date :

o)

Centres dIntérét :

Cl.4 Guidages et assemblages / E10 Etude de kofonc
guidage en rotation.

Cl1.6 Comportement statique / E13 Principe dediseht et
étude de l'équilibre statique d'un solide.

Conditions de travalil :
* durée 2h

* un compte rendu soigné par éleye Contenu:
mpte. gne p ~ C112 : transmission des efforts (efforts transmissdes
* travall individuelle ou en binbmes faisons)

* un ordinateur équipé de
-SoldWorks
-MotionWork

Il B21 :les liaisons mécaniques.

U

PRESENTATION
La machine: elle n'est plus inconnue car a déja été étudae d'autres TP.

Données: la coupe d’'une patte d'un composant génére fantefe coupe, c’est I'effort tranchant dans la@at
Une observation permet d'estimer que la ligne idiacte cet effort est radiale au couteau.

ON CHERCHE

- a vérifier le choix des coussinets pour suppogeolupe des composants dans la limite du coupteifou
par le moteur.

TRAVAIL DEMANDE :

| - Récupérer le dossier M3C+composantdlmm-sw-200 6-eleve
Ce dossier est sur le serveur dans : classe_72vall\t..,
le copier dans : classe_????\« nom de I'éléve »

Il - mise en route du TP
11.1°)Ouvrir I'assemblage de la machine « M3C+corpiin-sw-2006.SLDASM »
11.2°)s'assurer que MtionWorks est activé.
& Voir le paragraphe 2.3 page 7 de la DOCUMENTATIGNMotionWorks. (§2.3 p7)

11.1°)ouvrir le MotinWorksManagel G ]@ ]|,t_%

1 Disponible en salle de TP dans la bibliotheque.
2 Cette notation raccourcie sera utilisée dansléotexte.
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Il - cinématique de la machine
11l.1°)Mettre en place les liaisons en respectargraphe donné ci-dessous.

& Voir le paragraphe 3,2 « construction des liaisopage 20 de la DOCUMENTATION
de MotionWorks. (§3.2 p20)

& La machine étant assemblée, il est conseillé deerles liaisons « en place ».

[& n"4: ens cambrage et coupe Gauche-2006-1 ]

& n°3: ens cambrage et coupe Droit-2006-1 ]

B3 n3: Glissiére | & n°'z : Glissidre

n’6 : Ponctuelle

@ n"5 : couteau-1

& n°2 : ens arbre tambour2006-1 ]

@ n"6 : couteau-2

& S : Pivot Glissant n’l : Pivot & n'4: Pivot Glissant

“Z, bouton de blocage d'excentrigue-1 ]
“E rondelle de hlnca-ﬂ

% Contre tambour-2
“E, Contre tambour-1
Z, plot de freinage-2
“E, plot de freinage-1
%5 HcMB-6-2

“E HeMB-6-1

@ ensemble arbre contre tamhnul-Z]
@ n"1 : ensemble bati-1
111.2°)Vérifier le fonctionnement par le « déplad@ynamique [ (83.4.1p 32)

111.3°)Piloter la liaison motrice (pivot) pour gufarbre tambour tourne de 20 degrés avec un paslde
degré. (on conseille une vitesse de 20 deg/s peddavec 100 images)

& 84.1.4p35.et8252p13

& vérifier les unités dans les options de MotionW(¢ [&
& penser a passer en mode construction avant ded®isj W = B
nouvelles informations. .

111.4°)Piloter la liaison pivot glissant du couteali> avec une vitesse de rotation de 23 deg/s.
111.5°)Vérifier le fonctionnement

& démarrer le calcul, §2.5.2 p 14

& pour bien voir la coupe :

B3

, _ FEVIEOIB IS
» afficher la machine en vue de gauc !

»  faire un zoom (utiliser la molette de la souris)

g

< dans le FutureMana< g l H% My l , cacher les composants :

ensemble bati, ens cambrage et coupe Gauche, tasdcambrage2, couteau?2.

