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Exercice
La figure ci-contre représente le schéma cinématique d’un mécanisme d’ouverture automatique d’une

trappe de désenfumage.
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- Au béti (0) est associé le repére Ry (0, %y, 7o, Zy) supposée galiléen, on pose OB = b, — c7, (b et ¢
sont des constantes géométriques).

- Lebras (1) est li¢ au bati (0) par une liaison pivot d’axe (0, Z,). Le repére R;(0, %, 71, Z,) est liéa (1).
Onpose OA = a%,, a = (%, %),

- La roulette (2), de rayon R, est li¢ au bras (1) par une liaison pivot d’axe (4, Zy). Le repére
Ry (A, %3, ¥, Zy) est lié & (2). On pose B = (%4, %,).

- Le plateau (3), lié au bati (0) par une liaison glissi¢re d’axe (B, ¥,). Le repére R5(C, %y, Vo, Z,) est lié a
(3). On pose BC = A(t)¥o, La roulette (2) est en contact en I avec le plateau (3) tel que Al = —Ry,

1) Déterminer les vecteurs rotations: Q,,,, Q,,,, Q,,, €t Q,,,

2) a) Calculer, par cinématique des solides V(A €1/ 0)
b) Déduire par cinématique des solides V(I 2/0)
3) Calculer, par composition des vitesses V(I €2/0) utiliser R; comme repere relatif, comparer a 2) b)
4) Calculer, par dérivation V(C/0) , déduire V(e3/ 0)
5) Calculer, par composition des vitesses V(I € 3/2) utiliser Ry comme repere relatif,
6) On suppose que V(I €3/2)- ¥, =0 , déduire la relation entre A, o, ¢ et a

7) a) Calculer P’accélération ¥(A €1/0)
b) Déduire par cinématique du solide Y(I € 2/0)
8) Calculer par composition des accélérations 7(I € 2/0) utiliser R; comme repére relatif, comparer a 7) b)
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I. Mise en situation.
Afin d’améliorer la productivité, beaucoup d’entreprise ont recours & des robots manipulateur. Le

manipulateur Schrader représenté sur la figure 1 est un robot permettant le déplacement de piéce légere
et peut encombrante d’un poste & I’autre. Dans cette étude nous étudierons seulement la partie « pince »
(figure 2).

\\ Unité d'élévation

Base rotative

Figure 1

Le systétme Schrader (Document 2/5) est une pince située a l'extrémité du bras manipulateur. Son
fonctionnement s'apparente a un vérin pneumatique simple effet : L'envoi d'air comprimé provoque le

déplacement du piston (7). Le piston pousse les biellettes (13, 15) qui font pivoter les doigts (19,20).
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Figure 2
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1. Analyse fonctionnelle

1.1 Compéter le diagramme pieuvre de la pince pneumatique :
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¥Pi:

FC1: Recevoir {"énergie pneumatique
FC2: Etre déplacée par le robot

FC3:

1.2 Compléter I’actigramme niveau A-0.
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ter le diagramme FAST de la fonction principale FP1.
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2. Etude technologique : :

2.1 Donner le nom et la fonction de la piéce (8). :

090 088000000000 000000000008000000060008008800000900000000000006000000e00000A0c000000s0000ACE0000se0000a000000000000000000UR0000000000000000000000000000008000000000R00RE0R000000RARORsRCA0RR00RCR0RRS

......................................................................................................................................................................................................

2.4 Comment est assurée la fermeture de la pince ; par la commande pneumatique ou par I’action des

ressorts ? Justifier votre réponse.

2.5 Déterminer la course maximale du piston (7).

......... 66 696868600 0660600600066 0 e 0 8es0006006006e000806066060006600e8060060600600600060000080880000000000000060000006sc00000s0cc0ass

2.6 Compléter les classes d’équivalences du mécanisme.
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{o)={........ RS } 1)) ES }

2.7 Etablir le graphe des liaisons en précisant la nature de chaque liaison entre les classes d’équivalences.

Gréphe des liaisons ' Liaisons
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2.9 Donner les ajustements des assemblages indiqués dans le tableau suivant :

Assemblage

Ajustement

)

(1)/(16)

(16)/(20)

G)(1)

2.10 Tracer la chaine de cote relative a la condition J,
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3. Etude graphique

3.1 Indiquer, sur le dessin de définition & I’échelle 2 : 1 du piston (7), les tolérances géométriques et
I’état de surfaces nécessaires au bon fonctionnement.
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3.2 Compléter la perspective isométrique a Péchelle 2 |~ :1 du piston (7) en respectant la disposition

e

des axes. Les arrétes cachées ne seront pas représentées. 7
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3.3 Compléter, a Péchelle 2:1, le dessin de définition du corps (1) par :
- La vue de droite coupe B-B sans les arrétes cachées.
- La vue de dessus en demi vue demi coupe C-C.







