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AVANT D’ABORDER CETTE PARTIE, VOUS DEVEZ AVOIR LU LE DOSSIER TECHNIQUE.

Objectif : Décrire le fonctionnement séquentiel du mécanisme de maintien et de coupe du lien, et la chaîne cinématique d’un de ses éléments

Remarques préliminaires : L'étude se limite aux déplacements des deux pinces et du couteau presseur. La chaîne cinématique de la pince A sera détaillée (DT8).

Ces trois éléments, actionnés par l'arbre à cames, sont animés d'un mouvement de translation rectiligne d'axe 
[image: image45.wmf]z1

I

8

K

Gb

y1

B

x

A

y

O8

G

.

Ils permettent d'assurer les fonctions suivantes :

· maintien du lien (pinces A et C)

· coupure et soudage du lien (couteau presseur B)

Informations sur : (DT2, DT3 et DT8)
Travail demandé : (répondre sur le document DR1)

Description du fonctionnement séquentiel du déplacement des deux pinces et du couteau presseur.

· Compléter le tableau en indiquant :

· les positions des pinces et du couteau

· les numéros de toutes les étapes correspondantes, dans l’ordre .

Description de la chaîne cinématique de la pince A.

· Indiquer les repères des pièces sur le schéma de la pince A.

· Compléter le schéma cinématique de la pince A en position haute.

· En déduire les rôles des ressorts de traction et de compression et préciser leur repère.

Objectif : Valider le choix de l’actionneur électrique

Remarques préliminaires : Toute l'étude portera sur le mécanisme d'entraînement du lien lors de la phase de serrage (cette phase correspond à la puissance maximale absorbée par le mécanisme).
Pendant la durée du serrage du lien sur le paquet, l'arbre à came est immobilisé par un frein électrique.

Seuls les galets Gb et Gd sont sollicités.


Afin de valider le choix de l’actionneur électrique, la démarche de travail suivante vous est proposée :

· Détermination du couple nécessaire à l’entraînement du galet Gb.

· Détermination des caractéristiques du mouvement du galet Gb.

· Détermination des puissances mises en jeu dans la chaîne de transmission.

· Conclusion sur le choix de l’actionneur.

DETERMINATION DU COUPLE NECESSAIRE A L’ENTRAINEMENT DU GALET Gb

Objectif : à partir de la tension du lien nécessaire au cerclage correct d'un paquet (cerclage ni trop lâche, ni trop serré), rechercher le couple d'entraînement du galet Gb.

Hypothèses et données :
· on propose la modélisation isostatique suivante du système étudié :
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· Le repère choisi est : R : (A, 
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· Le mouvement de rotation de l'arbre autour de l'axe principal d'inertie (A, 
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) est supposé uniforme.

( l'étude des actions mécaniques qui s'exercent sur l'arbre S peut donc être conduite comme un problème de statique.

· Caractéristiques des liaisons et des actions mécaniques:

- au point A : liaison rotule parfaite de centre A

- au point B : liaison linéaire annulaire parfaite d'axe (B, 
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- au point I : liaison engrènement. L'action mécanique associée à l'effort 
[image: image7.wmf]S

I

/

7

r

 (effort de contact exercé dans la denture de roue cylindrique) est modélisable en I par le glisseur:
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 EMBED Equation.3  [image: image12.wmf]
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- l'action mécanique associée à l'effort 
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 est modélisable en K par le glisseur :
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- Dans le repère R (A, 
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), les centres géométriques des différentes liaisons ont pour coordonnées:
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· Unité de longueur: mm


· Unité de force: N

· L’action de la pesanteur est négligeable devant les actions mécaniques.

Travail demandé : (répondre sur le document DR2)
Isoler l'ensemble {S} = arbre du galet Gb
· Faire le bilan des Actions Mécaniques Extérieures au système isolé.

Pour chacune de ces actions, exprimer les Torseurs d'Actions Mécaniques Transmissibles de façon identique à 
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· Ecrire les deux équations vectorielles du Principe Fondamental de la Statique au point A.

La résolution à l’aide d’un logiciel de calculs assistés par ordinateur permet d’obtenir les résultats définis dans le tableau suivant :

	
[image: image26.wmf]{

}

R

I

S

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

0

6

,

14

0

40

0

0

/

7

t


	
[image: image27.wmf]{

}

R

K

S

lien

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

0

100

0

40

0

0

/

t



	
[image: image28.wmf]{

}

R

B

S

Bascule

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

-

=

0

3

,

40

0

7

,

46

0

0

/

t


	
[image: image29.wmf]{

}

R

A

S

Bascule

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

-

-

=

0

3

,

74

0

7

,

46

0

0

/

t




· Tracer sur la figure du DR2 :
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· Déterminer par la méthode de votre choix la valeur du couple Ce en O8 du à l’effort 
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Détermination des caractéristiques du mouvement du galet Gb.

