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SESSION
DOSSIER TRAVAIL
Pour implanter le vérin nécessaire au bon fonctionnemesnt nipulateur, vous devez
déterminer les caractéristiques techniques ﬁ
1%® partie @ /;
1.1) awon de la nature des différents mouvements du manipulateur.
1.2) ix des données d’entrée pour le traitement par le logiciel de

simulation.
1.3) Détermination de la course utile du vérin.

2iéme

partie

2.1) Détermination de I'effort que doit fournir le vérin.
2.2) Verification du non basculement de I'ensemble.

3iéme

partie
3.1) Localisation de la contrainte maximale dans le bras.

3.2) Vérification du dimensionnement du bras.
3.3) Point de vue sur la modélisation utilisée

Bareme indicatif :

1° partie : 1.1) 2 points
1.2) 2 points
1.3) 2 points
2°™ partie 2.1) 5 points
2.2) 5 points
3°™ partie : 3.1) 2 points

3.2) 2 points
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/]

~ /\
1**partie /" | [ J]V
1/ I
de paramétrer
tiguement le mécanisme vous
allez définir les différents mouvements
des pieces du manipulateur.

Les points A, B, C ...... K sont les
centres des différentes liaisons.

Donner la nature des mouvements :
(voir Doc.6/26 et 7/26)

- de la tourelle arriére / socle : 7
rotation de centre J et d’axe Z

- de la barre supérieure / tourelle arriere :
rotation de centre E et d’axe Y

- du bras manipulateur / tourelle avant :
rotation de centre B et d'axe Z

Tracer et repérer les trajectoires des point et K (appartenant a la bar
supérieure par rapport a la tourelle arriére}’sur le schéma ci-dessous :




1.2)

Vous allez maintenant saisir les données d’entrée du logiciel de
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d’effectuer une simulation de fonctionnement du manipulateur.

A l'aide de la boite de dialogue
ci-contre, vous allez choisir un
type de liaison pour chaque

Ajout de Liaison

liaison cinématique du
mécanisme. —fodg/de go
place
% Hors place
1.2.1) Compléter le schéma | "
— Pigce 1

cinématique  ci-dessous en |
inscrivant le nom des liaisons fue 7
aux différents points : o

s Origire :

i e

[T EBasculerZ 1B

Pivot (Y)

Rotule

Pivot (2)

Fivat Gliszant
Rotule

Appui Plan
Lin&aire Annulaire
Lin&aire Rectiligne
Fonctuelle
Spatiale
Encastrement
Heélicoidale

R Cylindre =ur Plan

R Cylindre zur Plan 2C

Rl Culindre sur Cylindre

R Cylindre sur Colindre 2C
Rl Cylindre danz Cylindre

|

Rotule

Pivot (Y)

Pivot (2)

Pivot ()

simulation afin

Pivot glissant

Pivot (Y)
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1.2.2) Vous allez maintenant étudier les différentes phases du mouvement du bras.

Quelles sont les liaisons qui contribuent au déplacement du point Aebras entre les points :

> As3etAa:Pivotdecentre E, K, F, D, C

» A4 et A1 : Pivot de centre B

# Précisez le nom et le centre des liaisons

[

ay
X

) Tw]

A3

HLIJ

1.2.3) Vous devez préparer la simulation du déplacement du bras entre les points

Al et A2 :

Compléter les données d’entrée de la liaison de centre E :

Ajout de Liaison

rMode de construction

Liaizon IPivot

2| x|

EIE

| Baseulerzl | Eassulenas

" En place
% Hors place
Fiéce 1 = Nom de la 1°® piéce
breZ Tourelle arriére 1
Digine: | PointE <|JCentre de la liaison € a la 1°"® piéce
—Pigce 2
e Barre supérieure |Nom de la 2'°™ piéce
@i Point E

— . . BN e BN
\‘Centre de la liaison € a la 2'°™ piéce

l l':
[£=4)

- 3

Les pieces 1 et 2 peuvent étre inversées
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1.3) Déterminer graphiguement les positions extrémes du point K, notées Ki et K2,

correspondant aux positions du point A,/not'ées Al et Az:

A1\

Mesurer I'angle de rotation de la barre supérieure lorsque le point K se déplace

de K1 en K2, laisser le tracé sur la fiqure

Angle de rotation : entre 70° et 80° degrés
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Vous allez maintenant préparer la saisie des données pour que la simulation porte sur un
déplacement du point A du bras entre les points A1 et A2.

