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DoSSIER TECHNIQUE

I- PRESENTATION :

. . . Goulotte
L’unité automatique de pergage Verin de
1 _ persag serrage (Vs)
représentée sur la figure ci-dessous est Afficheur &
L _ o 7 segmants T,
utilisée dans une ligne de fabrication des
i¢ces automobile des différents types 3
pf P  Piécetype 1
ormes). -
(formes) ST picetioe?
Moteur de I i
. ercage (M erin
Réducteur pergage ()  déecton Ve).
de vitesse -
| SNE -

/ Clavier numérique
—— || Moteur
d'avance

II- FONCTIONNEMENT :
L’appui sur la mise en marche M et la présence d une piece de type 1 ou de type 2 provoque le fonctionnement suivant :
M Sortie de la tige du vérin d’éjection (Ve) pour amener la piéce en position de pergage :

M Serrage de la piéce par le dispositif de serrage (Recule de vérin de serrage (Vs))

M Avance de la table machine pour percer la piéce (Rotation du moteur d’avance (Ma) et du moteur de pergage):;

Ay

N

NB : [X] L’évacuation des pieces est réalisée par I’opérateur.

Les capteurs fin de course ne sont pas représentés ;

Figure 1
I11- SCHEMA DE BROCHAGE DU CIRCUIT INTEGRE 741874 : Ve R2 D2 T2 2 Q2 Q2

IV- MONTAGE DE LA FIGURE 2:

A +Vee
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V- DESSIN D'ENSEMBLE PARTIEL:

’ oo

DoSSIER TECHNIQUE

’_» ’M ’w ‘-h |m‘m ‘...J

11 1 | Table machine FGS 500-7
10 | 1 [Visde manccuvre C40 Trempé
9 2 |Bague coussinet épaulée CuSn 8 Pb
8 1 | Annecau élastique (Circlips) Quincaillerie
7 1 |Courroie Quincaillerie
6 1 |Poulie réceptrice Al-Cu 4 Mg Moulée
5 2 |EcrouH Quincaillerie
4 1 | Axe du Moteur d’avance C30 Trempé
3 | 1 |Poulic motrice Al-Cu 4 Mg Moulée
2 1 |Couvercle FGS 400-12 Estampé
1 1 | Chassie EN-GJMW-550-4 Soudé
Rp | Nb Désignation Matiére Observations
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NOm & Prenom © . ..o Ne: . .. Classe : 3 ScT 2

I- MODELISATIONS DES LIAISONS MECANIQUES : (1,5 Points)
I1.1- Compléter le schéma cinématique ci-dessous : ( /1,5Pts)

S ——-

II- TECHNOLOGIE DES DIMENSIONS +(3 Points) 0 B
6 N / '
‘ 7 |
Tl T T (1T
Ond =02 e N
1 donne _ BN SSSSSRRS —
b](} — 41 0 e I »L_f NN —
b b b el
— 2 e 6
b1
a
>
I1.1- Etablir sur le dessin ci-dessus la chaine de cotes qui installe la condition a: ( /1Pt)
I1.2- A partir de la chaine de cotes tracer pour la condition b, calculer la cote by : ( /2Pts)
.................................................................................... be=........
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NOM & PrenOm . .. Ne:. .. Classe : 3 ScT 2

[1I- ETUDE STATIQUE : (6 Points) N
Au cours de serrage, le Piston (16) exerce une force de 500 N y
pour assurer le blocage de la piéce a serrer.
12
Hypothése : .
- Les Poids des pieces est négligés : \ i
- Les articulations en B, C, D et E sont supposées sans frottement ; o
Dans notre étude, on cherche a déterminer la valeur de la pression
qui régne dans le vérin pour assurer le bon serrage de la piéce. .- 1
14 | [ Bras de suspension
13 | | Tige de vérin 16 | | Piston
12 | | Bati 15 1 | Bras de renvoi —
Rp | Nb Désignation Rp [ Nb | Désignation A u—l‘ Piéce a serrer
POSTE DE SERRAGE 77 B
111.1- Etude de 1’équilibre du piston 16 : ( /2Pts)
.......................... R [Bade
I11.2- Etude de Iéquilibre du bras de renvoi 15; (3Pt
Echelle : Imm —> I0N
o
Bigis
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NOM & PrenOm . ..