& si le fonctionnement n'est pas celui attendu,efappel au professeur.
111.6°)Détecter le début de la coupe par la callistdu composant avec le couteau<1>.

& 86.3 p 81

a quel moment la coupe débute-t-elle ? Eitat de lacoupe | Temps ) Effort (V)
. N N 4 remphir plus tard
111.7°) Trouver visuellement le moment ou le compusast a Py (@ remplirp )
moitié puis totalement coupé. ut
. .. . R . moitié
111.8°)Résumer ces trois informations dans un tabla recopie p
. 1

3 Disponible en salle de TP dans la bibliotheque
4 Cette notation raccourcie sera utilisée dansléotgxte
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IV - étude statique
IV.1°)Mettre en place le couple de sortie de réeluct

& « effort extérieur » §4.1.6 p37
& unI clic dronttsurt le grapheur permet de saisir U _ & s
valeur constante.
. . Direction : @
& la valeur est donnée sur la plaqué
machine. Amplitude® 3::
IV.2°)Mettre en place I'effort de coupe inconnu :
. . . R " Composantes ‘Waleur conistante
% pour que MotionWorks puisse calculer, la chaine - B e
cinématique ne doit avoir qu'un seul degré detiber l =
& libérer le mouvement dans la liaison motrice l =
(pivot) | ==
& imposer une rotation nulle le dans la deuxiem: | =

liaison pivot glissant et un déplacement nul dans
les liaisons glissiéres.
& « statique avec effort inconnu » §6.7 p 90

<> renseigner les cadres :

@ Force " Couple ™ Vérin

Point d'application

Faint : Paink ~—

Direction de l'effort /

Direction : |Aréte linéaire

Fixe dans le repére : " Local

Déplacement linéaire ou angulaire

Liaizon : |Piv0t [enzemble bati-1, ens arbre tambﬁar%@t_ﬂi:m de coupe en fonction de Ia rotaion du @

Fos. init. : Degré de liberté : fr
Sur une plage de 20 degrés (pos.ﬁn.-Pos.inD
Pos. fin.: [107.695 » deg W
m visualiser un vecteur de taille raisonn@

[ Ha
: Echelle: [i1.000=-2 ,.i

m MotionWorks - Fenétre Gr.

[ e ] (3] EAEE BE

—-|__] Wariablez utilizateur
< lancer les calculs O pas intsme
o s . . O d*hwperstatisme
V.3 )Epr0|t.at|on des résultats : 85 p58 . 5 tine
IV.3.1.afficher le temps dans la fenétre graph®déonWorks, s==—"1",

IV.3.2.afficher I'effort supporté par les coussingt force dans la pivot »).
IV.3.3.comparer I'effort de coupe et I'effort sugpgar les coussinets.
IV.3.4.Commenter cette comparaison.
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IV.3.5.Relever les valeurs de l'effort supporté Iparcoussinets en début, moitié et fin de coupe.

& Constater que I'étude statique a été faitg=a= Tacoupe | Temps 6) Effort O9)
la méme amplitude que I'étude cinémati (@6 rempli)
et qu'il y a correspondance du temps. gkt

& Compléter le tableau recopié dans I'étuc roitié
cinématique fin

1IV.4°)Vérification des coussinets
On s'appuiera sur la démarche de vérification fieypar le fabriquant « métafram » dans le livre
« memotech » ou « GDI ».
IV.4.1.quel effort supportera au maximum chaquessmet? (détailler le raisonnement)

IV.4.2.déterminer la surface projetée d'un coussine

& S=LxD, avec S : surface projetée; L : longueur etdiameétre du coussinet
IV.4.3.calculer la pression spécifique.
& C'est la pression exercée par l'arbre dans le ic@iiss'est a dire I'effort supporté par le

coussinet sur la surface projetée.

IV.4.4.Connaissant la pression spécifique et len@iae du coussinet, déterminer & l'aide de I'abague
dessous la vitesse de rotation maximum admisséiégrbre tambour dans les coussinets.

& Attention aux unités!
1V.4.5.Cette valeur est-elle acceptable ? commenter

20
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