Ressort hélicoidal cylindrique Lame de
Force concentrée radiale section rectangulaire

Calcul des déformations des ressorts hélicoidaux
Ressort cylindrique - Force radiale a l'extrémité libre du ressort
Flexion et torsion
Lame en acier de section rectangulaire, h dans le plan vertical, h > e
2 E

h:=10-mm e:=5-mm S==he E:= 210°-N-mm G:= 26 p = 7.85~103-kg-m_

3

E| Référence :E:\Résonateur (TA)\Tables\Modules J, | et W des barres élastiques.mcd(R)

Jr=Jt rect(h, €) I22:= If rect(h, €) I33:= It rect(€, h)
Wi = Wi rect(h. €) W' = - Wiz = Wi reci(h, €) Wiz = Wi reci(€, h)
1t rect(h. €)
Caractéristiques du ressort D:= 40-mm R:=0.5-D ngp = 5.125 WaB:= 2: 7 Ngp
p:=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)-«

n:=100-ng, + 1 i=0.n-1 ag = -0 Xj = Xo(aoi) yi= yo(aoi) zj = 20(050/)

20

X y z
mm’ mm’ mm

Forces extérieures excentrées & l'extrémité inférieure du ressort  yri= yag  7pi= arctan(mj
P:= 100-N re = zo(y/,:)~cos(;(,:)_1 AF= Wag e = 90-deg 2F=6.611deg

F = P-(cos(a¢)-sin(ye) sin(2g)-sin(re) cos(y))" F =(70.711 70711 0)N

C:= 0-N-m rei=zo(wp)-cos(ze) | Ac=0.deg  yoi=0-deg

C:= C(cos(2¢)-sin(yc) sin(2c)-sin(rc) cos(rc)) ¢’ =0 0 0)N
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Ressort hélicoidal cylindrique Lame de
Force concentrée radiale section rectangulaire

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

Torseur des forces de cohésion

ay=40-deg  Ry(ay) =(70.711 70.711 0)N

Mc(aM)T =(-11.938 11.938 -0.174)N-m

Sollicitations
Traction-compression NC(aM) =8.419N
Efforts tranchants Q,(ay) = -99.619N Qs(ay) = -2.256 N
Moment de torsion Mt(aM) =16.2N-m
Moments de flexion M) = 1.471N-m Mis(an) = —4.521N-m
. . . VaAB
Contraintes ni=201 j=1.n-1 ag = (i—1) ]
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Calcul des déplacements linéiques Position du déplacement désiré ay= Vas
Déplacement dans la direction de Ox 1 := 0-deg 7= 90-deg v, )| =1
Sw(am. 4, 7) = 10.407 mm Swa(ams 2. 7) =2.673mm Snalam. 4. 7) =1.218mm
Sa):=,(a, 1,y |§X(aM) = 14.298mn1
Déplacement dans la direction de Oy 1 := 90-deg y:= 90-deg |V(/1, }/)| =1
Sw(am. 4, 7) = 10.402 mm Swa(am. 2. 7) =2.681mm Snalam. 4, 7) = 1.189mm
Sy(a) = da, A7) |§y(aM) = 14.272mn1

Ressort hélicoidal - F concentrée radiale - lame rect.mcd 2/3



Ressort hélicoidal cylindrique Lame de

Force concentrée radiale section rectangulaire

Déplacement dans la direction de Oz 4 := 0-deg y:= 0-deg lvia, | =1

Sw(am, A4, 7) =-2.301mm Sn2(am, 4, y) =-0.669mm Swalam, 4, 7) =-0.174mm
Sa)=5,a, i,y |02 @) = -3.145mn

Calcul des déplacements angulaires

Déplacement angulaire autour de Ox 4, := 0-deg 70 := 90-deg lev(a, )| =1

Orcv(am. Ac. 7c) = —5.384 deg Oreva(am, A 7o) = —1.356 deg Orevs(am. Ac. 7c) = —0.072deg
O0x(@) = 0oy (a. ¢, 76) |0.(n) = -6.812ded

Déplacement angulaire autour de Oy 1, := 90-deg 7e:= 90-deg |cv(/1,y)| =1

Oty (am. A, 7c) = 4.785deg Oreva(am. A, 70) = 1.355deg Orevs(am. A, 7c) = 0.711 deg
0,(a) = Hcv(a, Aes 70) |9y(aM) =6.85 ded

Déplacement angulaire autour de Oz 1, := 0-deg 7c:= 0-deg |cv(/1,y)| =1

etcv(aMa Ac 70) =0.16deg 0fCV2(aM’ Ac> 70) =0deg 9fcv3(aMa Ac 70) =-0.203deg
0,(a) = O0o,(a. 2c. 70) |0.(an) = -0.042ded

Graphe de la déformation

Xg(@) = Xo(a) + &x(a) Ya(@) = yo(a) + 6,(a) zq(a) = zp(a) + &;(a)

xg@)=Lxg@)  yaa)=Sysa)  zg@) =L za)
da d

o (04
; BN —
X = xd(ao) Y= Yd(ao) Z:= Zd(ao)

X Y Z
mm’ mm’ mm
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