N°:. .. Classe : 3 ScT 2
II1.3- Calculer la pression qui régne dans le vérin de serrage : (/1P
NB: Pression = Force appliquée / la surface en contact avec la pression appliquée
___________________________________________________________________ S
___________________________________________________________________ T = - ﬁ\. D
O 9
________________________________________________ P=.......N/mmj e |
IV- ETUDE DE RESISTANCE DES MATERIAUX : (9,5 Points) \y
Le serrage d’une piece nécessite un effort d’intensité SO0 N. — Bras de renvoi 15

On suppose que le bras de renvoie 15 est sollicité a la flexion

plane simple (Les forces sont paralléles) ! i

e | S|
IV.1-Placer et Calculer les actions appliquées sur le bras de renvoie 15: ( /1,5Pts)
--------------------------------------- HBlﬁfﬁ = .. ||C14IISH=..........||D13115||=.........
IV.2-Le bras de renvoie 15 est assimilé & une poutre de section droite rectangulaire pleine : (/2,25 Pts)
Calculer la variation de I'effort tranchant, tracer Aiy
.. . | |
cette variation sur un diagramme et donner la valeur : : i A
: . i i ! :
maximale de I"effort tranchant: < & o = [ 1
. : ~iB i C p L
EFFORT TRANCHANT Echelle: Imm — 20N | ! ! I
I | I
Zone (..) STy= oo A
Zone(...) >Ty= B c X (mm)
t -
D
)"Maxi S
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NOM & PrenOm . .. Ne:. .. Classe : 3 ScT 2

IV.3-Calculer la variation du moment fléchissant et tracer cette variation sur un diagramme et donner la valeur

maximale du moment fléchissant. ( /325Pts)
MOMENT FLECHISSANT Echelle: ITmm—>1Nm  AY
|
Zone(...) 0<x<..... =Mf= . ..o ! I
i | X
- ® &=—>
| B IC 'D
|
Pourx=0mm —=Mfz=....................=......... Nm ! : i
Ah'lfz (N)
Pourx=...... —Mfz=. ... ... = Nm
Zone(...) ... €x<... .. >Mb=
X
Pourx=...... —Mfz=.. .. .. = Nm
Pourx=...... —Mfz=.. .. .. = Nm
HMszaxi S e, N mm
IV.4-Calculer la contrainte normale Maximale : si b=10mm et h=15mm avec Igz=bh*/12 ( /1Pt
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Correction

I- MODELISATIONS DES LIAISONS MECANIQL'ES » (1,5 Points)
I1.1- Compléter le schéma cinématique ci-dessous : ( /1,5Pts)

\/£/|
S ——-

g
Ondonne p==12 -y sl RNNNNNSN
) £05 I I—L
b=10-07 WH( AN
+02 ) I 1 NN NN NN N\ V4
o)

I1.1- Etablir sur le dessin ci-dessus la chaine de cdtes qui installe la condition a: ( /1Pt)
I1.2- A partir de la chaine de cotes tracer pour la condition b, calculer la cote by : ( /2Pts)

h =Db;e-bs-bs < h¢ F.-b;q-.bs:b._=__41:12.-_].0-?.19_.m.m. _____________________________________________

+0,5

____________________________________________________________________________________ bg= 19-0.1
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Correction
I1I- ETUDE STATIQUE : (6 Points)

Au cours de serrage, le Piston (16) exerce une force de 500 N
pour assurer le blocage de la piéce a serrer.

Hypothése :
- Les Poids des pieces est négligés :
- Les articulations en B, C, D et E sont supposées sans frottement ;

Dans notre étude, on cherche a déterminer la valeur de la pression
qui régne dans le vérin pour assurer le bon serrage de la piéce.

