
1- Modélisation du système  

Le système de convoyeur à vis est considérer comme la figure ci-dessous : 

  

Figure : Modélisation du système convoyeur à vis 

2- Torseurs des actions mécaniques  

 

Les actions mécaniques qui s’exercent sur le vis de convoyeur sont 

représentées par les torseurs statiques suivant exprimés dans la base (x, y, z). 

Rq : 0 représente le vis et 1 représente la cage de vis  

 Torseur associée à l’action rotule sur le système au point A : 

               {𝜏0/1(𝑟𝑜𝑡𝑢𝑙𝑒)}
𝐴

= {
𝑋𝐴 0
𝑌𝐴 0
𝑍𝐴 0

}

𝐴

 

 Torseur associée au poids de la vis au point P : 

               {𝜏𝑝𝑜𝑖𝑑𝑠/1}
𝑃

= {
−𝑃 ∗ 𝑠𝑖𝑛25° 0
−𝑃 ∗ 𝑐𝑜𝑠25° 0

0 0
}

𝑃

 



 Torseur associée à l’action linéaire annulaire sur le système au point B : 

               {𝜏0/1(𝑙𝑖.𝑎𝑛𝑛)}
𝐵

= {
0 0
𝑌𝐵 0
𝑍𝐵 0

}

𝐵

 

 Torseur associée à la couple motoréducteur 𝑪𝒎 sur le système au point C 

               {𝜏𝑚𝑜𝑡𝑒𝑢𝑟/1}
𝐶

= {
0 −𝐶𝑚
0 0
0 0

}

𝐶

 

Les données :  

𝐶𝑚 = 119 𝑁𝑚 ; 𝑃 = 𝑚 ∗ 𝑔 = 63.25 ∗ 9.81 = 620.48 𝑁 ; 𝛼 = 25° 

3- Transfèrent les torseurs au point A  

 

 {𝜏𝑝𝑜𝑖𝑑𝑠/1}
𝐴

= {
−262.22 0
−562.34 0

0 708548.4
}

𝐴

 

 {𝜏0/1(𝑙𝑖.𝑎𝑛𝑛)}
𝐴

= {

0 0
𝑌𝐵 −2520 ∗ 𝑍𝐵

𝑍𝐵 2520 ∗ 𝑌𝐵

}

𝐴

 

 {𝜏𝑚𝑜𝑡𝑒𝑢𝑟/1}
𝐴

= {
0 −119 ∗ 103

0 0
0 0

}

𝐴

 

 

4- Détermination des actions aux niveaux des paliers  

On applique le principe fondamental de la statique : 

∑{𝜏𝑒𝑥𝑡}𝐴= {0} 

 

 {𝜏0/1(𝑟𝑜𝑡𝑢𝑙𝑒)}
𝐴

+ {𝜏𝑝𝑜𝑖𝑑𝑠/1}
𝐴

+ {𝜏0/1(𝑙𝑖.𝑎𝑛𝑛)}
𝐴

+ {𝜏𝑚𝑜𝑡𝑒𝑢𝑟/1}
𝐴

= {0} 

 𝑋𝐴 − 262.22 = 0             ① 

   𝑌𝐴 + 𝑌𝐵 − 562.34 = 0    ② 

   𝑍𝐴 + 𝑍𝐵 = 0                    ③ 

−119 ∗ 103 = 0                         ④ 

−2520 ∗ 𝑍𝐵 = 0                       ⑤ 

2520 ∗ 𝑌𝐵 + 708548.4 = 0    ⑥ 



① :  𝑋𝐴 = 262.22 𝑁 

⑤ : 𝑍𝐵 = 0 𝑁 

③ : 𝑍𝐴 = 0 

⑥ : 𝑌𝐵 = −281.17 𝑁 

② : 𝑌𝐴 = 843.51 𝑁 

 

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

sont définis par : 

 {𝜏0/1(𝑟𝑜𝑡𝑢𝑙𝑒)}
𝐴

= {
262.22 0
843.51 0

0 0
}

𝐴

 

 {𝜏0/1(𝑙𝑖.𝑎𝑛𝑛)}
𝐵

= {
0 0

−281.17 0
0 0

}

𝐵

 

 

 

 




