Ressort hélicoidal cylindrique Section rectangulaire
Force et couple concentrés Exemple numérique

Calcul des déformations des ressorts hélicoidaux

Ressort cylindrique - Force et couple concentrés

Flexion et torsion - Exemple numérique

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 = 5.25 WaB:= 2: 7 Ngp
p:=15-deg p:=2-7-R-tan(f) s(a):= R-a-cos(f) 1 L= s(://AB) L =68.301cm

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
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Forces extérieures excentrées a I'extrémité inférieure du ressort  yr:= yyp yF = arctan| ——————+
2l v

P:=50-N re = zo( wr)-cos( )~ v r=60.deg  yr:= 45.deg 2F = 3.238deg

F = P-(cos(a¢)-sin(ye) sin(2g)-sin(re) cos(y))" F =(17.678 30619 35.355)N

C:=5N-m rc:= zo(y/,: ~cos(;(,:)_1 Ac:=150-deg  yc:= 45-deg

)
C:= C(cos(2¢)-sin(yc) sin(2c)-sin(rc) cos(rc)) ¢’ =(-3.062 1.768 3.536) mN
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Ressort hélicoidal cylindrique Section rectangulaire
Force et couple concentrés Exemple numérique

E| Référence :E:\Résonateur (TA)\Ressorts hélicoidaux\Ressort hélicoidal E_L - F&C.mcd(R)
Torseur des forces de cohésion
ay = 40-deg Rc(aM)T =(17.678 30.619 35.355)N

Mc(aM)T = (-8.461 5.368 3.117)N-m

Sollicitations
Traction-compression NC(aM) =20.831N

Efforts tranchants Qz(aM) =-33.223N Q3(aM) =31.021N

Moment de torsion Mt(aM) =10.032N-m
Moments de flexion Mi(ap) = 3.031N-m Mys(ap) = 0.539N-m
Contraintes n:=201 i=1.n-1 o, = (i—1)- nV/AE;
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Calcul des déplacements linéiques Position du déplacement désiré ay= Vas
Déplacement dans la direction de Ox 4 := 0-deg y7:= 90-deg lvia, | =1
Sw(am. A, 7) =5.194mm Swa(ams 2. 7) = 1.304mm Snalam. 4. y) =—-1.564mm

(@)= d/(a,4.7) |o(an) = 4.93¢ mn
Déplacement dans la direction de Oy 1 := 90-deg 7:= 90-deg lv(a, »)| =1
Sw(am. A, 7) = 8.349mm Swa(am. 2. 7) =2.237 mm Snalam. 4. 7) =0.782mm

Sy(a) = da, A7) |§y(aM) =11.369 mn1
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Ressort hélicoidal cylindrique
Force et couple concentrés

Déplacement dans la directionde Oz 1 := 0-deg y:= 0-deg

Sw(am, 4, 7) =-0.548mm Sna(am, A4, y) =-0.436 mm

o6y(a) = 6(a,1,y)

Calcul des déplacements angulaires

Déplacement angulaire autour de Ox 4. := 0-deg 7 := 90-deg

Oty (am. Ac. 7c) = -4.726 deg Oreva(am. A, 7o) = —1.248 deg

Ox(a) = Hcv(aa Ac, 7/0)

Déplacement angulaire autour de Oy 1, := 90-deg 7e = 90-deg

Oty (am. A, 7c) = 2.845deg Oreva(am. A, 75) = 0.743 deg

Oy(a) = Hcv(aa Ae, 70)

Déplacement angulaire autour de Oz 1, := 0-deg 7c:= 0-deg

etcv(aMa Ac, 70) = 0.845deg 0fCV2(aM’ Ae, 70) =0deg

0,(a) = Hcv(aa Ae, 70)
Graphe de la déformation

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

X' (@) = Lxq(a)

yala) =L yy(a)
a da

zmm:%@m
(04
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Section rectangulaire
Exemple numérique

lv(a, 9| =1

Swalam, A4, 7) =-0.583mm

|02 @) = —1.567 mn

lev(a, )| =1

9fcv3(05M, Ac 70) =-0.223deg

0. au) = —6.197 deg

lev(a, n)| =1

9fcv3(05M, Ac 70) =0.316deg

|0, (au) = 3.905deg

lev(a, n)| =1

Orovs(@m. Ac. 7c) = 5.401 deg

|02( o) = 6.246 deg

a(a) = zp(@) + 6;(a)
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