1. Analyse du fonctionnement global du systéme

1.1. Liaison entre le vérin (300) et 1’élévateur (105)

Rotu?f ade cenlre ®
1.3.Liaison entre le vérin (300) et le bati (101)
Prvot d'axe (A;¥)
1.5.Mouvement de I’¢lévateur (105) par rapport au bati (101)
Mouvement de  tronsPalion rectifiane svivant (9;?}»)
1.6.Montage du vérin (300)
Un verin oledt t'ouéouf.s excercer so Pousse; svivant Paxe de
Do Ziae .
bes Prousens en Rel B permeltent de reducre P'kwerst‘ah‘citt’
dun anl’aae duverdn.

Schéma cinématique incomplet
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2. Analyse cinématique du sous-systéme de transfert

Travail demandé
2.1.Solution technologique réalisant la transmission entre (132) et (146)

Sofuliom t’Cce\n\c’%%l‘cruC reafisant PoL trans mission est
tune transrmusstom porc ?ren Vge&u\va’ C&O‘W\—e

2.2.Fréquence de rotation du pignon réducteur

H: _h_/‘.ﬁ._. = Vred: N ot x %
N ot
Nred: /(SDO ~< 0/036'

Résultat numérique : | 51O Tr /roen

2.3.Fréquence de rotation d’un rouleau du systéme de transfert

Nred - MVrowfeaux car Pex 2 P(%no-»vb ol macrme nombie

de denls

Résultat numérique : |S 1O Tr/ o

2.4 Vitesse de translation de la palette sur le convoyeur par rapport au bati de la machine

Vi =  Wroufeaux D avec (Wrouleauxs N row Peoun « 2T
< €0
Vr. Nroufeaux s 2mD 510X 631
) 2 X 60 - €0 Résultat numérique : /L 68 mm /5
2.5.Temps de transfert pour évacuer une palette
Ve L ~ t= L
r Vi
O¢ 3 e
- Al Résultat numérique : O,36
1,638
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3. Analyse cinématique de I’élévateur

Travail demandé

3.1.3.2. Différentes phases du cycle
4 V()
Vmax |-
Phase/:
L7 Phase
} >
to t
Phase 1 Phase 2 Phase 3

Nom foouverment ode

undicvmement vasie

Equation du mguvement :
= LY +° +V, H+ X0
4

wo=a= Y1 F +V,

X

n(H=x()=

Nom Mouverment de

transfoion rediet’ane transfalion rech&‘%nf’

Ao {oreme

Equation du mouvement :
x()= Ne ¥+ X

vi(H)=x2(t)= VZ

y(H=i()= O

Nom : %ou\feme nt de
rransPolion re cl’i'&‘cbnﬁ

Equation du mou_;/ement :
x(f)= é' U3 F o+ VabeXs

w(0)=x3(0)= Y3 t+Va

¥

y(0)=5(1)=

£ e

Xl - Vmax

I'| 'z—O

Valeur de I’accélération (notée y1) lors de la phase 1.

oA
83

Résultat numérique :

3.4.  Distance parcourue lors de la phase 1.
2
4
AP -

T (0/5-) -,

(0)- L o2s

Résultat numérique :
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3.5.  Equations particulieres du mouvement de la phase 2.
Co—nd,(‘hm .el.m@
W“"‘WM
[ ]
X,(06%)= ¢ x, (0,5) - 6 025

Gn rmface dans fe> e'ﬁaﬁm
e (65) = Ya - Cd.
X2 (0/5) = V€XO/S+XZ = 0 025
X2 = _ 0,025

Résultat

()= O F-06025  wn=x()= O y(H=xA()= O

3.6.  Distance parcourue par I’élévateur a la fin de la phase 2.

X, ()=  course Totrale - ©,025 Afplaser= A FPQ‘ ase3

= 0,35_ 005

Résultat numérique : | o, ()= © 325] m

3.7.  Datet2.

x, (F): O1t, _ceoe_ © 3¢5

r, = 93251005
O/“’ Résultat numérique : (}: 3/6— 2

3.8.  Durée Tm du cycle de monté de 1’élévateur.

TM: L—Z”’O/g: CIS

Résultat numérique : q ¢

3.9.  Respect du cahier des charges, cadence : 4 palettes par minute

Tes d1 c7cfe

\"

