INSTITUT PREPARATOIRE AUX ETUDES D'INGENIEURS DE SFAX Systémes Techniques Automatisés - (MP1/PC1)

Examen de Fin du 1" semestre 2019-2020 Partie : Mécanique des solides indéformables
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ROBOT DE TRAITE AUTOMATIQUE "ASTRONAUT"
Le robot de traite "Astronaut" est un systéme de traite automatique assurant, d’'une part, la traite des vaches

et, d’autre part, I'alimentation et le contréle de la qualité du lait. Le systéme de manceuvre du robot (support

de cette étude), est la partie principale du systeme de traite. 23? 455
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Ce systéme est composé des “ - ‘?j _____________ 3"
éléments suivants : O

- Un bati-support S, fixe par rapport au sol. Soit Ro (0, X3, Vo, 2,) le repére associé.

- Un bras S, en liaison pivot d’axe (B, X,) avec le bati Sy et en liaison pivot d’axe (D, x;) avec le bras Sy. Soit
R1(B, %5, V5, Z7) un repére lié au bras S tel que : (g, v1) = (Zg,21) = 0. L'extrémité du bras S4 (point G) porte
le systeme de branchement aux trayons, le systéme pulsateur, le systtme de nettoyage des trayons
(brosses) et la téte de traite. Soit Ry (D, X5, ¥, Z3) un repére lié au bras Su tel que : (7g, v2)=Za, Z4)= b4

- Un vérin (S, S3) dont le corps S; est en liaison pivot d'axe (4, xy) avec le bati So alors que sa tige Ss est,
d’'une part, en liaison glissiére d’axe (4,y;) avec S; et d'autre part, en liaison pivot d’axe (C,x;) avec le bras
S1. Soit Rz (4, X5, 7, Z3) un repére lié au corps du vérin S tel que : (75, ¥,) = (Zs,23) =6,

- Un vérin (Ss, Se) dont le corps Ss est en liaison pivot d’axe (0, ;) avec le bati S, alors que sa tige Ss est,
d'une part, en liaison glissiere d'axe (0,ys) avec Ss et d'autre part, et en liaison pivot d’axe (E,x;) avec le
bras Sa. Soit Rs (0, %g, y<, Z) un repére lié au corps du vérin Ss tel que : (7,5, v2) = (Zg, 22) =6s .

Ondonne : OB = =bhZ; BD = ky: ; 04 = azO,AC A(t) ¥, ,CD—ly1 GF—cy4,FE dZ;;

OE =u(t)ye ; ED=hZz, (b ka,lc deth: constantes)

L'objectif du travail est de vérifier si le critére suivant concernant la vitesse V(G €S4),s0 du point G de la téte

de traite peut étre respecté.

Fonction Critére Niveau
FS1 : Assure le positionnement correct des gobelets Vitesse de la téte de traite | V(G) < 10 cm/s
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Présentation:

Le systéme mécanique rcmesnnfé sur le document 2/3 4 :15, par
d’ensemble représente un monte charge 2 vis utilisé dans les a fonderie "
des moules prczs & la coulée (voir figure 1). Un godet en Haison pi vec la noix (1 t
en action par un ape:ateux La rotation de I’ arbre moteur est redultc par Dintermédiaire du

i la roue (22). Ce mouvement de rotation est transmis & un systéme vis (15) et

in de monter ou descendre le godet. Ce dispositif est associé a un chariot monté
de déplacer ensemble.
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=10 MONTE CHARGE A VIS
| Echelle 4 :10
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1- Analyse fonctionnelle:
1-1 Compléter I’actigramme A-0 du systéme monte charge a vis.

!

1-2 Compléter I’actigramme A0 ci-dessous.

A v
] >
T Moteur TEngrenage T Vis-Ecrou
électrique (2et22)
3
> b
T Noix
2- Etude technologique :
2.1 Donner le matériau de la piece (26)
2.2 Quelle est la liaison entre la noix (12) et la vis (15) ?
2.3 Donner la désignation normalisée de la piece (11)
2.4 Compléter le tableau suivant
Piece Nom Fonction
(19)
(23)
(25)
(30)
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3.Etude cinématique :

3.1 Compléter les classes d‘équivalence suivantes :

Godet

3.3 Sachant que la vitesse du moteur est 1500 tr / min et que Z, =28 ; Z, = 84

Calculer la vitesse de rotation de la piéce (18)
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