Statique des structures
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Forces en equilibre appliqué a un corps
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Forces internes a un solide
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Symboles des liaisons et degrés de liberté éliminés
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structure i1so0, iper, ipo-statigue?
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o Calcul d'une structure : .
1) Verifier si la structure est ipo, iper, isostatique. Choisir la methode de

resolution.
2) On trouve le reactions des liaisons.
3) Couper chaque poutre pour trouver les forces internes.

4) Rapresenter les forces internes

SIS




Autre exemple avec charge distribué :
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L’equation de la ligne élastique :
dx
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T q T1=T+dT T1=T+qu
1 M1=M+dM:l/,\ M, =M+ Tdx-qdxdx/2

3

dT =-qdx dM =T dx

hypotheses :

1) Aprés la deformation les sections sont encore pla nes
2) Petites deformations
3) Loi de Hooke valable 4 = E &,



On considere une poutre en flexion :
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Pour petits deformations la courbure est 1— - -9



Si la deflexion est petite:
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Flexion




Cisaillement
(formule de Jouraski)
dM =T - dx
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)S v dR = dM— =T - dx "

R+dR=(M+dM
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Le moment statique et d’'inertie
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Et si on a des axes géenériques?

X =X,C080 + Vy,SINc

Yy =—X,SIN+ y,COSA
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]Y—IV dA = I —x,sina+ y, cosa) dA=

Ix sin® a — 2x,y, SIna cosa + y, COS {I)dA
A

Ix=sm" o Iy, —2smacosa-Ix,y, +cos” a - Ix,

2 . - 2
Iy=cos” a-Iy, +2smmacosa-Ix,y, +sin” «a - Ix,

1 .
Ixy = > sin2a(Lx, — Iy, )+ cos2a - Ix, v,



Ixy=0

1 .
Esm 20(Ix, — Iy, )+ cos2a
sm2a 2Ix,y,
cos 2 Ix, — Iy,
2Ix,y
fgla = 0.

Ix,y, =0



] MAX

] MIN




Moment d’'inertie de guelque figure
géeometrique

ATTENTION AUX AXES !l

b-h’
I X rectangle mais si |'utilise
' 12 2
I, =1— A-d
b triangle I ! h.h’
ona J. =—-h-k
24 Yoo 3g

I =

X