T‘%r +Tm 4 Te 4 Tom + Tot

= 68 v+ 4§ +03€+ 44+ 08 - 43,36),)
TPS f‘:“vl(.n{ Pwr reSFecIer ea cao\ence
60 _ A5 » > Tps d Teyefe .
Nbr P&ef?“(

Go cadense est rebpec'&
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4. Analyse dynamique du mouvement de I’élévateur

Travail demandé

4.1.  Cas de charge et de mouvement
Montée de I’élévateur X Elévateur a vide L
Descente de I’élévateur M Elévateur en moitié chargé

Elévateur fixe ¥ Elévateur en pleine charge X

4.2.  Valeur de la masse en mouvement

MHr;, M4 €m

= 2004 6x20

Résultat numérique : | 320 K g

4.3.  Poids de I’élévateur

Paz Muxg= 3139¢ W

Résultat numérique: | 3 100 N .

4.4. Isoler I’élévateur

- RAclon en D . %&Sseur {DO/g‘] ?’ef)t)/u(’
5;;3 #£ o el D;—;I\ %)' =5
- AcdiomnenE - eae(sseu.r [E O/g} t’efq,ue ;
-— — ——n il —>
Eo/g_?/ (&) @r EO/3 A\ ‘6 =0
- Remen B. %(’\‘sswr [ B2z ??f?*e‘

- F}CtLUY\ de PQqnz'eA—Lf

ﬁ;’, ,BIOO%)’

4.5.  Principe Fondamental de la Dynamique

L,D"/ﬂ g [E ,,,3] 3 [52/3] J,J: P3] E [Dj/l?aj

oA

- -y —_—>
2wivant . BDeo/3 3+ Eoz 4 B2/3 4 P = m 53/«}
A
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4.6. Effort de la chaine motrice sur I’é1évateur

svi'vant Paxce %”:

B?/} — P5 = MH’ > K3/Ra
Berz = Mux \63/"8 + Ps
62/3 = 320 x 0,25 + 3100

Boyj3 - 320N

Résultat numérique : 3200 NV

4.7.  Valeur du rayon R du pignon moteur

B - D. P23=

asS -
P = T
R - Ppos Z _ 4 7’ 7?
2T
Résultat numérique : 48 Man
4.8.  Valeur du couple moteur

Crmot = B3 x R

-3
= 3220x UZAIx IO
Résultat numérique: | 75 3 V.o
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3.3

5.1.  Puissance maximum pour déplacer 1’élévateur.
<> ===
Sefev: Vmax x |l F2ys )

Celey =

—

C,1 x 3300

S. Caractéristiques énergétiques de la chaine de transmission

Résultat numérique : 330w
5.2. Rendement global de la transmission.
7#’ e o
= 085 x0,4
Résultat numérique : TH = OV €5
Puissance minimum du moteur pour motoriser 1’élévateur.
6?7” ot - 'S)e fe \"4
TH
Smot- 330
%65
Résultat numérique : (( 3 O W
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6. Montage des éléments de guidage de I’élévateur

Travail demandé
6.1.  Utilisation de galets pour une liaison glissiére.
- Assurer un cu‘do«a? precws
- ? \ ‘ cont des eferments
Readudre fer ‘;e)z’l.'e» en rermpf’qb des

ole o lissement pardes e Perments de rou ferments.

(r)dafet'a)

6.2.  Repasser en couleur les surfaces de contact entre 1’élévateur et la bati.

6.3.  Nombre de surfaces fonctionnelles distinctes.

?X ‘z Mr@c\ce/b acsrineles - nowbre de aaee/t
— R
Symelree du system e

6.4.  Justification du choix d’une liaison avec plus de 5 contacts.

Gh a 3 %aPeb MV&MM@'@

Pecmeltre Fa rcversl'bl'&'l'e'o\e/) c%at ,
. Facbtle fe memTage el e req oqe,
_ Rendre {e mecanisme sy/metrtc’—we

o Cet
(quctbre des arger surchager 920
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Croquis en perspective
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Mise en plan

A-A

Collé

N
Y

Corrigé page 11/11



