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PRESENTATION DU SYSTEME MECANIQUE

1 Mise en situation :

L’augmentation de la cadence de poingconnage, a obligé un équipementier d’installation
électrique a modifier les poinconneuses manuelles.

2 Principe du poinconnage :

Le découpage a froid est obtenu par cisaillement du métal sous l'action des arétes de
coupe de deux outils opposés qui glissent I'un par rapport a I'autre.

- Cette fonction est réalisée par le poingon et la matrice.

Poingon

Piece a découper

I, Y

Matrice

- Principe de I'opération
Poincon

Piece

i k\ Matrice
A |

Serrage de la piéce Pénétration du o ,
entre la matrice et le poincon dans la piece Cisaillement du métal
poingon

3 Fonctionnement :

Un vérin actionne un poincon par l'i

d’'un systeme de biellette.

5

SE6

SE1

Caractéristiques techniques :

caracteéristiques

vérin

@ du piston : 41 mm

poingon

@ du poingon : 27 mm

Obijet de I'étude :

Vérifier si la pression de 5 MPa de linstallation hydraulique est suffisante
pour réaliser le poingonnage.

Pour éviter une détérioration de I'outil, vérifier que la vitesse d’accostage ne
dépasse 0.08 m/s.
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1 Analyse fonctionnelle et structurelle de la poinc onneuse Question 1.3 (/2 pts): Indiquer sur le schéma ci-dessous les sous-ensembles cinématique
mangquants de la poingonneuse.

Objectif : Définir les sous-ensembles cinématiques de la poingonneuse et leurs mouvements. I
On donne : L'éclaté et la nomenclature (DT1). (/\\ %d
o o SEl/
Le dessin éclaté des sous ensembles cinématiques (DT 2). \
Le dessin d'ensemble de la poingonneuse (DT 3).
Question 1.1 (/5 pts) : Compléter les sous-ensembles cinématiques suivants (@\
(On ne prendra pas en compte les joints 15 ; 21 ; 22). \\//

SE1={1}

SE2={2; 3; 4d}

SE3={4c ;16; 17;18;19; 20,23} L1

SE4 ={4e ; 5; 6}

SE5={4a;4b ;7 ;8; 9}

SE6={10;11;12;13; 14}

Fig 1

Question 1.2 (/6 pts): Compléter le tableau en vous aidant du sché
degrés de liberté (convention : 1 = mouvement ; 0 = pas de mouvement),
ainsi que les sous-ensembles concerneés.

Z
Liaison Liaison entre Degré de liberté v
Rx @)
L1 SE 6 et SE 3 1 Y
Rx
L2 SE2etSE1 0 PIVOT GLISSANT

TOTAL /13 DC2




2 Etude de résistance des matériaux Question 2.1 : (/2 pts) Colorier la section cisaillée sur la figure 3

-~

Objectif : Définir la force minimale pour poingonner la piéce.

Fig 3

On donne : - Rpg du matériau = 25 MPa = 25 N/mm? = 250 bars

- Le flan est le disque de métal découpé
-Flan: @ 27 mm

- Epaisseur : e =1 mm

Rappel : T : contrainte de cisaillement

T : effort tranchant

D27

, T - s
Sit= 3 > Rpg, alors le matériau est cisaillé.

. (/3 Déterminer l'effort minimal pour poinconner la piéce :

x Dx e (avec S = Surface, D = diamétre)
T
T= = > Rpg

S
T > Rpg.S

T > Rpg.m.D.e
T >25.m.27.1
T >21205N

Fig 2

Effort minimal HFSEZ,piéce = 2120.5N

TOTAL /5 DC3




Isolons I'ensemble SE2+SE4+SE5

3 Etude statique

— — 5
Nous prendrons pour la suite |IF sezspiece || = 2200N = [|H pisce ez ||

Les frottements et le poids des pieces sont néglige s, les actions mécaniques sont
coplanaires au plan de symétrie du systéme.

Vous allez déterminer l'intensité tion mécanique de HBSEﬁ, SE“H

Isolons I'ensemble SE6

Question 3.3 : (/6 pts) Com actions mécaniques avant étude :

L'étude est demandée au moment de I'accostage entre le poincon et la piece.

e
Vous allez déterminer la direction de I'action mécanique Bsga/ses Actions s I . N
| , | o ' mécanigues ens ntensité en
Question 3.1 : (/2 pts) Compléter le tableau des actions mécaniques avant étude.
2 2
Acthns , qunt , Direction Sens Intensité en N
meécaniques d'application R R
I fluide/ SE5 | ? ? ?
t 2200 N
B B ? ? ?
s)En appliquant le principe fondamental de la statique, déterminer
SE4/ SBB )E | t fond tal de la stat dét

iguement les actions mécaniques sur I'ensemble SE2+SE4+SE5.