Compléter les données de la boite de dialogue deda Iﬁison de centre E :

N

ent : 10 secondes

Données :

(T deq )
2.000
=

1
1.000
0
0

L5000
.oon

-0.500
-1.000

-1.500
-2.000

0.an 025 0.50 0.75 1.00

(x_sec)

. —Pointinitial ———
eye —
N =l 0s

— Pilotage en . IW
* E - Point final —————————

* H2: 10s
r YD I 70 a 80 degrés

X\ \ V| X|
\

4

i Dans le cas de 70°
Pilotage en :
o pogition Y1 peut étre égal —35°
i Y2 peut étre égal +35°
e Vitesse

e Accélération Compléter
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#| RESLLTAT it - Bloc-notes =10l x|
Becherche 2
remps(s)(E1) ordonnées[¥]{m) abscisses[X]{m) =]

+3.08 -08.298
+3.1 -0.309
+3.11 -08.32

+3.12 -8.5329
+3.13 -08.333
+3.14 -8.339
+3.15 -0.347
+3.17 -8.355
+3.18 -8.36

+3.19 -08.367
+3.21 -8.374
+3.22 -0.379
+3.23 -8.381
+3.25 -0.387
+3.26 -8.39

+3.28 -8.393
+3.28 -0.394
+3.3 -8.397
+3.32 -0.399
+3.34 -8.4

+3.585 -06.4

+3.37 -8.4

+3.59 -0.398
+3.39 -0.398
+3.41 -8.396
+3.43 -0.393
+3.45 -0.388
+3.45 -8.387
+3.48 -0.38

+3.5 -8.371
+3.51 -0.368
+3.52 -8.361
+3.55 -0.346
+3.57 -08.337
+3.58 -8.328
+3.59 -08.318
+3.6 -8.314

A partir de ces coordonnées, calculer la distance entre les positions extrémes du point K
(notée K; et Ky):

D

JI(3,6-3,08)2+(0,314 - 0,298)?]

D = 0,52 meéetre environ

En déduire la course du piston, sachant que la tige du piston est en liaison pivot avec la
barre supérieure, K centre de la liaison :

Course du piston : 520 mm environ




2.1) Déterminer I'action mécanique de la tige du vérin sur la barre supérieure au point K (Kygrin/s2)

Vous isolerez successivement les sous-ensembles S4, S3 et S2 afin de déterminer les différents efforts.

Utiliser les représentations des sous-ensembles ci-dessous pour faire vos tracés. (On vous propose I'échelle des tracés suivante : 1mm pour 200 N)
Vous justifierew votre démarche sur la page suivante. (Page 17/25)

—
Dsa/s2

Droite d’action de K verinss

—
Kverinis2

— >
Esus2

)
®

s
Ds2/sa

Echelle des tracé : 1mm représente 200 N

—
Csarsa
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Effort dG a la charge : 5500 N F& ®C




il

ide S3 isolé :
Action Point Direction Sens Intensité / module
mécanique d’application.
F s1/s3 F CF ? ?
C sass3 C CF ? ?

Solide soumis a deux forces, ces deux forces sont directement opposées.

F sus3= C sas1

= Solide S4 isolé :

Action Point Direction Sens Intensité / module
mécanique d’application.

D sas4 D ? ? 2

C s3/s4 C CF ? ?

Effortdiala [A Verticale l 5500 N

charge

Solide soumis a trois forces.
Résolution graphique voir page précédente (9/16)

= Solide S2 isolé :

Action Point Direction Sens Intensité / module
mécanique d’application.
D sas2 D \ \ 16800 N
E sus2 E ? ? ?
K vérinis2 K \ ? ?
Conclusion :

Intensité de I'action mécanique du vérin/S2 au point K :

—
[|Kverinis2 || =15 800 N
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(coyrse/iet gue vous avez trouvés aux questions précédentes,

int t ¢hoisir le vérin que vous allez implanter sur le manipulateur.