14 | [ Bras de suspension

13 | | Tige de vérin 16 | | Piston

12 | | Bati 15 1 [ Bras de renvoi

Rp [ Nb Désignation Rp | Nb | Désignation
POSTE DE SERRAGE

111L1- Etude de I’équilibre du piston 16 :

Bli-’l()

— 500N ‘ 15716
I11.2- Etude de Iéquilibre du bras de renvoi 15; ol

HAI’H()

Echelle - Imm — 10N

Bl6f15

/4
"E 1_411_5Jl =85Sx10=850N_____________.
Qmsﬂ?ﬁ&(LﬂEﬁSﬂN ________________ Hﬁlﬁﬂi =500 N Héuns =850 N “f)mls = 380 N
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Correction

II1.3- Calculer la pression qui régne dans le vérin de serrage : (/1P

NB: Pression = Force appliquée / la surface en contact avec la pression appliquée

On a la pression P = Fp.[ (Sp-Sa) avee Sp=(r.D?)V/4 et Sy =(m.d>)/4.____. oot
[ o
=P =(4.Fp)/(D%d*).n=(4.500) /(607 - 20°).. z =02 Nfmm?__________ E = s|
o D]
________________________________________________ P= 02 N/mmZJ | =
IV- ETUDE DE RESISTANCE DES MATERIAUX : (9,5 Points) \y
Le serrage d’une piéce nécessite un effort d’intensité SO0 N. — ! Bras de renvoi 15— I
16/15 | 13/15
On suppose que le bras de renvoie 15 est sollicité a la flexion i \
pposeq - @.B_ ..... - ——— _D.é})g-
plane simple (Les forces sont paralléles) ! T !
! 40 14/15 100 .'
— g
IV.1-Placer et Calculer les actions appliquées sur le bras de renvoie 15: ( /15Pts)
A l'équilibre Statique on_Applique_le. PFS = Cyyis=Buus+Dogus O .
_______________________________________ et Bigis BC=Dwis . CDD .
@2 Digns = Bigus- (BC/CD) = 500, (40/100) = 200 N .
O= Crans=Bugust Disns =800 +.200= 700N __
--------------------------------------- HBlms =500 N "Cuns =T00N ||D13ns =200 N.
IV.2-Le bras de renvoie 15 est assimilé & une poutre de section droite rectangulaire pleine : ( /2.25Pts)
Calculer la variation de 'effort tranchant, tracer Ay
T . — I —
cette variation sur un diagramme et donner la valeur Bigns i D15 p
maximale de |’effort tranchant: ! ‘ X ;J 7R
. i = !
EFFORT TRANCHANT Echelle: [mm — 20N | B Cuxs ¢ !D o
Zone (BC) = Ty=-Bigs=-50N. . .. .. AN
200kt B ) EaY Tar |
Zone (CD) = Ty=Dy35=200N......... . . i X (mm)
-
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, D
Ty = 500N
_5[}0 Y 4 i A
Devoir de Controle N°2 (14-15) Page 3/4 UNITE AUTOMATIQUE DE PERCAGE
Laboratoire Mécanique de KORBA http://mimfs.jimdo.com/ Proposé par M" BEN ABDALLAH MAROUAN

005
@!\IW. net



Correction

IV.3-Calculer la variation du moment fléchissant et tracer cette variation sur un diagramme et donner la valeur

maximale du moment fléchissant. ( /3.25Pts)
MOMENT FLECHISSANT Echelle: Tmm—>1Nm  AY
ZO"G(BC) 0<x<40 :>Mf7,=+B1G;|5.X.............__ El’ﬁ!l:'s : B:SIIS

Pourx=0mm —>Mfz=500x0=0Nm

Pour x =40 mm—=—> Mfz =500 x 40 =20 Nm
Zone (CD) 40 <x <140 = Mf;=D35. (BD - x)

& Mfz =- Dyzps. x + Dyzps. BD =-200x + 28000

Pourx =40 mm —> Mfz =-200.40 + 28000 =20 Nm

Pour x = 140 mm=—> Mfz = - 200.140 + 28000 =0 Nm

|Mf,,0| =. 20000 . N mum.

IV.4-Calculer la contrainte normale Maximale * si b=10mm et h=15mm avec I;=bh’/12 ( /1PY)

_____________________________________________________________________________ OMaxi — 53 Nmm"’;J

IV.5-Vérifier sa résistance, sachant que la résistance pratique a I'extension est Rpe =150 N'mm®. (/1 PY)

IV.6-Calculer hy,y; et byini pour que le bras 15 résiste a la flexion sachant que h=2b : (  /05P1)
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