Le systéme de convoyeur a vis est considérer comme la figure ci-dessous :

Figure : Modélisation du systeme convoyeur a vis

Les actions mécaniques qui s’exercent sur le vis de convoyeur sont
représentées par les torseurs statiques suivant exprimés dans la base (X, v, z).

Rq : O représente le vis et 1 représente la cage de vis

e Torseur associée a 1’action rotule sur le systéme au point A :

Xy, 0
{To/l(rotule)}A = {YA 0}
Zy O 4

e Torseur associée au poids de la vis au point P :

—P xsin25° 0
{Tpoids/l}P ={—P *co0s25° 0
0 0)p



e Torseur associée a 1’action linéaire annulaire sur le systéme au point B :

0 O
{To/1qt1.anm) } 5= {;B g}
B B

e Torseur associée a la couple motoréducteur C,,, sur le systeme au point C

0 —Cp
{":moteur/l}c= 0 0
0 0 /¢

Les données :

Cn =119Nm ;P =mxg=63.25%9.81 =62048 N ; a = 25°
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On applique le principe fondamental de la statique :

Z{Text}Az {0}

= {TO/I(rotule)}A'l' {Tpoids/l}A + {To/l(li.ann)}A + {Tmoteur/l}A = {0}
XA—26222=0 _119*103 :O
Y, + Y —562.34=0 —2520%Zp =0

Zy+ 725 =0 2520 * Yz + 708548.4 = 0



X, =26222N
Zg=0N
Z,=0

Yy = —281.17 N
Y, = 843.51 N

Donc les torseurs aux niveaux de la liaison rotule et la liaison liniere annulaire

sont définis par :
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