(Entourer la ligne correspondante)

Vérins normalisés selon DIN 1SO 6431

2 alé- | Type | Amortis-| Pression F’oussése Force | Rac- | Filetage de Courses standard mm Courses
sage | sement | de fonction-| sous de cord | latige livrables
mm enfins | nementmax| 6barN | rappel de piston T | - —l— T T — mm
de | aamssie sus 10 | 25 | 40 | 50 | 80 | 100 | 125 | 160 | 200 | 250 | 300
8 |[DSN |P 10 24 16| M5 | M4
10 [DSN [P 10 40 32|M5 M4
12 [DSN [P 10 55 38| M5 | M6
16 |[DSN | P/PPV| 10 104 87 M5 | M6
20 |DSN | P/PPV] 10 170 | 140|GYs [ M8
25 [DSN | P/PPV] 10 267 | 220|G' | M10x1,25
DSNK | P 10 261 | 208 |Nw3|M10x1,25
32 DN [PPv |12 450 | 380| G |M10x1,25
'DNNZ | PPV | 12 450 | 380 |G % : | |
40 |DN  |PPV |12 710 | 590|G% |M12x1,25
DNNZ | PPV |12 710 | 590|G% | [
50 [DN [Py 12 | 1130 | 940[G% [M16x15
DNNZ | PPV |12 1130 | 940G Vs | B ] '
83 |DN | PPV |12 1800 | 1610/ G% |M16x1.,5
IDNNZ [PPV |12 | 1800 | 1610|G% | |
DN |PPV |12 2900 | 2610 G¥% |M20x1,5
IDNNZ PPV 12 2900 | 2610 | G¥% [
DN |[PPV |12 4550 | 4260 | G2 | M20x1.5
DNNZ PPV |12 | 4550 | 2260/ G | ' | [ [ }
DN [PPV 10 | 7360°| 68807G % [M27x2 SN N N N
DNZ PPV |10 | 7360 | 68807 G2 [0 a i
160 |[DN  [PPV |10 [ 12060° [ 11110 G¥% [ M36x2 ! [ i
'DNZ PPV |10 | 12060°| 111107 G % ] B _
| 18840°| 178907 G % | M36x2 AN A A N O N 1
18840° | 17890° | | |
& ; Va2 X2 ! i [
""""" 29450 | 28280° G 1 l T
PPV |10 | 48250" | 46380° M48x2 [ 5
ppv {10 [48250° | 463807 G 1 '. ' ] T

- Disponibilité selon le catalogue
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2.2.1) Déterminer les coordonnées d@e(j\tregde gravité G du manipulateur.

et/ [V
@ %g simplifié et modélisé comme sur la figure ci-dessous.
a

S1} est de 200 Kg.
masse de {S2 + S3} est de 80 Kg.
Les positions des centres de gravité Gi1 de {S1} et G2 de {S2+S3} sont définies sur
la figure ci-dessous. T y

%;—’500 mm
N

&

{S2 + S3}

G1

A
3000 mm 4 l

1604 mm

\ 4 A 4 | Z

il

Calculs des coordonnées du point G :

v

G - [(Glx Xml)"‘(sz xmz)] _ 0+500x80 _149mm

" m, +m, 200+ 80

o _[Gy xm)+(Gs, xm, )| _ (1600x200) +(3000x80)

y =2000mm
m, +m, 200+80
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2.2.2) La trajectoire du centre de gravité permet elle d’éviter tout risque de basculement
avant scellement au sol ?
Document ressource page 24/24. Vousppdlivez vous aider de la figure mise a votre

disposition page 24/24. Sur ﬂ g/ proportions sont respectées. Vous pouvez
I'utiliser pour prendr, ur # la découper et la coller.
I 3 j-dgsgbls;~a l'aide des schémas et figures que vous jugerez

Sol

2000

Projection de la trajectoire
du point du point G au sol

A E /
800 - Surface de contact socle/sol

Conclusion :
La projection de la trajectoire du point G sur la surface de contact entre le
socle et le sol reste inscrite a I'intérieur de la surface de contact socle/sol, il n'y

a donc pas basculement dans cette situation




3.1) on cjrd aNenue apres traitement informatique. Elle
répadstiti s contraintes que subit le bras du manipulateur.

Entourer sur le modéle ci-contre la
zone qui subit la contrainte maximale.

Valeur de la contrainte
maximale fournie par le logiciel:

56.5 MPa
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3.2) Conclure sur le dimensionnement du bras.

GmaxS Re
56.5 <355 vrai donc le bras est correctement dimensionné.




