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TOTAL SUR 40
1% partie /6
2°™ partie /4
partie

A /4

B /4
partie /4
partie

A /4

B /6
partie /8

3éme

4éme

5éme

6éme

1°¢ partie : ANALYSE ET COMPREHENSION DU MECANISME

1-1)
SE2 = {19,21,22,23,25,35,36,39,40}
SE3 = {26,20,33}

SE6 = {29,30}

SE7 = {38,34,37}

1-2) (DR1)

1-3)

% liaison entre SEO et SE1 : Pivot d’axe (O,x)
% liaison entre SE1 et SE2 : Pivot d’axe (O,y)
= liaison entre SE2 et SE3 : Glissiére d’axe x

2°™ partie : ETUDE DE LA TRANSMISSION DE PUISSANCE
DU SOUS-ENSEMBLE DE BASCULEMENT

R\ 2-11) Rl = Nb/N53 = Ngg/N52 = Z4g/Zgg.Z52/Z51 =17/17x1/40 = 1/40
EN 2-12) Np = R1 . Ns3 = 1/40x10 = 0,25 tour
w 2-13) amplitude maximale de 90° (Ft22 de DT3), ici 0,25 tour donc OK

= 2-21) R, = NSE4/N49 = d49/d47 =10/24 =5/12
= 2-22) Rs = NSEZ/NSE4 = Z43/239 =17/17=1
= 2-23) R= N5E2/N49= NSEZ/NSE4.NSE4/N49 =R2.R3=5/12x1=5/12

w 2-24) Nb = R.N49 =5/12 x 0,6 = 0,25 tour
w 2-25) amplitude maximale de 90° (Ft22 de DT3), ici 0,25 tour donc OK

3™ partie : ETUDE DU SYSTEME DE MISE AU POINT

A) Vérification des caractéristiques cinématiques du systeme de mise au point

w 3-A-1) mouvement de SE3 par rapport a I’ensemble SE2 : translation rectiligne d’axe x
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w 3-A-2)c=2e=20,D=2x15=3

= 3-A-31) sur x

w 3-A-32) rotation autour de (O, Y)
w 3-A-33) perpendiculaire a OA

w 3-A-34) perpendiculaire a DA
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3-A-4) La valeur maximale de la vitesse de V acsezse2 est 3,14.10” m/s = 0,314 mm/s. Le cahier des

charges indique 0,5 mm/s donc OK
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DR 1
FIGURE 1 : Schéma cinematique : a compléter
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L'orientation du moteur 53 est changée pour faciliter la représentation

FIGURE 2:
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DR2
FIGURE 3:

Conzultation de rézultats Ed
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FIGURE 4 : Equilibre de I’ensemble E = { SE2+SE3+SE7 }
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