ENFONCEMENT D’UN PIEU

Objectifs : Etude du comportement des pieux battus et recherche de parametres
d’enfoncement optimal
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1- Le systeme
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lI- Présentation de la maquette
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B- Mise en place du pieu
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C- Mise en place du potentiometre lin€aire
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D- Mise en place du moteur

Vue de face

moteur

\

\ Vue de dessus

came




E- Vue d’ensemble de la maquette
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Ill- Fonctionnement de |la maquette
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2- Modélisation et étude énergétique

I- Modélisation

A
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Hypotheses :

On assimile le pieu et le mouton a deux solides
indéformables de masse différentes

Les frottements de l'air étant négligeables lors de la chute
du mouton, ils n’interviennent pas dans nos formules

On suppose toute les liaisons parfaites

Toute I'énergie du mouton est entierement transférée dans
le pieu lors du choc

On néglige les frottements latéraux du sol lors de
I’enfoncement du pieu

On suppose une résistance du sol constante



Ill-Etude énergétique
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A- Détermination de I/,

On applique le théoreme de I'énergie mécanique au mouton et
on obtient : v, =./2gH

B- Détermination de V

Conservation de la quantité de mouvement entre I'instant du
VMXM

choc et apres de I'ensemble {pieu + mouton}: V =
m+M
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C- détermination de I'expression de I'enfoncement s

Instant choc

Instant initial Instant apres choc

M?*xgxH

Par définition : E, = %x (M +m)V? = Y

M*xgxH

Par définition: Q X s = E, = (m+M)

s = enfoncement moyen

Q = Force résistante du sol
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Optimisation de 'enfoncement
- Les différents parametres

_ M?xgxH _ MXgxH
(M+M)XQ — (1+3)%Q

On a donc

On observe ques 7 Lorsque:

- La masse du pieu diminue
- La masse du mouton augmente

- La hauteur H augmente



lI-Determination de la résistance du sol exercee a la pointe du pieu
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Ill- Vérification du modele

A- Influence de la masse du mouton
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B- Influence de la masse du pieu Enfoncement du pieu en fonction de la masse du pieu
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C- Influence de |la hauteur du mouton

Enfoncement du pieu en fonction de la hauteur du mouton
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A-Conclusion

Obijectif : Détermination des parametres permettant d’optimiser I'enfoncement

On en conclu que I'enfoncement est optimisé lorsque:
- la masse du pieu diminue
- la masse du mouton augmente

- la hauteur du mouton augmente



Annexes

; ; — 1
t=tintial i t=Cchoc i t= Lapres choc Em(tztchoc) =3 X M X V2

Instant initial ' Instant choc | Instant aprés choc _ —
: | g Er (t=tinitia) = M X g X H
* Théoreme de I'énergie appliqué au mouton entre

i I’instant initial et I’instant du choc :

(=) En(t=tenoe) = Em(t=tinitar)

i i v .

(=) sxXMxVy’=MxgxH
S LAl

Vu =+/29H

s "
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* Conservation de la quantité de mouvement entre I'instant du choc et apres le choc du systeme
{mouton+pieu}

p(t =tepoc) =m XV, + M X Vy
p(t — taprés—choc) — (m + M) XV

(=) P(t = taprés—choc) =p(t = tepoc)

= mxXV,+MxXVy=m+M)XV

_VMxM
 m+M
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