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Présentation :

Le systeme étudié se situe au niveau de la suspension arriére
du vélo tout terrain VTT ci-contre.

But de I'étude :

Afin d’optimiser 'amortissement par rapport a 'utilisation
(balade, randonnée, descente...) et au poids du cycliste, il
est nécessaire de connaitre la vitesse de déplacement de 'ensemble (ressort plus amortisseur).

Cette évaluation se limitera 3 la partie cinématique de la suspension, elle permettra de
dimensionner et de faire un choix de 'ensemble : amortisseur + ressort.

Hypotheéses : Dans toute I'étude, on retiendra les hypothéses et les notations suivantes :

- On suppose que les mouvements de tous les composants du systéme mécanique a étudier sont
contenus dans le plan (0, %y, ;) et que les solides So, S1, Sz, S3, et S4 sont indéformables.

- L'ensemble (amortisseur + ressort) est représenté par les solides (Ss, S4).

- Le modele cinématique du

mécanisme est défini par le 3

schéma cinématique donné 3 la 2

figure ci-contre : S4 AN




- Le solide S1,1i€ au repére Ry(4, %, ¥4, Zg), est en liaison pivot d’axe (0,Z,) avec le chassis So,
lié le repére Ro(0, %, Yo, Zo). Ce mouvement est paramétré par angle a = (%, %,) = Vo, V1)
Ce méme solide S1 est aussi en liaison pivot, au point B, avec la bielle Sz

- la bielle Sz liée au repére Ry (B, X3, 72, Zy) est en liaison pivot d’axe (B, Z,) avec le chéssis So.
Cette bielle Sz est aussi en liaison pivot d’axe (C,Z,) avec le solide Ss3. Son mouvement est
paramétré par l'angle 8 = (X4, X3) = (Jo, ¥2).

- Le solide Ss, lié au repére R3(C, %3, 3, 7) en liaison pivot d’axe (C,Z;) avec le solide S2. Ce
mouvement est paramétré par I'angle 8= (o,%3) = (¥,,¥;). 1l est également est en liaison
glissiére d'axe (E, X3) avec le solide S4 lié au repére Ry (F, ¥3, V3, Z,). Le mouvement relatif de Sa
par rapport a Ss est paramétré par la distance A(t) telle que CF = At)Xs .

- Le solide S¢ est aussi en liaison pivot, au point F, avec le support So.

- Lirrégularité de la route entraine une variation de I'angle & . Ainsi cet angle pourrait varier
entre 30° et 45°

On donne ci-dessous un extrait du cahier des charges fonctionnel du mécanisme.

Fonction Critére Niveau
Assurer le confort de I'utilisateur | Course de'ensemble (amortisseur + ressort). | At)< 4cm

Les données géométriques du mécanisme sont exprimées par les relations vectorielles

suivantes : AB = [; %1, BD = I, ,,AD = a %, + by, DF = cio,ﬁ=§lzfz ot I;,b,a,betc

sont des constantesavec a=75cm,b=30cm,c=40cm,;=45cm, ;=22 cm
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1. Chacune des feuilles de votre copie doit comporter une étiquette code a barres placée a
I'endroit indiqué «coller ici votre code 3 barres»

2. Une copie d'examen comporte une seule «feuille principale» et des «feuilles suites» Sur
chacune de vos feuiiles, le code a barres est obligatoire

3. Cette feuille d’examen est strictement personnelle Elle ne doit comporter aucun signe distinctif
Elle doit étre écrite en noir et/ou bleu

4. Lenonrespectdel'unedeces exigences peutfaire attribuer lanoteZERO al'épreuve
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PARTIE I : ETUDE PARAMETRIQUE
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1. Donner le graphe de liaison du systéme et donner son type.

Liaisons (Ly: entre solides Si et Sj)

Loi:.

Type de la chatne :
2. Donner le(s) paramétre(s) d’entrée et le(s) parameétre(s) de sortie de ce systéme.
Parametre(s) d’'entrée : ..o Parametre(s) de sortie : J
INom, prénom et signature de Pade 3/6
I'enseignant surveillant
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I” "”Il"” l " III I" géométrique de la boucle permettant de relier ¢ a § et donner le systéme d’équation qui en

découle.

L

b} Ecrire, dans la base du repére Ro, I'équation vectorielle traduisant la fermeture

géométrique de la boucle permettant de relier # a 1 et donner le systéme d’équation qui en
découle.

6) En déduire une relation 4 = f ()




4. Vérifier sile critére du cahier des charges fonctionnel est vérifié.

Emin: ] [Amax: ] (AA:- ] (Critére vérifi¢ ? Joui [ Nonq

PARTIE II : ETUDE CINEMATIQUE :

Ondonne OA=d%; +e ¥, (eetd étant deux constantes)

1. Déterminer les vecteurs instantanés de rotation suivants :

Q51/50 i Q‘Sz/so el ﬁss/so T TN QS4/53 T

2. Déterminer par cinématique du solide, le vecteur vitesse du point A appartenant a S dans
son mouvement par rapport a Se.

