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Systémes Techniques Automatisés : Conception Mécanique

UNITE DE TARAUDAGE

Le systéme de l'étude est une « unité de taraudage »

Moteur (22
faisant partie d'un atelier de fabrication de piéces ,mer‘”( )

mécaniques destinées a l'industrie automobile.

L'unité de taraudage (figure 1) sert a la réalisation d'un

taraudage sur des piéces préalablement percées. La piéce

“\ Vis-Ecrou (30-38)

a tarauder est entrainée vers le poste de taraudage grace 1 15 2 Taraud(1)

aun tapis roulant. Le moteur (22) permet de transformer W Pisoe & taraud
1€Ce a tarauder

I'énergie électrique en énergie mécanique de rotation, il

est muni d’'un inverseur de sens de rotation a la suite de

R

I'opération du taraudage de la piéce. La figure 2 °

représente le dessin d’ensemble de I'unité de taraudage,

de méme, le tableau de nomenclature a la page 2 présente

ses différentes pieces constitutives.

Figure 1. Poste de taraudage

Fonctionnement :

Le taraud (1) est muni de deux mouvements (non indépendants) pour assurer le taraudage de la

piéce:

- Un mouvement de rotation: griace a un premier train d’engrenages composé du
couple d’engrenages (11,31) et (34,8), ces derniers provoquent la transmission de
la rotation de I'arbre d’entrée (23} vers la broche (5) en passant par l'arbre

intermédiaire {34).



Un mouvement de translation : En effet, le mouvement de rotation de 'arbre d’entrée

(23) est transmis a la vis (30) a travers un second train d’engrenages composé par

le couple d’engrenages (11,31) et (25,26). La vis {30) en tournant provoque la

translation du coulisseau (38) a travers la liaison hélicoidale établie entre les deux

piéces (un systéme vis-écrou assure la transformation de mouvement d’une rotation

a une translation).

22 | 1 | Moteur A-USGT | 44 | 1 38C4
21 | 4 | Ecrou hexagonal 38C4 43 | 1 38C4
20 | 16 | Rondelie Belleville 5687 42 | 1 | Clavette paraliéle 8235

19 | 1 | Plateau intermédiaire C55 41 1

18 | 2 | Garniture Ferrédo | 40 | 2 ;‘g: gsans Hialanduns tdon 38C4
17 | 4 | Vis atéte hexagonale 38C4 39 | 2 | Ecrou hexagonal 38C4

16 | 1 | Plateau primaire C55 38 | 1 | Coulisseau CuSn10P
15 | 1 | Couvercle C55 37 | 1 {Cale C55

14 | 1 | Arbre primaire 25CD4 | 36 | 1 | Ecrou de démontage 5235

131 2 'f{a%?;?ment 4 billes a'contact 35 | 1 | Bague entretoise 8235

12 | 1 | Boitier A-USGT | 34 | 1 | Arbre intermédiaire 25CD4

: Roulement & Dbilles a

11 1 | Pignon 458CD6 | 33 | 1 itk

10 | 1 8235 32 | 1 | Roulement BE

9 1 | Corps 31 | 1 | Roue dentée 458CD6
8 1 458CD6 | 30 | 1 | Vis de manoeuvre 25CD4
7 |1 ’ 29 | 1 | Glissiere c55

6 1 | Couvercle FGL200 | 28 | 1 | Support C55

5 1 | Broche 25CD4 27 |1 | Manchon d'accouplement

4 1 | Mandrin porte pince 38C4 26 | 2 |Coussinet CuSn10P
3 1 | Pince 38C4 25 | 1 | Couvercle C55

2 1 | Ecrou 38C4 24 |1 | Plateau moleur C55

1 1 | Taraud 23 | 1< | Arbre moteur 25CD4

Rep [ Nb Désignation Matiére | Rep | Nb Désignation Matiére
Ech 1:2 UNITE FLEXIBLE D’'USINAGE
Unité de taraudage
NB: Le dessin d'ensemble de la figure 2 aidera uniquement a la compréhension du

fonctionnement global du systéme de taraudage. On se limitera dans I'étude technologique

aux sous-systémes appartenant a cette unité de taraudage.
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Partie A : Conception Mécanique
Durée : 45mn W1 5T o)) o o A ——

1/Etude technologique

1.1.  La figure suivante représente une vue en demi-coupe du sous-systéme B repéré dans la
figure 2 par un cadre rectangulaire. On demande de compléter la nomenclature et la
fonction des piéces suivantes :
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Repére Nom de la piéce Fonction de la piéce
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NE RIEN ECRIRE ICI &

