Bras 3

Chariot vertical 4
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m) | | N | o 3trs=48s
A :L:::::‘;L::::::::::: u 77777 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
| || || || | |
@ | || || || | | (ts-ts) = 4,8 s
§ | || || || | \
513
| N N N N lets =485
— 74 13 t; ts tg t7 tg to
1.3 Intervalle tio-to: 1.4 Durée du cycle et nombre de palettes a I’heure.
Mvt de rotation uniformément décéléré: o = cte; ® = a.At + oi 0 = (a..A?)/2 + wi. At + 0Oi
Avec i = 37,5xn/30 = 3,927 rad/s et on peut prendre 6i = 0 L'intervalle (to-tg) n'a pas été calculé mais il est identique a (ts-t;) = 12 s
ala fin du mouvement © = 2 et w = 0 =  0=oa.At+3,927 et 21 = (. A)/2 + 3,927. At Durée ¢ycle = 7,4+ 12+ 4,8 +12+3,2 + 32,6=39,4 + 326 =725
= a =-3,927/At = 21 = (-3,927.A1)/2 + 3,927. At 21 = 3,927. At/2
Durée Cyc|e = 72 S
= At=4n /3,927 =32
tiote =325 Ce qui donne 3600 / 72 = 50 palettes a I'heure 50 palette/heure
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2. Systeme de pré-étirage

Etude d’approche du bras danseur dans une position caractéristique

Ty}
X

Busiz
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34.2
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découlent de cette étude.

Le vérin (14+14’) est soumis a deux actions en A et C.
Ces deux actions sont directement opposées et de
direction AC.

2.2.Equilibre du galet 18 et informations qui découlent
de cette étude.

Le rouleau 18 est soumis a trois actions (f, t' et

Bl3/18)- La direction de B13/15 est la bissectrice de

I'angle formé par t et t’ donc elle est inclinée de 9° sur
I'horiztonale.

Hm“zz.t.cos(9°)

2.3.Equilibre du bras danseur et détermination t

4

Le bras danseur est soumis a I'action de trois actions

B1g/13 =-B13/1g de direction connue
A 43 de direction CA

Fl.

m qui passe par O

la troisieme passe par le point de concourt et le dynamique est fermé.

On peut mesurer sur le dynamique :

B1g/13] = 2.t.cos 9° = 2.t".cos 9° = 45 mm

Aﬂ_4/13 = 110 mm
2t/ A=45/110.cos 9°=0,414 =1t=0,207 A

2.1.Equilibre du vérin (14 + 14’) et informations qui O 5

*

(o8

C’est un probleme plan avec un solide soumis a trois actions dont deux sont concourantes donc

t = 0,207 HKH
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3. Détermination du moteur d'entrainement

3.1 Calcul du moment d'inertie global du bras tournant

3.1.1 Moments d’inertie des différents solides

3.2.3 Calcul de Me

J.0"3=Me —-Cr—-MF

Me =J.0"3 + Cr + MF

=234,2.2,61 + 10 + 46,7 = 668 Nm

Par rapport a I’axe (G,E) - /al’axe (O, E) distant de r
Solide Joz + m.r2 Joz =Jgz + M.r2

21 10,66 50 x 0,4652 21,5

22 neglige 60 x 1,22 86,4

23 négligé 5x1.22 7.2

24 0.107 8x1.075? 9.35

25 négligé Négligé néglige

4 6,16 77 x 1,162 109,77

3.1.2 Calcul du moment d'inertie global du bras

Me =668 Nm

3.2 Calcul de la puissance a développer pour mettre 3 en rotation

3.2.1 Calcul de 06”3
0'3=0"3t donc0”3=03/t avec 0'3=3,92rd/sautempst=15s

3.2.2 Calcul de MF

0'3=392/15=261rd/s?

0’3=+261rd/s?

MF = Tension du film x OF x cos 45° = 55x1,2x§ = 46,7 N.m

MF =+ 46,7 N.m

°N
%

*

o

3.2.4 Calcul de la puissance que doit développer le moteur

Pu = %93’ = 668.3,92 / 0,9 = 2909 W

3.2.5 Calcul de la puissance

PN=PM/15=2909/15=1939 W
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Pm =2909 W

nominale du moteur

Py =1939 W




4. Actions mécaniques sur le roulement a rouleaux croisés.

4.1 Bilan des actions mécaniques exercées sur I'ensemble {3+4}

-

N\

0 0
Le poids = {Tg}={ O 0 \
Zg = -2009 0
L J (G, X1,Y1,Z1)
e 3\
Xe=-Fiimv2/2 0
Lefilm = {Te}=9Y Ye=Fam2/2 0 ¢
0 0
N 7 (F,X1,Y1,Z7)
Xo Lo
La liaison pivoten O = {To} =< Yo Mo
Zo 0
(O, X1,Y1,Z1)
.
0 0
Le couple de frottement = {Tr} < O 0
0 NR = CR
~ (O,Xl,Yl,Zl)
R
X 0
{Tsg}=2Y, o \
0 0
) (1,X1,Y1,Z1)

4.2  Accélération du centre de gravité de
I'ensemble {3+4}

°N
/) S
O

On définit, pour I'accélération d’'un point G en rotation autour d’un axe fixe (et éloigné d’un
rayon R) :

an
aGeB+4}%%t dans la base (X3, y3,23)

avec a, = -R.o> et =0
Xa = - 0°.R -3,922.1 -15,36 m/s®
AgiL = | Ya=0 = | Ya=0 = |Ya=0
0 0 0
(G, X3,Y3,Z3) (G,X3,Y3,Z3) (G, X3,Y3,Z3)
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