[V(Ae L8 A7 J

3. Quelle est la nature du torseur cinématique du mouvement de $1 par rapporta So?
5

™ 7
&Iature J @stiﬁcation J

4. Déterminer par cinématique du solide, le vecteur vitesse du point B appartenant a S1 dans

son mouvement par rapport a So.

LV (Be 51/50)= }

5. Déterminer par cinématique du solide et en fonction de B, le vecteur vitesse du point C

appartenant a Sz dans son mouvement par rapport a So.

[ V(Ce S, /Sp)= }




6. Quelle est la nature du torseur cinématique du mouvement de Ss par rapporta §3?

&alure ] Eusuﬁcation

7. Déterminer par composition de mouvement, le vecteur vitesse du point C appartenant a S:

dans son mouvement par rapport & So.

[ V(Ce $3/S,)= }

8. Enappliquantia condition cinématique au niveau de la liaison pivot au point Centre les deux

solides S;et §3, écrire le systéme d’équations qui en découle (par projection dans la base du
repere Rg)

( ...........................

9. Déterminer (s'ils existent) les axes centraux des torseurs cinématiques suivants ?

'3 e
A (v S, /50) Justification ...
N N

{ Y4
A (v33 /52): .......................................... Justification
- L AN 3

dl NI
A (v Se/Ss ) s | | JUStifiCation
. PN

10.L’axe central du mouvement de S4 par rapport a S1 existe -t-i] ?

{El oui O NOll][]us‘LiﬁcaLion

11. Existe-t-il un torseur cinématique du mouvement de S; par rapport a §j (parmi les 5 solides

[@onse ; ] pusdﬁcation

L

du systéme) qui est de nature quelconque (couple + glisseur) ? si oui, lequel ?
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Devoir de Synthése du 1¥ Semestre AU :2025-2026
Conception Mécanique (MP1/PC1) : Durée 1 Heure

UNITE AUTOMATIQUE DE
DECOUPAGE ET DE PERCAGE

1- Présentation : Le systéme a étudier est une unité automatique permettant de découper et de percer des

montants d'étagéres en bois multifonctions. (Voir figurel)

Moteur de ]
rotation M Verin ¢2 i

14
Moteur de )]

dégg_qg_age Moteur de
déplacement

Poste de pergage des montants . Poste de découpage des montants
Figure. 1

2. Description du systéme: Le systéme est constitué de :

V' Poste de découpage: Dans lequel la planche en bois est découpée en montants d'étagére de deux

longueurs différentes : 30 cm ou 60 cm. L'avance de la planche est assurée par le moteur de déplacement,
le serrage de la planche est assuré par le vérin pneumatique (C1) et le découpage par le disque entrainé
par un moteur de découpage et le vérin pneumatique (C2).

v' Poste de percage : il est constitué de :

- Un moteur (M) de rotation de l'outil de percage (foret)

- Un vérin pneumatique (C3) de descente de la broche (porte-outil)

- Un vérin pneumatique (C5) de translation de I'étau mobile

- Un vérin pneumatique (C6) de serrage et desserrage de 1'étau mobile

- Un vérin pneumatique (C7) de serrage et desserrage de I'étau fixe
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4 . Nomenclature:

17 2 34 | 1| Pignon
16 1 Clavette paralléle 33 | 1 | Clavette paralléle
15 1 Arbre intermédiaire | 32 | 1 | Anneau élastique
14 1 Bague entretoise 31 | 1| couvercle
13 1 Corps 30 | 1| Jointalevre
12 1 Courroie 29 | 1 | Fourreau
11 1 Support moteur 28 | 1 | Broche
10 1 27 | 2 | Roulement type BT
9 1 Ecrou 26 | 1 | Rondelle frein
8 4 | VisCHC 25 | 1 | Ecrou aencoches
7 1 Poulie motrice 24| 6 | VisCHC
6 1 | Anneau élastique 23 | 1 | Couronne
5 1 Clavette paralléle 22 1 1| Corps
4 1 | Arbre moteur 21 | 1 | Flasque
3 1 | VisCHC 20 | 1 | Roulement type BC
2 | Bague 19 | 2 | Couvercle
1 1 Moteur «M» 18 | 1| Poulie réceptrice
Rp Nb | Désignation Rp | Nb | Désignation

POSTE DE PERCAGE

Echelle 1:4

DEVOIR DE SYNTESE
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. Une copie d'examen comporte une seule «feuille principale» et des «feuilles suites» Sur

. Cette feuille d'examen est strictement personnelle Elle ne doit comporter aucun signe distinctif

AVIS IMPORTANT AUX ETUDIANTS
. Chacune des feuilles de votre copie doit comporter une étiquette code a barnes placée a I P E I S

I'endroit indiqué «coller ici votre code a barres»
chacune de vos feuilles, le code & barres est obligatoire

Elle doit étre écrite en noir et/ou bleu
Lenon respectdel'unedeces exigences peutfaire attribuer lanoteZERO al'épreuve
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1. Analvse fonctionnelle du poste de percase:

a/ Complétez I"actigramme de niveau A-0 de ’unité de percage.

