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RESUME

En général les caractéristiques mécaniques jouent
un role majeur lors de I’analyse dynamique d’une
conception ou d’une maintenance des systémes
mécaniques sur leurs comportements dynamiques.
Dans le cadre de cette communication, la variation
de la rigidité qui est elle-méme fonction du type de
matériau et de la géométrie de la section, nous
permet P’optimisation de la réponse d’un systeme a
vibration aléatoire.

Le systéme mécanique considéré étant une plate-
forme soumise & une excitation transitoire. Le
modele mathématique est un systéme a un, ou deux
degrés de liberté respectivement s’il s’agit d’une
" conception ou d’une maintenance.

De tels modéles mathématiques sont seulement une
idéalisation des structures réelles. Mais ces modéles
mathématiques peuvent nous permettre d'avoir une
bonne compréhension du comportement du

systéme. Du point de vu pratique les informations
acquises par l'analyse du modéle mathématique
peuvent étre suffisantes pour une compréhension
adéquate du comportement dynamique du systéme
réel, et qui incluent la conception et les exigences
de sécurités.

GENERALITES

La réponse du systtme a un degré de liberté
soumise a une excitation transitoire est examinée
dans cette communication. La méthode utilisée est
parfaitement générale. La force excitatrice, a titre
d’exemple, est montrée sur la figure 1.

La méthode de I’intégral de Duhamelj;; est utilisée
pour la détermination de la réponse du systeéme sous
I’action d’une excitation dynamique générale, basée
sur le principe de superposition et elle est seulement
valable pour les systémes linéaires.
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Figure I - La force excitatrice F(1)

Modele mathématique de F(t).
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L’intégrale de Duhamely;; pour un systéme a un degré de liberté a une force transitoire amortie.
1

x(t)= J:(t).e')‘w("”sinwa(t-r).dr[,]

mw,

Phase I: 0<t<t,

| t

X (t)= JF(I).e"kw("‘)sinwa(t-t).dr

; mw, f

F, e AW t) 2AB
xi(t)= ——| t;cos wy(t-t,)+ —— T Hd——— Sin W,(t- t;) -ABcos W,(t-t,)
Kt, : W, (1+A2B?) (1+A*B?)w,

I g™ 2 \B 3
+ ——cos Wy(t-t;) - e sin w,(t) -ABcos w,(t)+— cos W,(t-t))

W, = (1+A?B?) (1+A2B?) A

Phase II: t, <t<t,

Fo ty
L= e je 4 WX . dx
mw, (t-t,) t

Xa(t) = F/K(t-t)[[ e ¥ 2 cos w, (t-t,) + AB eV Dy(1+12B2)(Sin w, (t-t,) -A B cos Wa(t-t)]- [e™ ¥ D cos
Wa(t-ty) + A B e D/ (14A2B2)( Sin w, (t-t,) -A B cos wa(t-t)) 1]

Phase III: t,<t<t,
3
X3(t) = Fo/m w, (t;-t,) [ (t; j e*™ ™ sin w, (t-1) . dt - 1 e ¥ D i W, (t-1) . dt

X3(O=F/k(ts-tp)[-ts[(-e-""").coswy(t-t;)-ABe (] FABZ)(Sinwe(t-t;)-)-ABeoswy(t-:)))-[(-e-*"%).cosw,(t-t,
AB.e-" 2/ 1+17BX(Sinw, (t-t2) -ABeosw, (4:))) — (=" /(1+ AIB((-t; + 2AB/(1-+ABIW,NSinwa(t-ty)-
ABcos W, (t-ts) + 1/wa cosw,(t-t3))) — [(e* )/ 1+A2B[[-t, + 2AB/(1 +AZB2)W,](Sinw,(t-t;) -ABcosw,(t-t,) +
1/wacosw, (t-t2)]]]]
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F(t) P=68.04KN

Exemple d’application

Une plate-forme soumise a une force
excitatrice transitoire F(t)

K =3EQIYL’ IPE 80

L=4572m

v okl 0
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Poutre TFT'J///:Y iz
W - \

Poutrelle IP!

Tableau I : E = 6.1 10° kg/em® ; m = 6804 kg ; L=4572 mm
o;=5.3rad/s; A= 0.05

Figure Type de profilé L Ay K, Ky
Figure laet 1b | IPE 80 80.18.49|11075555.57 1173925,926
Figure 2a et 2b 171 [ 15.9 | 23644444,44 2198518,519

IPE 100
Figure 3a et 3b IPE 120 318 | 27.7]43970370,37 3830123,457
Figure 4a et 4b IPN 80 77.8|6.29]10757530,86 869728,3951
Figure 5a et 5b IPN 100 171 | 12.2]23644444 44 1686913,58
Figure 6a et 6b [PN 120 328 |21.5]45353086,42 2972839,506
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DISCUSSION ET CONCLUSION

Il est clair que d’aprés les Figures 1a a 6a, en
geénéral, le profilé IPE donne une meilleure réponse
dynamique que le profilé IPN. On constate aussi
d’aprés les Figures la a 6b I’importance de
I’orientation du profilé suivant ’axe qui donne le
plus grand moment d’inertie. On comparant les
Figures 1a a 3a et les Figures 4a 4 6a on remarque
plus on augmente le moment d’inertie plus
I’amplitude de la réponse dynamique diminue.

Dans cette communication on s’est limité a I’étude
du moment d’inertie «I», mais elle peut étre
élargie a I’étude de I’influence du module de Young
« E » et a ’encombrement « L » sur ’amplitude de
la réponse dynamique. Cette étude peut étre
¢galement généralis¢ a tous les profilés normalisés
ainsi que pour d’autres mécanismes mécaniques.
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