-~ Stabilité
((ﬁiﬁﬁ Es abilité

AMCR 2-Initiation a Robot Structural Analysis
L. MISE €N SITUALION. ..eeeuiiiiieieiiiiieeeeeiiee e e e eeiee e e eeett e e e e ettt e e e e eeeteeeeeeetnaeeeeeearaeeeeeennaeeas 2
2. Modélisation d’Un POTTIQUE. ....cccveeeruieerireeiieeeieeeieeeteeeeteeeseteestreesaeesreeeseeeseeensseensns 2
2.1, Schéma MECANIGUE. .....eeevuvieiiiieeiiee ettt e eiee e st e e st e e e stbeeeebeeessaeeesseeessaeessseessseeessseeensseeennseennnns 2
B O 13 (<) 11 1<) 1| AU 2
B T O 141 1 SRR 2
2.4, DEIOTINEE. ....coouiiiiiieiiieiie ettt ettt et ettt e e e st e e be e taeesb e e st e et e e eabeenbeentbeenbeenabeenbeeennas 2
3. Modé¢lisation d’un cadre diagonalise. ..........cccuevvreieiiiieiiiiiiiecieecee e 2
R B 0070 (S L1 0701 '8 (o |1 (SRR 2
3.2. Modification du sSchéma MECANIQUE. ........eeevrieeiiieeiieeeiie ettt eee et e e e e e e sereeenaeeenens 2
3,30 CALCUIS. ettt ettt et ettt e e bt e e tb e e beeeabe e bt e enbe e beeenbeenbeeenseereens 2
R I T B 1< 1) 011 1T USRS 2
4. Influence de I’orientation des sections dans un portique. .........ccceeeeveeeevveeerveeesnnveenns 3
O I Y (06 (< § T 15 1o ) DTSRRI 3
4.2, Calcul €t dGIOTMEER. ........ooveiieiieeeee ettt et e e e e nbeeeaaeeen 3
4.3, CONCIUSION. ...eiiiviiiiieiieetie ettt ettt et e et e et e e abeeseeesbeesseeesseeseeessaenseessseensseensaensseasseensseensaensseanns 3

1/3



ES5 / Stabilité / 2-Initiation & Robot Structural Analysis BTS AMCR
1. Mise en situation.
Les objectifs de cette activité sont :
— d’apprendre a modéliser une structure simple en plan dans Robot.
— de retrouver a I’aide du logiciel les constats du chapitre 1.
2. Modélisation d’un portique.
Modéliser la structure suivante selon I’ordre ci-dessous.
2.1. Schéma mécanique. ~ pr—F oo — LkN
— Nceuds / appuis
— Barres / section / matériau £ § g
R S =
2.2. Chargement. ~ o o
HH HH
— Cas de charge
— Charge nodale a 7&_ 7&_
2.3. Calculs. | 3,00 m |
2.4. Deformée.
Comparer la déformée a celle trouvée au Ch1-§5.
3. Modélisation d’un cadre diagonalisé.
3.1. Copie du portique.
2 PO T~ o poans o —>1kN
3.2. Modification du schéma mécanique.
2 K
— Diagonale g g g
. . M~ ot <
— Articulation | o N
3.3. Calculs. i T

3.4. Déformée.

3,00 m

Comparer la déformée a celle trouvée au Chl-§5. |
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4. Influence de I’orientation des sections dans un portique.
~ P I IPE240 5275 q > 1kN P T'PE2805275 q > 1 kN
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4.1. Modélisation.

— Reprendre la figure 1.
— Copier cette structure de 2 a 4.
— Modifier les structures 2 a 4 conformément a la figure ci-dessus.

4.2. Calcul et déformée.

Noter le déplacement maximal en téte de poteau des 4 structures.
4.3. Conclusion.

Retrouve-ton les mémes proportions que sur diapo 7 du Chl ?
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