1.2 La coupe C-C présente une forme particuliére repérée par « F ». Donner le nom et la fonction
de cette forme ’

Nom de la forme repérée « F» : covvmvcvcnvsninii s

FORCHOMN & civiscisesisissiomncsimmsvisansmmmsrmassn

1.3 Donner le type de matériau de la piéce (9) et justifier son choix

Y 1 g = R S

Justification dut ChoIX i i e e

2 /Etude de la transmission

La figure 3 représente le schéma cinématique de 'unité de taraudage. Le moteur tourne
a une vitesse Nm=1000 tr/min. Les couples de roues dentées (11,31) et (34,8) sont
responsables du mouvement de rotation du taraud avec un rapport de réduction ry.

Tous les engrenages de 1’étude présententun module m=2.

i S— |
i—i Lo JF
TaRAUD |, | _
R rrrsry s Pt
A,
.- i, 3
0 L L
28429 = (00 N ek
3
e
\\.  —
| (RS

Figure 3. Schéma cinématigue de l'unité de taraudage

Sachant que Z11=18 dents, Z3; = 35 dents, Z3; = 15 dents, et Zz = 38 dents. On

demande de :



2.1 Calculer le rapport ry entre le moteur et le taraud

2.2 Calculer la fréquence de rotation du taraud Nt en donnant le type des couples

d’engrenages utilisés

T B o o v v v s s s s e Type: e

2.4 En déduire la vitesse angulaire du taraud Wy

3 /Etude graphique

3.1 On donne le dessin de définition ci-dessous de la broche (5). On demande de compléter la
désignation de chaque forme par le vocabulaire technique €orrespondant
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MECANIQUE DES SOLIDES INDEFORMABLES
Date : 03/11/2023 Durée : 45 min

Aucun document n’est autorisé

La chirurgie a cceur battant se substitue progreésivement a celle impliquant une chirurgie a
ceeur ouvert qui nécessite un arrét du cceur et la mise en place d'une circulation
extracorporelle. L'avantage essentiel de cette chirurgie est de limiter les complications
induites par I'intervention. La principale difficulté réside alors dans la nécessité d’'immobiliser

la partie du cceur a opérer.

La localisation de la zone a opérer, fait appel 4 un stabilisateur mécanique qui immobilise le
coeur « zone cible » figure 1.

-

Stzbilisation

34§ pod g wipTe
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. E . Robot de chirurzie
Figure 1 : Stabilisateur mécanique

M\N

.__Porteur du stabilisateur

Le modéle cinématique du stabilisateur est défini 4 la figure 2.

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

On suppose que le systéme mécanique a étudier est en mouvement plan (0,%,,¥,)
et que les solides So, S1, Sz, et S3 sont indéformables.

L’action du vérin entraine en translation le mouvement de la tige S1 par rapport au
support So au quel est lié le repére Ry (0, %, ¥4, Zo)

1/6



- Le solide S1lié au repére R4 (4, %p, o, Z,) est en liaison pivot d’axe (4,Z,) aveclabielle
Sz liée au repére Ry(4,%2,52,Zp). Son mouvement est paramétré par l'angle
a = (Xo,%3) = (Fo,¥2)-

- La bielle Sz est en liaison pivot d’axe (B,Z,) avec le solide Sz lié au repére
R3(C,%3,¥3,7p), son mouvement est paramétré par I'angle = (%, %3) = (¥p, ¥3). Ce
solide S3 est aussi en liaison pivot, au point C, avec le support Se.

La stabilisation de la zone 2 opérer est assurée par I'extrémité du solide S3 (point P).
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Figure 2 : Schéma cinématique minimal dufstabilisateur

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

Fonction Critére Niveau
Assurer I’immobilisation locale du ceeur Position de la tige S 0 < 0(t) < 30°

Les données géométriques du mécanisme sont exprimées par les relations vectorielles

suivantes :

6—5=1(t)—£0,ﬁ= ayz ,Efz “b_fg ,.b—é = C-.io +a570,ﬁ= d—.‘x-)g
a, b, c et d sont des constantes.

a=30mm,b=20mm,c=18 mm, d=35mm
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Partie A : Mécanique des solides indéformables

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

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

PARTIE I : ETUDE PARAMETRIQUE

1. Donner le graphe de liaison du systéme et donner son type.

Liaisons

--------------------------------------------------------------

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

--------------------------------------------------------------

Type de la chaine : &......% - . s R R

2. Donner le paramétre d’entrée’et le parameétre de sortie de ce systéme.

Parameétre d’entrée : ........... . TN Aol i T o s

Parameétre de sortie :

--------------------- T T T T TR R T

3. a) Ecrire, dans la base du repére Ro, T'équation’wectorielle traduisant la fermeture

géométrique et donner le systéme d’équation giri en découle.

