 4, 7) = ~3.066 x 107 > mm

Déplacement dans la direction de Oz
Sqtv(@m 2. 7) = 0.024mm

Sarva s 2, 7) = 1.408x 10 > mm

Satvolams 2, 7) = —1.781x 107 > mm

ox(a) = qv(aaﬂ“a 7)

5 c) = —4.239 % 10

A= 90-deg y:=90-deg |V(/1,}’)| =1

Sarvel s 2, 7) = 2.136x 107 2 mm

Sa) = S (a,2,7) |§y(aM) = o.ozmn1

A= 0-deg

y:= 0-deg lv(a, 9| =1

Sarvel s 2, 7) = 1.812x 107 mm

oz(a) = Sqy(a,1,7) |§Z(aM) = 0.026mn1
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Ressort hélicoidal cylindrique Fil de
Force distribuée paralléle a I'axe section circulaire

Calcul des déplacements angulaires

Déplacement angulaire autour de Ox 4, := 0-deg 76:= 90-deg lev(a, )| =1

-3 -3
Ogtev (ams Ac. 7) = —6.002x 10 ° deg Ogrova( ams 2, 7c) = -1.335 % 10 ° deg

_4 -3
Ogrovs ams A 7c) = ~3.448 x 107 deg Ox(@) = O4er (@, 2c, 70) Oy(ay) = -7.682x 10 ° deg
Déplacement angulaire autour de Oy 1 := 90-deg 70 = 90-deg lev(a, n)l =1

-3 -3
Ogtev (ams Ac. 7) = —1.566 x 10 ° deg Ogrova( ams 2, 7c) = ~1.342x 10 ° deg

5 —3
Ogrevs ams A 7c) = -8.992 x 10 ° deg ORI C A 0,(ay) = -2.998 x 10 ° deg
Déplacement angulaire autour de Oz 1, := 0-deg 7c:= 0-deg |cv(/1,y)| =1
eqtcv(aMa Ac, 70) =0.02deg 9qfcv2(aMa Acs 70) = 0deg

3

Ogrevs ams Ac. 7c) = 0.016 deg 0,() = 4oy (@, 2c. 72) 0,(ay) =3.919x 10~ deg

Graphe de la déformation

Xg(@) = xo(a) + &x(a) Ya(@) = yo(a) + 6,(a) z4(a) = zp(a) + &;,(a)

xg@)=Lxg@)  yaa)=Syia)  zg@) =L zya)
da d

o (04
s [N —_—
X = xd(ao) Y= Yd(ao) Z:= Zd(aO)

X Y Z
mm’ mm’ mm

Ressort hélicoidal - Axe V - Poids propre.mcd 3/3