Question_3.2: (/2 pts) En appliguant le principe fondamental de la stati

Direction de Bsgg/ses \ )
Tracé du dynamique

Imm —» 50N

directions des actions mécaniques sur la figure 4.

Surface sur laquelle agit le fluide
SE5

—
D seusea

Fig 4

Direction des actions mécaniques

B SE6

—»

SE
B see/ses

H piece/ SR |9

Origine du dynamique

Direction de H nidace SP

TOTAL /15 || DC4




Question 3.5 : (/2 pts) Compléter le tableau des actions mécaniques apres étude.

Actions

. . Sens Intensité en N
mécaniques

1500

_—
D se1/ses

B seoses / 3500

Retour a I'étude de I'ensemble SE6

Question 3.6 : (/2 pts) Déterminer les caractéristiques de BSE4/ s a partir de BSEG/ SH -

Principe des actions mutuelles : BSE4/ SEB = - BSEg/ sH

- Méme direction

= Méme intensité ;: 3500 N

- Sens opposé : /

Question 3.7 : (/2 pts) Compléter le tableau des résultats de | étude des &
sur SE6 voir figure 6

Actions
mécaniques

| fides ses /
Bsess s / ‘

Fig 6

Nous avons déterminé I'action sur le piston du vérin.

Question 3.8 : (/3 pts) Calculer la pr nécessaire sur le piston du vérin.

on Nécessaire : 3 MPa

Bars, en déduire la Pression Nécessaire : 30 Bars

Sur le manomeétre gradué en bar ci-dessous, dessiner l'aiguille pour lire

La pression déterminée est-elle suffisante au regard de l'installation hydraulique ?

TOTAL /11
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4 Etude cinématique de la poinconneuse

Objectif : Vérifier que la vitesse d’accostage de l'outil ne soit pas supérieure a 0.08m/s.
On donne_: Le dessin en éclaté et nomenclature (DT1).

Le dessin en éclaté des sous ensembles cinématiques (DT2).

Le dessin d'ensemble de la poingonneuse (DT3).

La courbe des vitesses (DT5).

La vitesse de sortie du piston notée Vgogg, sg = 0.05m/s.

Question 4.1 : (3 pts) Compléter le tableau en cochant par une croix le type et la nature du
mouvement des sous ensembles suivants.

Question 4.6 _: (5 pts)

Rotation Transl‘,llation Trang!ation Mouvement Nature du mouvement
curviligne rectiligne plan Uniforme Varié
SE6/SE3 | démarrage X X
SE2/SE1| approche X
SE6 / SE3 | poinconnage X X

Question 4.2 : (1.5 pts) Noter dans le tableau, pour chacune des trajectoire
caractéristiques.

Type du mouvement

TBesE6/SES
TResE3/SEL ROTATION Cercle de centre A et de Rayon AB
TeesE4/SEL ROTATION Cercle de centre D et de Rayon DB

Question 4.3 : (1.5 pts) Tracer d’'une couleu
Tgesea/seL et Tresea/sEL sur la Fig 8.

Question 4.4 : (1 pt) Tracer la vitess BOSEs/ SE Sur la

Question 4.5 : (1 pt) Tracer d’'une autre pports des vitesses VBDSB/ sg et

Vioisea) s Sur la Fig 8.

* Laloi de composition de vitesses au point S¢[it :

Vesea/se

e Or le point B appartie

Echelle :

10mm — 0,02m/s

/

TeesEa/SEL

SEG6

|
/’

SE4
—» »
VBesea/sel 2 —2 ,/
VBesE6/SES T

SE1

Fig8(

AR =

TeesEa/sSEL

TeesEs/SE3

VVBESE4/SE1 = 72/10 x 0.02 =0.144 m/S

TOTAL /13 || DR6




Question 4.7 : (2 pts) Nous prendrons pour la suite suite [Vpesry/sz1 11 = 0.13 m/s..

On donne : BD = 66 mm
CD =77 mm

V=w.R

’\/CIZISE4/ SEI.H .

Calculer

Question 4.8 : (3 pts) Noter dans le tableau les caractéristiques de la trajectoire.

||VBESE4-/SE1|| = wSE‘l-/S'El .BD
wSE4-/SE1 = ||VBESE4-/SE1||/BD
(1)554/551 = m =1.97 rad/s
||VCESE4-/SE1|| - wSE4/SE1 .CD=1.97x0.077 = 0. 152 m/S

Question 4.9 : (2 pts) Tracer la composante verticale du vecteur vitesse VCDSE4/ sg surla

figure 9. Elle représente la vitesse d’

Echelle :
10mm — 0,02m/s

Type du mouvement

Tcesea/sEL

ROTATION

- Tracer la trajectoire T cesga/sg1 sur la Fig 9.