RimeIEEA s kN b vaze s asa

b/ En se référant an dossier technique, compléter le diagramme F.A.S.T partiel ci-dessous rélatif ala
' fonction FP (Assurer le pergage des montants d'étagéres) en indiquant le repére et la désignation des composants
- assurant les fonctions techniques FT2 et FT22.

INom, prénom et signature de
I'enseignant surveiltant




RN

V1

| Fixer les montants a

666F

Non prise en

FT1 | percer

FP

Assurer le pergage des montants

Animer I'outil d’un

compte

A compléter

FT2 | mouvement de rotation

Animer Poutil d’un

Non prise en

FT3 | mouvement de
translation

compte

et B e

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

FT21|Fixer le moteur

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

FT2

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

Transmettre la rotation

FT22| de ’arbre moteur a
Poutil en 3 vitesses

Assurer le guidage en
FT23| rotation de la broche

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

28

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

Encastrer la poulie

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

FT221| (7) sur Parbre
moteur (4)

Encastrer la poulie

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

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

FT1222 | (18) sur I’arbre
intermédiaire (15)

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

Guider en rotation
FT223 | I’arbre intermédiaire

(15)

Régler la tension de

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

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

FT224 | pose de la courroie
(12)

Transmettre le

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

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

FT225 | mouvement de (7) &
(18)

U FT996 1 Parhre §

Lier le pignon (14) &

ddiaira

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

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




2. Schéma cinématique:

~ En se référant au dessin d'ensemble du poste de pergage : (Pages 2 et 3 du dossier technique)

a) Compléter dans ['ordre le tableau des classes d'équivalence cinématique (C.E.C) par les reperes des pieces
suivantes : 5, 23, 25, 16, 21, 28, 11, ainsi que le graphe des liaisons suivant.

Classes d’équivalence cinématiques Graphe des liaisons

C.E.C COMPOSANTS

1,2,3,8,9,10,13, 19, 35,rrrcrcsocres

29,30, 31,

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

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

Al w | e |
[\
K

b
“-D-
o

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

e o

) Compléter le schéma cinématique suivant : tracer les symboles des liaisons (a I'intérieur des zones

[}

ncerclées) ; préciser I'emplacement des classes d'équivalence cinématique (C.E.C) ainsi que les fonctions
rchniques FT21; FT 23; FT 221; FT222; FT223 et FT225.

‘ FL... ‘_é/ e — rh e
e o=

e

R
L FT
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= FT... i |
n——a-—\ . LH-,, _/‘!
...._i i i
i i
,J'" “rre
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’ VISR
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3. Etude technologique:

a) Indiquer les éléments assurant la mise et le maintien en position des assemblages (4)-(7) et (22)-(23).

Surface de mise en position Eléments de maintien en position

Assemblage de Iarbre moteur (4) avec

la poulie motrice (7)

Assemblage du corps (22) avec la

couronne (23)

b) Donner le nom et la fonction de la composante (17)

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

P e 08 0t 08 o auAneoarees o sescss N eReors o t oo 2o a8t e0sE0E art £0C 0T oE0TTS 035000 EEnNss s triteetesres tstotsssettosiotcsositcect scccdaccentesccecrcceneresasesere

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

) Le vérin pneumatique (C6) de serrage et desserrage de I'étau mobile st associée a un distributeur (D6) (voir figure

ci-dessous). Quel est le type du vérin (C6) ? Donner le type et la désignation compléte du distributeur (D6) :

- Vérin (C6)

Vérin (C6)
PN wwiemisboneimatorse St wisocsiasuisvs sbss s araens ¥t s oy s il il
- Distributeur (D6) ; t
G: : W Distributeur (D6} TYPO T o sen shonmon sums pussamsmesisnns s s mwarss 55 vass ssibanss sesensss
iT4% |
' 6 DESIFABLION: | shuvommorns vmssaves sovanss oo s si5 ivs s myam

®

f) Compléter le tableau suivant par les informations sur les actionneurs :

Désignation de Energie a Uentrée Energie a la sortie
Pactionneur Nature Forme Nature Forme

Vérin C6 i ni s RN NSRS SUI————— WA NP ———



