Ressorts hélicoidaux Formules générales
Forces distribuées Modéle encastré-libre

Calcul des déformations des ressorts hélicoidaux
Forces distribuées - Modele encastré - libre

Torseur des forces de cohésion

Xo(x) Xo(a) xo(a)
r(x) = | Yo(x) rs(a’) = | Yo(a) ry(a) = | yo(a)
zp(x) zp(a) zyp(a)

Forces distribuées entre o' et yq

a2 = (0n) a0 @) Mq(a) = J% (rq(}()—"s(a'))XQ(Z)'CO; i (o' < ye)
. ‘
[(rq(2) - rs(a)) x ()]~ ( 5 %
Ve
My(a') = [(rg(x) - rs(a)) x q(2)], -~ ( il (& < )
Ve
[(rq(2) - rs(a)) x q(2)], ~ ( 5 %
Sollicitations
e's(a’. ) = (~cos(f)-sin(a’) cos(f)-cos(a) sin(p)) e's(a’ ) = (~cos(a) -sin(a) 0)

e’s(a’, p) = (sin(p)-sin(a”) —sin(p)-cos(a’) cos(p) )T
Moments de torsion My(a') = Mg(o')-e’4(a', f)

Moments de flexion Myr(a') = My(a')-e"5(', B)

Mora(@) = Mg(')-€5(c, )
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’;

. Mg ) Ma( )
rq(a’, M) = W [(M=1)-1.(M=3)] + W [(M=4)-1.(M=2)]
t t
, qu3(al) quz(a")
oqla’, M) = IM=3)—1.(M=1)] + IM=2)—1.(M=4)]
f3 f2

. 1-k . 1 . an2 . n2
Osquiv(k, &', M) = T-|0'q(a M| + ogla’, M) + 4-z4(a’, M)
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Ressorts hélicoidaux Formules générales
Forces distribuées Modéle encastré-libre

Calcul des déplacements par les intégrales de Mohr

Calcul des déplacements linéiques d'un point du ressort

Force unitaire virtuelle (4, 7) = (cos(4)-sin(y) sin(A)-sin(y) cos(7))’

Sollicitations dues 4 la force unitaire

My(a. 2.y, a)=(ra) - rs(a)) x v(2.)](a'<a) My(a.i.7.a)=M/a 1 7.a)eq(a.p)
Mpo(a, 2.y, a) = My(a, 4,7, a)-e2(a’, p) Mps(a, 4.y, a) = My(a, 4,7, a)-e"3(a’, f)

Déplacement dans la direction de v

[04
1
Opry (A, A, ) = ——- M (a) My, (a,A,y,a)- da’
qtv( 7) G'JtJ qt( )My, ( Y )COS(,B)
0
o
1
0, a,l,y) = . M () Mao(a, A, y, a)- da
gfv2( 7) E gr2(a@’)-Mgyo( Y )cos( 2
Y0
o
1
0, a,l,y) = . M e3(a) -Mas(a, A, 7y, a)- da
afv3( 7) Eln gr3(a@’) -Mg,3( Y )cos( 2

70
é‘qv(a’ A7) = §qtv(aa A7)+ 5qfv2(aai’ 7+ 5qfv3(aa A,7)
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',(a',,b’)
Mfcv2(aa Aes Ve a,) = Mcv(aa Aes Yoo a,)'e’Z(a,aﬂ) Mfcv3(aa Aes Ve a’) = Mcv(aa Aes Yoo a')~e’3(a',,b’)

Déplacement angulaire autour de I'axe défini par cv

a
|
eqtcv(aa Ac, 70) == Mqt(al)'Mtcv(aa Acs Yes al)'

da’
G-J; J cos(p)
0
ra
0qfcv2(aa Acs 7c) = L : quZ(al)'MfCVZ(aﬂ Acs Yoo a’)~ da
E-I3 cos ()
“0
ra
0qfcv3(aa Acs 7c) = L : qu3(al)'Mfcv3(aa Acs Yoo a’)~ da
E-l35 cos ()
“0

eqcv(aa Acs 70) = eqtcv(aa Ac, 70) + 9qfcv2(aa Acs 7c) + qucvfi(a» Ac, 70)
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