Baccalauréat STI Electrique

                                            Option Génie Electronique

Système:
Pompe à perfusion volumétrique VIP II

A - MODELISATION DES ASSEMBLAGES MECANIQUES


( Système étudié: le bloc moteur.


( Hypothèses:



- Nous supposerons tous les jeux axiaux et radiaux réduits;



- Repère d’étude: 



A.1 SYMBOL 70 \f "Wingdings" Identifier les sous-ensembles cinématiquement liés:


Le mécanisme comporte les classes d'équivalence cinématique suivantes:



{S1} = {1, 2, 3, ...


{S3} = {...



{S2} = {8, ...



{S4} = {19}


A.2 SYMBOL 70 \f "Wingdings" Etablir le graphe des liaisons mécaniques entre les différentes classes d'équivalence cinématique, en précisant le modèle cinématique associé à chaque liaison (liaison ponctuelle, linéaire rectiligne, appui plan, ...).


A.3 ( Déterminer les degrés de liberté entre les différentes classes d’équivalence.


A.4 SYMBOL 70 \f "Wingdings" Compléter la chaîne cinématique en y faisant figurer les liaisons manquantes.







Chaîne cinématique ou 1 seul doigt est représenté.

B - ANALYSE DES ASSEMBLAGES ET GUIDAGES


B.1 ( Afin d’obtenir un fonctionnement correct du mécanisme, il est nécessaire que l’axe de l’arbre à cames 16 soit en alignement avec l’axe du support inférieur 12 et supérieur 25 (coaxialité).


Pour obtenir cette condition, comment a t on réalisé la liaison encastrement entre le support inférieur 12 et le support supérieur 25?


- A l’aide du tableau ci-dessous, caractériser la nature de la liaison encastrement.



- Faire l’inventaire des surfaces en contact.


- Y a-t-il positionnement de 25 par rapport à 12?


- Si oui, qu’elle est la famille de solution retenue? (choisir la solution adaptée qui vous semble convenir)






B.2 ( Le support moteur 14 est en liaison encastrement avec le corps 12.


A l’aide des documents précédents, indiquer comment cette liaison a été réalisée; suivre la même démarche.


B.3 ( Expliciter la désignation suivante: 
( Vis CLS, ST 2.5-10, F



( Vis CS, M3-8, 4.8


B.4 ( L’ensemble moto-réducteur 2 est en liaison encastrement avec l’ensemble des supports 


12, 14 et 25.


- Quel est le rôle de la goupille 11? Expliciter sa désignation (voir nomenclature).


- A quelle catégorie de matière appartient le matériau composant les bagues 9 et 15? Justifier ce choix.


B.5 ( L’arbre à cames 16 est guidé en rotation autour de l’axe (A, 

) par l’intermédiaire des supports 12 et 25:


- Ce guidage est réalisé par 2 roulements. Préciser le type de ces roulements.


- Quel type d’ajustements doit-on mettre en place pour le montage (la mise en position) de ces roulements? Justifier Choisir la bonne réponse parmi les suivantes: libre - glissant - serré.


- Donner la fonction et la désignation des pièces 17.


- Indiquer pour le guidage en rotation comment est réalisé le maintien en position des bagues intérieures et extérieures du roulement 18, vous indiquerez les repères des pièces concernées.

	LIAISON
	PALIER
	Repère de la pièce concernée.

	
	
	BI
	

	
	
	BE
	





C - ETUDE GRAPHIQUE


C.1 ( Assemblage entre la poulie 8 et l’arbre à cames 16.


Représenter la vis de pression permettant le maintien de la poulie 8 sur l’arbre 16:


( Désignation de l’élément à dessiner: Vis Hc, M2.5 - 5


( Dessin à l’échelle 6:1


( Dessin au crayon.


Expliciter la désignation de la vis.
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