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SESSION 2007

EP2 Analyse fonctionnelle et structurelle

Epreuve ponctuelle

DOSSIER Ressource

Système de changement de vitesses robotisé de Toyota Aygo

1 Fonction du système

On souhaite automatiser la commande d’embrayage. Le mécanisme étudié agit sur l’embrayage, en remplaçant l’action effectuée par le pied dans un mécanisme classique. Sa fonction principale est d’actionner le mécanisme d’embrayage pour obtenir les positions : « mécanisme au repos ou embrayé » et « mécanisme actionné ou débrayé »

2 Tableau des liaisons cinématiques
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3 Extraits des tableaux de tolérances en microns
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4 Différents types de joints utilisés dans le mécanisme
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Différents moyens de réaliser des liaisons pivot
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5 Formules de calcul…

.sur les engrenages  et les transmissions de puissance

· Rapport entre puissance, vitesse et couple moteur : P = C
· Calcul d'un rapport de vitesses : 
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· Calcul de rapport de vitesses pour un train d’engrenages : 
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 avec n = nombre de contacts entre les roues dentées

· Rapport entre tr / min et rad/s : 
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.sur les jeux et serrages

Jeu Maxi dans un assemblage = Contenant maxi – contenu mini

Jeu mini dans un assemblage = Contenant mini – contenu maxi
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SOUFFLET DE PROTECTION, repère 28





JOINT TORIQUE DU COUVERCLE , repère 10





JOINT TORIQUE DU MOTEUR , repère 14
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