------------------------------------------------------------------------------------------------------- 8 m300EaNRECHEA NI EVUIANHAUIUIGRAUNINARNERI AR AT

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

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

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
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Ne rien écrire ici

o 0 e 65 e e o S e s O M5 s KD S Gn S T D T M e e e T T Gm o M e A0 e e e e S e e e e e S e S e AR e T e R A S G S e e Gy e T e e M M e e i e o e om T o e e . e a0

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

4. Déterminer la course du vérin AA qui satisfait le critére du cahier des charges fonctionnel.

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

xmin=.... sesse oo 7\-max=.... A’u—'—-‘- . cae o

PARTIE I1 : ETUDE CINEMATIQUE :

1. Déterminer les vecteurs instantanés de rotation suivants :

g, /sy = Ds,/50 = Dg,5y = = Lsys, =
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Ne rien écrire ici

2. Deéterminer par dérivation, le vecteur vitesse du point A appartenant & $1 dans son
mouvement par rapport 3 So. ‘

S48 aCm G arEaE A e NN RTINS N0TIA I e ARG RGN OAI AN NNAEIANANGNACR N0RTINEeI NS GII A0S 0T UNN SR RGN UUT YN dEECUNANN I 0U0 I I0SA0s AT SN0 0N ISRTAENAARCATNIUSATHLE

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

V(A€ S1/S0)=crcreursmiriemserssssian

3. Déterminer par ciftématique,du solide, le vecteur vitesse du point B appartenant 2 Sz
dans son mouvementpar rapporta So.

SR $0ATETBNNE0E AN INAINANSENNEERNGETORNTNRGRANCEBERAS B R E e s AR RGNS T T IR AN B PADEC e RO R0 AN OUO AN SEEREOO0CINO0GOTNGEEY NVESONANRATANAGAARNARET RIS
. . easancscasessagrann Gdssaassas s@sseanass S BB EEsEUCE N ROE G I ERI SR ESENCYRAGRROLIBUEDARSRERRUEAREE wesasamssszREEAeRERL
....................................................................... B8 2un 288 KPs uNBeINACN UGN E00OCR EIAS0E50s EANES0 SSCENOREASAARA0EING0N AN TER I ARAINASINETS

G ERAA 05N EAIARA 10460 0eEE000IAaNTAEa AN A KET AU UAGITANSNSNEANAENA IR AANDER HAAICIABEASE I AE BN Y 00 NS N0 AN R ROU N8 A2 EN00A0RANBNAS00 EANONSARG0EIRTRANE SRS

V(BeS,/80)=Ponnroereeeeerrsrren

4. Déterminer par cinématique du solide, le vecteur vitesse dupoint B appartenant 3 Sz dans
son mouvement par rapport a Se.

........................................................................................................................................................
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Ne rien écrire ici

e o e o v > o 3 S G S WS P S D S e e e Pm e e e o e A e e e e G S e e e e e S e e v e S %S Ne S e G e e AR = e o T W e o e o o T D e A G e e e e e - .

5. a) En appliquant la condition cinématique au niveau de la liaison pivot, au point B, entre

les deux solides S5 et S5, écrire le systéme d’équations qui en découle projeté dans la base
du repere Rg,

SEFEN G PE BB AAN TN ONUNUEGEANSIFAG0AAEI NI I N NG GO RNS AU SN ERADINAAUAD00ESEN6 090 S000000ENT00sIE NP RSO NG NNSNAS000NIGR0SAEN0RNURIRGRIIEIGERTAGARRTRD

©54205 108 00N A0 E 0N 2B ENUFDT CATEANARE 9T NN GRO GO OSINIIEONANENE0NEN AR SO DATURAINESERARRND

b) En déduire la relation suivante 6 =-—

© 8 BN O GO EERY BB IR S EG LS ERP AR RAO AR DN TR e RIN SN IR NN BT SER SR ARR S F 0N RPO NS INE0AA NN AUAEI0 S5 U SO 00ROERAURCAT ARA00NA08 00N EEE 00 SeN PRREAUANINABADEOEE

6. a) Déterminer par dérivation, le vecteur vitesse d’approche (du cceur) du point P
appartenant a Sz dans son mouvement par rapport a So.

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

b) En déduire en fonction de 1, @, @ la norme [[V(P€ S3/50) ||=.mmrrmrerereommmsmerssssssrsesssenns
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