ELEMENTS DE CORRECTION  Etude des constructions 

Session 1995- Broche de centre d'usinage vertical.

1. ANALYSE ET COMPREHENSION DU MECANISME :

1.1. Analyse de liaisons :
1.1.1. Liaison encastrement entre 9 et 20 :(c'est un goupillage )

          -mise en position par assemblage cylindrique 

          -maintien en position par 2 goupilles élastiques.

1.1.2. Repères des pièces qui tournent avec l'arbre du moteur lors de l'usinage :

         2,3,4,5,9,12,13,14,15,16,18,20,22,23,24,26,37,38,39,40,46

1.1.3. Repères des pièces en mouvement de translation  
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  liées à 15 lors du déverrouillage de l'outil: 12,13,15,24,37,38.

1.2. Modélisation de la liaison entre le levier  11 et l'axe 10 :

1.2.1. Nature du contact entre 10 et 11 : linéique .

1.2.2. Liaison entre 10 et 11 : linéaire rectiligne .

2. ETUDE DU MOUVEMENT DU LEVIER 11 :(voir aussi le document DR1)

2.1. Vitesse de glissement au point B entre 10 et 11 :

2.1.1.Nature du mouvement de 32/28 :translation rectiligne d'axe 
[image: image2.wmf]A

Z

o

r

 (liaison pivot glissant)

2.1.2. Tracé du vecteur  :
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origine A,support 
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 ,sens négatif,norme 30mm/s représentée par 120mm .

2.1.3. 
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 = 0 (liaison pivot en A entre 32 et 11) donc
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2.1.4.Support de 
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: porté par la tangente aux surfaces en B si glissement.

2.1.5.
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: déterminé par équiprojectivité à partir de 
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[image: image11.wmf]r
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 = 21/4 = 5,25 mm/s

2.2 Vitesse de glissement en C entre 42 et 12 :

2.2.1. 
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 méthode du CIR ou de la double équiprojéctivité
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= 42/4 = 10,5 mm/s

2.2.2. 
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 nous connaissons 2 supports et 1 vecteur complètement donc nous obtenons par tracé 
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 = 26/4 = 6,5 mm/s      et 
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2..3. Caractéristiques du trou oblong :voir DR1

3. VALIDATION DU DIMENTIONNEMENT DU VERIN 28

3.1. Equilibre du levier (11,42):
    *  Bilan des actions mécaniques :
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     *     PFS  en A soit  
[image: image22.wmf]{

}

A

T

11

12

®

 + 
[image: image23.wmf]{

}

A

T

11

10

®

 + 
[image: image24.wmf]{

}

{

}

0

11

35

=

®

A

T

    


[image: image25.wmf]{

}

0

0

11

35

11

10

11

10

11

10

11

10

11

12

11

12

11

12

11

12

=

þ

ý

ü

î

í

ì

+

þ

ý

ü

î

í

ì

Ù

+

+

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

Ù

+

®

®

®

=

®

®

®

®

=

®

®

A

B

B

A

M

M

B

C

C

A

M

M

C

A

B

A

A

C

A

A

r

r

r

r

r

r

r

r

r

r

r



[image: image26.wmf]ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

=

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

+

ï

ï

þ

ï

ï

ý

ü

ï

ï

î

ï

ï

í

ì

°

+

°

°

°

+

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

-

®

®

0

0

0

0

0

0

0

0

0

Y

0

X

)

32,4sin8

(180,6cos8

B

0

0

.cos8

B

0

.sin8

B

2500

*

133

0

0

2500

0

0

11

A35

11

A35

A

A

A

r

r

r

     

 *Equations
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       *Résultats
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3.2. Equilibre de l'ensemble tige du vérin T={32,33,34,35,36}

      Equation de la résultante sur Zo:
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3.3. Choix du vérin

3.3.1. Valeur max. de l'action du vérin = 1000 N 

3.3.2. Pression d'alimentation = P = F/S=
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3.3.3. Le vérin a été correctement dimensionné. La pression d'alimentation (0,7 MPa) est supérieure à la pression nécessaire sur le piston (0,51 MPa).

4. MODIFICATION DE L'IMPLANTATION DU VERIN.

4.1. Mise en évidence du problème : Liaison pivot en B(simplicité de réalisation du guidage)

      Fonctionnement du vérin : suppression de l'effort radial au niveau du guidage entre la tige et le corps donc diminution de l'usure .

4.2. Sur DR3

5. VALIDATION DU CHOIX DE MATERIAU POUR LE LEVIER 11.

5.1. Exploitation des résultats

5.1.1. Nature des sollicitations dans la section de centre D : Flexion plane simple (
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5.1.2. Coefficient de sécurité sur le levier 11: 165/103,34=1,6

5.1.3. Le levier 11 est en fonte (à graphite sphéroïdal ) : Ce matériau permet de valider le critère de résistance de plus il est parfaitement adapté au moulage.
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