- Tracer le vecteur vitesse VCDSE4/ sg sur

Vce sea/sel

D

o

age du poingon.

Fig 9

— SE4

V- accostaae

»
>

SE1l

e
Support de V¢ accostage

o
)

Tcesea/sEL

”VC accostage” = 34/10 x0.02 = 0.068 m/s

Question 4.10 : (1 pt) Vérifier que la vitesse d’accostage permet d’éviter la détérioration de

I'outil.

La vitesse d’accostage déterminée graphiquement (0.

a la vitesse d’'accostage imposée (0.08 m/s)

068 m/s) est inférieure

TOTAL /8
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5 Analyse du dessin de définition de la piece usiné e

Question 5.3 : (2.5 pts) Indiquer la nature géométrique des surfaces S1 a S5.

Surface

S1

S2

Obijectif :  Analyser les données de définition d’une piéce en vue de sa réalisation.

Question 5.1 : (2 pts) Indiquer le procédé d’obtention du brut du support (Rep. 1)

MOULAGE

Question 5.2 : (4 pts) Indiguer le vocabulaire technique propre a chaque forme de F1 a F4.

Fig 10

S3

F1

S1

S3

S4

S5

Nature géométrique

CYLINDRE

PLAN

PLAN

référence

Spécifications d’états de
surface

7m
N

ALRB 32

&]o1]D|

82

/Ra32

Question 5.5 : (2.5 pts) Compléter le tableau d'illustration de la zone de tolérance.

Tolérancement normalisé

[llustration de la zone de tolérance

Symbole de la spécification

/[ /| o005

Zone commune

Dessiner_a main levée la zone de tolérance

dimensionnée ainsi que I'élément tolérancé pour g ue la

spécification soit respectée.

Formes

F1

F4

Vocabulaire

NERVURE

MEPLAT

Type de spécification

Position

Orientation
Battement

Entourer la bonne réponse

TOTAL

/17
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6 Analyse d’'une spécification par zone de tolérance

: Compléter le tableau ci-dessous.

Tolérancement normalisé

Analyse d’'une spécification par zone de tolérance :

Symbole de la spécification

4| 0.1

A|D

Eléments non idéaux

Type de spécification

Forme Ori

entation

Battement

Elément(s)
Tolérancé(s)

Elément(s) de
référence

Référence(s)
spécifiee(s)

Condition de conformité :

L’élément tolérancé doit se situer tout entier dans la zone

de tolérance.

Unique

one de tolérance

Contrainte :

Qrientation et/ou position par rapport a la référence spécifiée

i f
2 x PG HS@

Zone commune

%]a 0]al0]

=)
)

Iy

F

215

—

”

A : surfaces
nominalement
cylindriques

D : surface
nominalement plane

A : axe du plus grand
cylindre inscrit au diam 27

Cylindre de diametre
0,1 mm

(.}._._

20,1

.._._O

et parallele a ce plan

_'_'_"'_A_"

N . X
=
a1

L’axe de la zone de tolérance du diameétre 8 doit
étre situé a 77mm du plan de référence A. Il doit
aussi étre situé a 215 mm du plan de référence D

/9
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/ PROCEDURE DE CONTROLE -ETABLIR UN MODE OPERATOI RE DE CONTROLE SUR MMT

Spécification a contrbler :

| 0.2

Repérage des surfaces :

Pin 1

Orientation de la piece et choix de palpeur: (/1 pt)
Palpeur 1
Palpeur 3
Palpeur 5 * P
Palpeur 4 Palpeur 2
Palpeur 2
[ J
Palpeur 1

- Sélectionner et représenter le palpeur pour mesurer
le cylindre Cyl 1 sur la figure ci-contre :

Représentation schématique des éléments géométrique

S palpés et extraits : (/4 pts)

- Identifier les éléments palpés et extraits

Plan PIn 1
réel palpé

Dr1

Cylindre Cyl 1
idéal extrait

Cylindre réel
Cyl 1 palpé

Plan PIn 1
idéal extrait

Eléments géométrigues a construire :  (/2pts)

Pm : Plan médian entre les deux plans idéaux extraits Pl  n 1 etPIln 2

///// L/
e ,1/
Plan médian Pm ,/

Plan PIn 2

Plan PIn 2
idéal extrait

réel palpé

Critére d’acceptabilité : (/2 pts)

L’élément tolérancé doit étre compris dans son inté gralité dans le volume compris
entre deux plans distants de 0.2 mm.

TOTAL /9 DC10