Objectif : à partir des caractéristiques des éléments intervenant dans la chaîne de transmission de mouvement, déterminer la fréquence de rotation du galet Gb.

Informations : ( DT6)
Travail demandé : (répondre sur le document DR3 )
· Compléter la représentation de la chaîne de transmission de mouvement.

· Compléter le tableau des différents rapports de transmission.

Justifier le rôle de l’engrenage 7-8

· Sachant que la fréquence de rotation du moteur a pour valeur Nm = 1410 tr.mn-1, calculer les vitesses angulaires en rd.s-1  (Gb et (Gd des galets Gb et Gd.

Détermination des puissances mises en jeu dans la chaîne de transmission et vérification du choix de l’actionneur.
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Objectif : à partir de la puissance totale absorbée en sortie de chaîne de transmission, déterminer la puissance utile à l'entrée de la chaîne  et valider ainsi le choix de l’actionneur.

Informations et données : (DT1 et DT5)

On propose une modélisation de la chaîne de transmission de puissance mise en jeu lors du serrage du lien.

quels que soient les résultats précédents, on admettra que :

· le couple d'entraînement du galet Gb a pour valeur :Ce = 800 Nmm.

- la vitesse angulaire des galets Gb et Gd a pour valeur (Gb = (Gd = 170 rad.s-1.

Travail demandé : (répondre sur le document DR4)

· Calculer la puissance PS2 nécessaire au galet Gb.

· Calculer la puissance PE2 nécessaire à l'entrée de l'inverseur In1.

Une étude de l'arbre du galet Gd identique à celle réalisée précedemment a permis d'établir que le couple d'entraînement du galet Gd a pour valeur Ce = 800 N.mm.


· Calculer la puissance PS1 nécessaire au galet Gd.

· En déduire la valeur de la puissance totale PS restituée aux deux arbres.


· Calculer le rendement global de la chaîne de transmission "restante" en fonction des différents rendements.

· Calculer la puissance PM nécessaire à l'entrée de la chaîne de transmission.

· Justifier le choix du moteur.

Objectif : Justifier et représenter les modifications des formes d’une pièce à partir d’une étude en résistance des matériaux.

A partir de l'étude de l'équilibre de l'arbre porte galet Gb nous allons définir les sollicitations qui existent dans une section droite donnée. Une étude plus poussée permettrait de justifier les modifications de formes proposées pour la pièce le supportant.

Hypothèses et données :
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Dans une section droite proche de la liaison rotule de centre A, l'arbre est supposé être une poutre idéale, de section constante et le matériau, homogène et isotrope.
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Les actions mécaniques connues qui s'exercent sur le tronçon isolé I (situé à gauche du plan de coupure (G, 
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unité de force: N
unité de longueur: mm

Travail demandé : (répondre sur le document DR4)

· Compléter le tableau des composantes du torseur de cohésion.

· En déduire la nature des sollicitations qui s'exercent sur l'arbre.


L’étude de résistance des matériaux complète (précédemment ébauchée ) réalisée sur l’arbre porte galets a montré qu’il était nécessaire de modifier le diamètre de cet arbre. On se propose de représenter la bascule qui reçoit cet arbre en prenant en compte les nouvelles dimensions.

Les formes non modifiées ont été conservées sur le document réponse DR5.
Données:

· Fonction : Guidage en rotation des axes supportant les galets.

· Dans un soucis de standardisation, les guidages en rotation des axes supportant les deux galets sont identiques.

· Trous de passage des axes supportant les galets : ( 18 mm

· Lamages destinés à recevoir les roulements SNR 609 de chaque coté de la bascule  de ( 24 mm et de 6 mm de profondeur.


· Fonction : Commande de basculement (Voir DT7)

· Cette fonction est réalisée par l’intermédiaire d’un levier en tôle pliée d’épaisseur 4mm fixé en bout de bascule.

· La mise en position (MIP) est réalisée par deux goupilles cylindriques de ( 6 mm et de longueur 16 mm (axes TL).

· Le maintien en position (MAP) est réalisé par une vis HM8-16 (axe TT).

Travail demandé : (répondre sur le document DR5):


· Compléter le dessin de la bascule en représentant les usinages correspondant aux fonctions définies ci-dessus dans les vues suivantes :

· Vue de face en coupe A-A (sans les arêtes cachées).

· Vue de dessus.

· Vue de gauche (sans les arêtes cachées)
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Rendements des différents sous-systèmes :





(R1 = 0.95		(R2 = 0.98


(Mu = 0.93		(Lc = 1


     (Em1 = 1			(In1 = 0.98





{S} = Arbre du galet
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{S}





tronçon I





tronçon II





Lien





Bascule





Bâti du basculeur
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Modélisation de la chaîne de transmission de puissance
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