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Figure 1: Moteur- réducteur
" Description du moteur réducteur

L entrainement du tapis (T) est assuré par un moteur-reducteur (Flgure 1), dont le dessin
d’ensemble est donné par la figure 2 (page 2)etla nomenclature {page 3),

L’arbre (2) du moteur M1 est accouplé (li¢) a | arbre & entrée (pignon arbre (4)) d’un réducteur a
engrenages & deux étages : 1°° étage formé par I’ engrenage cyhnduque extérieur (4,7) et 2 2™ dtage

formé par I’engrenage cy]mdrlque intérieur (6,8). Cet accouplemem entre (2) et (4) est réalisé par
les piéces (12, 13, 14, 15 et 16).

Sur I’arbre de sortie (5) du réducteur est monté un pignon de éhziine“ (11). Le mouvement de rotation
de cet arbre est transmis au tambour moteur du tapis (T)- par un systéme a pignons et chaine
(Figurel)
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e 2 : Dessin d'ensemble du moteur-réducteur Echelle 2:1




28 1 Grand couvercle droit
27 |
26 i -
25 i
24 1
23 i
22 t
21 1
20 2 Bague entretoise
19 1 Roulement
18 1 Roulement
17 i Roulement a deux rangées de billes
16 2
15 2 Bride
14 1 Tampon
13 8
12 2 Plateau
11 i Pignon de chaine
HY 1 Petit couvercle gauche
9 1 Petit couvercle droit
8 1 Couronne (dentée)
7 1 Roue denté
6 1 pignon arbré intermédiaire du réducteur
5 1 Arbre de sortie du réducteur
4 1 pignon arbré d’entrée du réducteur
3 ! Grand couvercle gauche
2 1 Arbre moteur
i 1 Carter
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Palettiseur pour I’industrie laitiére

Le mécanisme de la figure 1 représente une partie d’un palettiseur utilisé dans I’industrie laitiére. Des
briques de lait de 1 litre sont stockées par groupe de 6 et déposées sur des palettes afin de faciliter leur
transpoit par camions. Dans la chaine de conditionnement, on utilise des poussoirs qui soulévent des lots de
4 groupes de briques de lait.

On se propose d'é¢tudier un de ces poussoirs dont on donne le modéle cinématique ci-dessous ainsi qu’un
extrait de cahier des charges fonctionnel.
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entraine, par l'intermédiaire du coulisseau (5), la translation suivant I’axe (H, J5) du pousseir (1) par rapport

au béti (0).

Déplacement
des packs de
briques.
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Figure 1

Fonction Critére Niveau

Déplacement des packs de briques | Amplitude de déplacement du poussoir (1) | > 50 cm




Constituants et paramétrage

— Le biti (0), considéré comme fixe par rapport 2 la terre, est lié au référentiel R, (0, %o, Yo, Zo);

~ La manivelle (2) en liaison pivot d’axe (0, Z,) avec le bati (0) et en liaison pivot d’axe (B, Z,) avec le
coulisseau (4), est associée au référentiel R, (0, ¥, V5, Z,), tel que 6, = (%o %2)

— La tige (3) en liaison pivot d’axe (4, Z;) avec le biti (0) et en liaison glissiére d’axe (D, y3) avec le
coulisseau (4), est liée au référentiel Ry (A4, s, ¥s, Z,), tel que 85 = (¥, %3). De plus, cette tige (3) est en
liaison glissiére d’axe (E,¥3) avec le coulisseau (5) ;

- Le poussoir (1), en liaison‘pivot d’axe (C, Z,) avec le coulisseau (5) et également en liaison glissiére

suivant ’axe (H, ¥7;) avec le bati (0), de repére associéR; (C,Zy, Yo, Z0)-

On donne :

AB = u(t)js;

OA = L#, avec L =04m;

OB = R%, avec R =0,3m;

AC = At) 73 ;

HC = h(t) o ;

HA = 2L%,;

BD = a¥; ,EC = —a#;etDE = BC;

L’objectif est la détermination de l'amplitude de déplacement du poussoir (1) permettant de valider le critére

du cahier des charges fonctionnel.
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Questions :

1) Compléter le graphe de liaison du systeéme et donner son type.

Liaisons

‘ Loz . Loz : Liaison pivot d’axe (0, Z).

Type de la chaine : .

2) Donner les paramétres d’e/s du systéme : le paramétre d’entrée : _........et le paramétre de sortie © ...

3) Ecrire, I’équation vectorielle traduisant la fermeture géométrique de la chaine permettant d’établir une

relation entre .‘z'mgle: 0 et I’angle 0;. En déduire une relation entre la tangente de 1’angle 0; et I’angle
0> ainsi que les données géométriques dimensionnelles.




BEE

4) Ecrire, I’équation vectorielle traduisant la fermeture géométrique de la chaine permettant d’établir une
relation entre 0 et le paramétre de sortie. En déduire la loi d’entrée-sortie du mécanisme.

5) Sachant que 0° < 0, < 90° ; déterminer les deux valeurs extrémes de h : A; [pour 6, = 0°] et A [pour 6, = 90°].

En déduire la course Ah de déplacement du poussoir (1). Conclure vis-a-vis du cahier des charges
fonctionnel.




