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I. OBJET DE L’ÉTUDE
II. FONCTIONNEMENT

III. ÉTUDE DE LA TRANSMISSION DE PUISSANCE

III.1. Vérification de la vitesse de translation du coulisseau

III.1.1. Détermination de la vitesse angulaire (1 à la sortie du réducteur

Questions :


Conversion d’unité : calculer la vitesse angulaire maximale du moteur (e  en rad.s-1
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Calculer la vitesse angulaire (1 (en rad.s-1) à la sortie du réducteur
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III.1.2. Détermination de la vitesse de translation de la chaîne 

Question :


Calculer la vitesse de translation V de la chaîne en en mm.s-1 puis en cm.s-1
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III.2. Vérification de la puissance du moteur

Question 

Calculer le rendement global  (  de la chaîne de transmission de puissance
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Calculer la puissance Pe que doit fournir le moteur pour obtenir à la sortie du système une puissance de levage Ps = 90W.
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IV. ÉTUDE DU SYST. DE DEVERROUILLAGE

IV.1. Schématisation

Questions :

Caractériser la liaison entre la poignée et le doigt ? Donner le symbole en perspective de cette liaison suivant l’orientation des dessins de la page BAN2

Caractériser (nom, …) la liaison entre le coulisseau et le rail de guidage ? Donner le symbole en perspective de cette liaison suivant l’orientation des dessins de la page BAN2


IV.2. Dessin du doigt : voir feuille jointe BR6 corrigé page Bcor3
IV.3. Détermination des efforts sur la poignée

Questions :

IV.3.1. Calculer les moments des trois forces par rapport au point A 
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A point d’application de 
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calcul de 
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calcul de 
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en supposant  
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 orientée vers le bas
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IV.3.2. Écrire au point A l’équation déduite du théorème des moments :
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IV.3.3. En écrivant l’équation précédente en 

Projection suivant 
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Liaison GLISSIERE SUIVANT  � EMBED Equation.3  ���           _____________








Liaison  PIVOT   d’axe � EMBED Equation.3  ���





Pe = 198,73W                                





( = 0,45288                                 





V = 18,08cm.s-1





V =  180,84mm.s-1





(1 = 8,757rad.s-1





(e = 507,9rad.s-1
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Proposition de barème   /20
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