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1ère Partie : Identification des blocs équivalents.

( Identifier les blocs équivalents du sous ensemble étudié en coloriant chacun d’eux d’une couleur différente et en indiquant les noms des différentes pièces les constituant.
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Vous pouvez vérifier votre travail en ouvrant l’assemblage c:\agrafeuse\tp1\partie 2 \tranfo du mouvement

Chaque pièce ou sous-ensemble, du premier niveau, constituant le système du transformation du mouvement constitue une classe d’équivalence.
2ème partie : ETUDE DU GUIDAGE DU COULISSEAU

( Ouvrir l’assemblage c:\agrafeuse\tp1\partie 1 \ guidage du coulisseau 
( Identifier sur le sous-ensemble démonté les surfaces fonctionnelles (surfaces de contact) assurant le guidage du coulisseau dans le guide coulisseau.
Le modeleur volumique nous permet de construire des liaisons en créant des contraintes d’assemblage sur la maquette virtuelle, qui sont équivalentes à des contacts dans la réalité.

Vous allez réaliser l’assemblage des deux composants sur la maquette virtuelle. Pour cela :


1 – Colorier sur le dessin ci dessous les surfaces à contraindre dans un premier temps.
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2 – Indiquer quelle contrainte imposer entre ces deux surfaces :
Coïncidence

3 - Réaliser cette contrainte sur la maquette virtuelle.

4 – Utiliser les commandes de déplacement  et indiquer quels mouvements restent possibles. A quelle liaison ces degrés de liberté correspondent ils ?

2 Translations et   1 Rotation

  Liaison : Appui plan

5 – Est-ce que la fonction guidage est remplie ?

Non, il reste à supprimer 2 degrés de liberté

6 – Si le guidage n’est pas assuré, une autre contrainte entre d’autres surfaces fonctionnelles est nécessaire. Indiquer quelle contrainte vous allez mettre en place et colorier d’une couleur différente les nouvelles surfaces contraintes. A quelle liaison cette nouvelle contrainte correspond-elle ?

Coïncidence entre deux plans perpendiculaires aux deux premiers : Cette liaison correspond à un autre appui plan

7- Quel(s) mouvement(s) reste(nt) possible après cette nouvelle contrainte ?

1 seule translation

8 – Est-ce que la fonction guidage est assurée ?

Oui

9 – Quelle liaison est ainsi réalisée ? 

Liaison Glissière

3ème Partie : Etude des autres liaisons du système 

de transformation du mouvement.

Fermer l’assemblage précédent et ouvrir l’assemblage c:\agrafeuse\tp1\partie 2 \tranfo du mouvement

A – ETUDE DE LA LIAISON ENTRE LE COULISSEAU ET LE LEVIER
( Identifier dans le groupe des contraintes quelles sont les contraintes liant le coulisseau et le levier.

( Pour toutes les autres contraintes utiliser la démarche suivante :

En appuyant sur le bouton droit ouvrir la commande propriété



Activer la suppression de la fonction 

( Pour chacune des contraintes liant le coulisseau et le levier : 



Identifier quelles sont les surfaces contraintes

En appuyant sur le bouton droit ouvrir la commande propriété



Activer la suppression de la fonction 



Identifier quels degrés de liberté apparaissent en déplaçant le levier



Utiliser le bouton annuler pour revenir en position de départ



Désactiver la suppression de la contrainte d’assemblage

( En déduire la liaison réalisée par chaque contrainte d’assemblage

	Colorier les surfaces contraintes
	Contrainte
	Rayer les degrés de liberté supprimés par la contrainte.
	Liaison élémentaire réalisée par la contrainte d’assemblage
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	Coaxialité
	
	Liaison pivot glissant d’axe x
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	A distance 0.5 mm Correspondant au jeu de fonctionnement
	
	Appui plan 


( En déduire la liaison globale obtenue.

	Degrés de liberté restant après les deux contraintes
	Nom de la liaison obtenue
	Représentation  spatiale
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	Pivot D’axe X
	


B – ETUDE DE LA LIAISON ENTRE LE LEVIER ET LE SOUS-ENSEMBLE FIXE

Avant de poursuivre fermer l’assemblage précédent SANS ENREGISTRER et recharger l’assemblage :

c:\agrafeuse\tp1\partie 2 \tranfo du mouvement

Supprimer toutes les contraintes n’intervenant pas entre ces deux sous-ensembles 

Pour gagner en clarté nous allons rendre transparent le guide coulisseau : 

Méthode :


Sélectionner le guide coulisseau dans l’arbre de création


Cliquer avec le bouton droit et choisir la commande propriété du composant

Cliquer sur couleur et ensuite sur avancé.


Déplacer le curseur correspondant à transparence et ensuite valider toutes les fenêtres par OK.

1 – Indiquer le nom des pièces intervenant dans la liaison entre le levier et le sous-ensemble fixe.

Levier, Axe levier et Entretoise axe levier

2 – Indiquer la nature des formes en contact. 

cylindre sur un plan

3 – Quelle est la nature du contact : (Rayer les mauvaises réponses)


Ponctuel

Linéique

Surfacique

4  – Déplacer le levier et représenter les mouvements possibles du levier sur le dessin ci-dessous.
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5- Quelle liaison est ainsi construite ? Donner sa représentation spatiale.

Linéique rectiligne

6 – Justifier la réalisation d’un trou oblong dans le levier.

Le déplacement le long du plan est utile au fonctionnement et le trou oblong permet ce déplacement

C – SCHEMA CINEMATIQUE DU SOUS-ENSEMBLE
( Tracer le schéma cinématique plan ( dans le plan (O, y, z) du mécanisme de transformation du mouvement. 
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