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Préhenseur assemblage de taille crayon
	Société 
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	nom 
	prénom

	Niveau : STI GM / GET / GEL
	Domaine : Ecriture de schéma cinématique
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Le système présenté est une machine automatisée permettant l'assemblage de couvercles de taille-crayons sur des boîtiers cylindriques (photos en bas de page). 

Un couvercle est saisi par le sous-ensemble préhenseur, amené sur le boîtier par un module de déplacement, puis vissé sur le boîtier.
Les sous-ensemble composant le système sont donc : 

· un module de déplacement composé de deux vérins

· un module de vissage.

· un module de préhension, commandé par un vérin pneumatique, composé d’un corps de pince et de trois doigts articulés pour la saisie du couvercle. 

 Représentation de la fonction globale du système.
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I. Etude globale du systeme de préhension
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Visionner le fichier vidéo montrant le fonctionnement du système (voir page précédente).Vous pouvez aussi manipuler la maquette numérique ou le système réel si vous les avez dans la salle.

2. Repasser en couleurs les contours des différentes classes d'équivalence (à l’exclusion du bâti, de la pince et du tapis) sur la photo (doc DR1). 
3. Représenter, par des flèches sur le schéma, les mouvements possibles de chaque classe en indiquant la nature de ces mouvements (Tx, Ty, Tz pour les translations, Rx, Ry, Rz pour les rotations).
4. Utiliser la "schématrice" dans le mode dessiner pour déterminer le type de liaison entre chaque classe ainsi que sa représentation spatiale.
5. Compléter alors le schéma spatial partiel fourni sur le document DR1 à la main sur votre document papier ou en faisant glisser les liaisons à partir de la Schématrice (attention il faudra retoucher les couleurs en dégroupant les liaisons).
II. Etude de la pince à serrage CONCENTRIQUE HGD
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L’actionneur de la pince est un vérin faible course, chaque doigt est actionné par un levier. 

1. Sur le plan d’ensemble du dossier technique colorier chaque classe d'équivalence cinématique en respectant les couleurs du schéma cinématique du document DR2.
2. Etablir sur le document DR2, la liste des numéros des pièces composant chaque classe d'équivalence cinématique. 

Utiliser la "schématrice" dans le mode lire.


3. Pour chaque liaison, donner son nom et ses caractéristiques géométriques (axe, direction, normale, centre…).


4. Représenter, par des flèches sur le schéma, les mouvements plans possibles pour chaque liaison en indiquant la nature de ces mouvements (Tx, Ty pour les translations, Rz pour la rotation).


Schématrice dans le mode « dessiner » 
Schématrice dans le mode « lire »
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Document DR1

Schéma cinématique du systeme de préhension
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Document DR2

Schéma cinématique de la pince

Schéma adopté par le constructeur 
Vue 3 D de la pince à serrage concentrique
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	Classes d’équivalence

cinématique à compléter

	Schéma cinématique 

	Compléter la  liste des numéros des pièces composant chaque classe


	Donnez le nom des  liaisons et leurs caractéristiques géométriques: centre, axe, direction, normale… Indiquez, par des flèches, les  mouvements plans possibles pour chaque liaison  et précisez la nature de ces mouvements (Tx, Ty, Rz) 
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Doigt (rouge) :
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Piston (vert) :


	


	





Tige du vérin roto linéaire








Vérin roto linéaire
































Corps du vérin roto linéaire





Schéma pneumatique du vérin roto linéaire selon constructeur





Chariot





Pince à serrage concentrique non schématisée





Bâti




















Assemblage de taille crayon





Visser le couvercle sur le corps du taille crayons





Liaison :	
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Liaison :	
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Couvercle vissé sur le Corps
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Liaison :	
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Liaison :	


	


 Pivot glissant
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