Réponse à la question 1.5 - Document réponse  DR4

ANALYSE DES LIAISONS

de la chaîne cinématique relative à la fonction technique

« Transformer l’énergie de rotation du moteur M2 en énergie de translation de l’ensemble des  pièces liées au coulisseau porte fraise-mère. »

Réponses à la question 1-5 :
Graphe des liaisons 


Degré d’hyperstaticité 



h = ( N(s) + (mi + mu) – 6 (p-1)
h = 15 + (0 + 1) – 6 (3-1)




Hyperstatique de degré 4 !

Réponses à la question 1-6 :          Conséquences technologiques 

	Avantages
	Inconvénients

	- Bonne rigidité de l’ensemble.
- Guidage précis de la fraise mère

	- Nécessite un usinage précis des pièces (faibles intervalles de tolérances pour les dimensions et spécifications) géométriques.
- Coût de fabrication plus élevé.
- Nécessite des réglages minutieux lors du montage.


Proposition de modification pour réduire l’hyperstaticité
La meilleure solution est évidemment de rendre l’ensemble isostatique.

C’est le principe de « l’écrou flottant ».




























































h = ( N(s) + (mi + mu) – 6 (p-1)

h = 23 + (0 + 1) – 6 (5-1)




ISOSTATISME ! 

On peut évidemment envisager des solutions plus simples qui ne font que réduire le degré d’hyperstatisme :

Exemple



{ 1 }


Bloc carter





h = 4





Bloc{ écrou 17+18+19+20} 							








Vis à billes{13+14+15+16 }








Type de liaison : Pivot glissant


Nombre d’inconnues statiques : 4


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 2





Bloc


{Ecrou 17}





Type de liaison : Glissière





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1





Vis à billes


{13+14+15+16 }











Bloc carter { 1 }





�





Type de liaison : Pivot





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1








Type de liaison : Glissière hélicoïdale





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1





Type de liaison : Glissière hélicoïdale





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1





Type de liaison : Pivot





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1











Pièce intermédiaire





Type de liaison : Pivot glissant





Nombre d’inconnues statiques : 4


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 2





Type de liaison : Glissière





Nombre d’inconnues statiques : 5


ou


Nombre de paramètres cinématiques : 1








Coulisseau {19+20}





1








{Coulisseau 19+20}








{Ecrou 17}








{Pièce intermédiaire}








Vis à billes


{13+14+15+16 }








h = 0





Carter {1}








Bloc Ecrou {17+18+19+20}








Vis à billes


{13+14+15+16 }
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h = ( N(s) + (mi + mu) – 6 (p-1)


h = 13 + (0 + 1) – 6 (3-1)	


h=2		








