RETROVISEUR ELECTRIQUE POUR AUTOMOBILE
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MISE  SITUATION

Actuellement les véhicules haut de gamme et moyenne gamme sont fréquemment équipés de rétroviseurs électriques  situés à l’extérieur des portières avant.
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La commande de chaque rétroviseur est intégrée à l’accoudoir et permet de faire pivoter le miroir autour de deux axes afin d’obtenir l’orientation désirée (voir fig.1 )
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FONCTION DE SERVICE DE L’OBJET DE L’ETUDE


      Energie électrique


      Ordres de fonctionnement
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EXTRAITS DU CAHIER DES CHARGES :

Les rotations du miroir autour des 2 axes sont de ( 9 degrés
Le temps maxi pour assurer les 18 ° de rotation est de 5 secondes 

Le moteur est alimenté sous 12 volts
GROUPE DE COMMANDE : (voir figures page DT 2)

Il comprend un moteur assurant les rotations indépendantes des pignons 7 et 14 grâce à un dispositif d’embrayage électromagnétique repéré EE 

Il est constitué de :

- Moteur (10)

- Réducteur n°1 (R1) et réducteur n°2 (R2)

- Embrayage à commande électromagnétique (EE)

- Pignon de sortie n°1 (7) et pignon de sortie n°2 (14)

DIAGRAMME FAST de la FONCTION FP : Orienter le miroir autour de deux axes :

[image: image9.wmf]
SCHEMA BLOC des FONCTIONS FT12 et FT22 :
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L’embrayage à commande électromagnétique EE sert à transmettre la puissance pour réaliser la rotation par rapport à l’axe Oz ou pour réaliser la rotation par rapport à l’axe Ox. Selon son état électrique, il entraînera le pignon 7 par l’intermédiaire du réducteur R1 ou le pignon 14 par l’intermédiaire du réducteur R2, permettant l'une ou l'autre des rotations.

AGENCEMENT MOTEUR – EMBRAYAGE-REDUCTEURS – PIGNONS DE SORTIE :
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Voir fichier : \Retro\Rétroviseur – SW \Maquette du Rétroviseur\DT4 Plan Ensemble A4.SLDDRW






RETROVISEUR ELECTRIQUE POUR AUTOMOBILE

Extrait du catalogue constructeur :  Micromoteur à courant continu
	Type
	2130 CLL/2930
	2140 CLL/2938
	2150 CLL/2940
	2160 CLL/2948

	Tension en Volt (V)
	12 ou 24 V
	12 ou 24 V
	12 ou 24 V
	12 ou 24 ou 48V

	fréquence de rotation du moteur en tr/mn
	800
	600
	400
	400

	Puissance utile

maxi en Watt (W)
	0.05
	0.3
	0.9
	3

	Couple moteur maxi en mNm (10-3 N.m)
	0.6 mNm

soit 0.6 10-3 N.m
	5
	21
	71


	17
	8
	Vis CL S M3-25
	
	

	16
	1
	Lame élastique
	C65
	

	15
	1
	Crémaillère
	POM
	m = 0.4

	14
	1
	Pignon
	POM
	m = 0.4 Z14 = 13dents

	13
	1
	Fixation réducteur
	PA - 6 - 6
	

	12
	1
	Réducteur (ensemble embrayage EE-réducteurs R1 R2)
	r = 1/60 (chaque réducteur)

	11
	1
	Fixation  moteur
	PA - 6 - 6
	

	10
	1
	Moteur
	
	

	9
	8
	Insert
	C38
	

	8
	1
	Lame élastique
	C65
	

	7
	1
	Pignon
	POM
	m = 0.4 Z7 = 13 dents

	6
	1
	Crémaillère
	POM
	m = 0.4

	5
	1
	Levier
	PA - 6 - 6
	

	4
	1
	Support fixe
	PA - 6 - 6
	

	3
	1
	Biellette
	PA - 6 - 6
	

	2
	1
	Axe articulé
	PA - 6 - 6
	

	1
	1
	Cadre support miroir
	PA - 6 - 6
	

	Repère
	Nombre
	Désignation 
	Matière
	Observation

	NOMENCLATURE  détaillée
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PERSPECTIVE ECLATEE DU RETROVISEUR


Les chaînes de transmission de puissance Rz et Rx sont représentées sur doc 13 et doc14
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Fréquence de rotation ( (7/4 ) du pignon 7 de sortie du réducteur R1 en fonction� de la position angulaire z du miroir  
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Visualisation des lignes de soudure à l'aide du logiciel Moldflow Mold Aviser
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Figure 2
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Point d’injection





( ( pignon 7 / support 4) en rad/s
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FP : Orienter le miroir autour de deux axes







FP1 : Orienter le miroir autour de l’axe x







FP2 : Orienter le miroir autour de l’axe z
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