ETUDES DE CAS CONCRETS




Etude cinématique du PERFORATEUR de bureau

v Etape 1 : Analyse du dessin d'ensemble

La premiere étape consiste a analyser le dessin d'ensemble du mécanisme étudié et
d'en comprendre le fonctionnement, afin de colorier les différents groupes
cinématiques.

Remarque : le ressort 3 sera exclus de ['étude.

L.,

]

‘On en déduit la composition

des groupes cinématiques :

A (bati) = {5;6;7}
B (poignée) = {1;4}
1: Poignée 3 : Ressort 5 : Corps 7 : Vis C (poincon) = {2}
2 : Poincon 4 : Axe 6 : Socle (Ressort 3 exclus de ['étude)
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i N i Etude cinématique du PERFORATEUR de bureau

ECOLE NATIONALE D'/NGENIEURS DE BREST

v' Etape 2 : Inventaire des liaisons

On complete le tableau d'analyse cinématique du mécanisme.

3 P Z
Liaison | Degrés de liberté | Désignation cinséctl:rz'zz;f:es Z; L X
A/B Ry liaison pivot ‘Hérf-‘ $
d'axe (H, y) éx\
n.=1
liaison pivot
T, R . _,;««/ é A
A/C z z glissant _I
n.=2 d'axe (I, z)
T, R
-’)-(1 RX ! liaison sphere ﬁ O
B/C y y plan de Toléré A (bati) = {5:6:7)
R normale PSR
21 @ oY B (poignée) = {1;4}
n.=5 (J, z1) ou C (poincon) = {2}
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Etude cinématique du PERFORATEUR de bureau

On utilise également, pour faire l'inventaire des liaisons, le
"graphe des liaisons" :

Z
Z, T__.X

L1 L2
. . . , A (bati) = {5;6;7}
L,: liaison pivot d'axe (H, y) B (poignée) = {1;4}

L,: liaison pivot glissant d’axe (I, z) C (poincon) = {2}

L, : liaison sphere plan de normale (J, z1)
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Etude cinématique du PERFORATEUR de bureau

A choisir, il est préférable de faire le schéma 3D car il est plus explicite.

Liaison

Désignation

Schémas
cinématiques

A/B

liaison pivot

d'axe (H, y)

A/C

liaison pivot
glissant

d'axe (I, )

B/C

liaison sphere
plan de
normale

(J z1)

Schéma cinématique plan (2D) :




Etude cinématique du PERFORATEUR de bureau

Comparaison Schéma cinématique / Schéma volumique Catia :

Schéma volumique Catia (3D) :




Etude cinématique du COMPRESSEUR

Fonctionnement du compresseur

Refoulement




ECOLE NATIONALE D'IMGENIEURS DE BREST

(2) + (8) + clapets C1 et C2 + (25)

Etude cinématique du COMPRESSEUR

Etape 1 : Analyse du dessin d'ensemble

A E
-
1/2 coupe B-B r; ;

VAT "‘/‘ 74
QNN




Etude cinématique du COMPRESSEUR

On en déduit la composition des groupes cinématiques :

A (bati) ={1;2;3:8;9:10;11;13;21;22;23;24;25;27;28;31;32;33}
B (vilebrequin) = {4;5;14;15;18}
C (bielle) = {6;16;17;20}

(2 clapets 26 et roulements 12 exclus de l'étude)




I u . Etude cinématique du COMPRESSEUR

Etape 2 : Inventaire des liaisons

ECOLE NATIONALE D'/NGENIEURS DE BREST

Schémas

Liaison | Degrés de liberté | Désignation . .
ctnematiques

R

X

liaison pivot |
A/B = & =

d’axe (a, x)

RX
liaison pivot , »
B/C aion it | %f%

d’axe (b, x)

n.=1

R, A (bati) = {1;2;3;8;9;10;11;13;21;22;
liaison pivot —Aa , 23;24;25;27;28;31;32;33}
c/ , =il 3

d'axe (c, x) P

n.=1 > B (vilebrequin) = {4;5;14;15;18}

C (bielle) = {6;16;17;20
liaison pivot { é ( )=1 }
/A T, R

. glissant ’é
n.=2 d'axe (d, z) (2 clapets 26 et roulements 12 exclus
de l'étude)

fa
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Etude cinématique du COMPRESSEUR

Graphe des liaisons :

OO

L4 L2

N (
A (bati) = {1;2;3;7:8;9;10;11;13;21;22;
23;24;25;27;28;31;32;33}

B (vilebrequin) = {4;5;14;15;18}

L,: liaison pivot d'axe (a, x)
L,: liaison pivot d'axe (b, x) C (bielle) = {6;16;17;20}

L;: liaison pivot d'axe (c, x)

L,: liaison pivot glissant d'axe (d, z) (2 clapets 26 et roulements 12 exclus
de l'étude)

fa
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I ECOLE NATIONALE D'/NGENIEURS DE BREST

Etude cinématique du COMPRESSEUR

Etape 3 : Faire le schéma cinématique 2D et/ou 3D

Schéma cinématique plan (2D) :

Schéma cinématique spatial (3D) :

Liaison | Désignation |Schémas cinématiques
liaison pivot
A/ d'axe (a, x) @é\\
AN
liaison pivot
/ C d’axe (b, x) ’ N
liaison pivot
C/ d'axe (c, x) I ’
liaison pivot Cg
[A glissant
d'axe (d, z)




Etude cinématique du COMPRESSEUR

Etape 3 : Faire le schéma cinématique 2D et/ou 3D

Comparaison Schéma cinématique / Schéma volumique Catia :

Schéma volumique Catia (3D) : Schéma cinématique spacial (3D) :




Etude cinématique de 'ETAU

Etude de la nature des contacts entre solides

2 contacts surfaciques

- 2 surfaces planes
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Etude cinématique de 'ETAU
I u . Etude de la nature des contacts entre solides

ECOLE NATIONALE D'/NGENIEURS DE BREST

b. Nature des surfaces de contact mors mobile/embase

2 contacts surfaciques:

-2 surfaces planes
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Etude cinématique de 'ETAU

Etude de la nature des contacts entre solides

A

&

=

|

X ) /

2 contacts surfaciques:
- 1 surface cylindrique

- 1 surface plane
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Etude cinématique de 'ETAU
I u . Etude de la nature des contacts entre solides

ECOLE NATIONALE D'/NGENIEURS DE BREST

d. Nature des surfaces de contact vis de manceuvre/poignée

1 contact surfacique:

-1 surface cylindrique
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Etude cinématique de 'ETAU

Etape 1 : Analyse du dessin d'ensemble

Rondelle d’amét S275

On en déduit la

qcomposition des groupes

cinématiques :

Poignée S$275

Désignation Matiéro

Observations

ETAU D'ETABLI

A (bati) = {4;5;6;7;8;10;12;13}
B (mors mobile) = {7;10;11}
C (vis de manceuvre) = {3;9}

D (poignée) = {1;2}
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Etude cinématique de 'ETAU

Etape 2 : Inventaire des liaisons

Liaison | Degrés de liberté | Désignation cin?;i,’z;zes
TX
liaison o
A /B glissiere de -é—’ [%2]
n.=1 direction x - @"
R,
A liaison pivot $
/C d'axe (H, x) | ﬁ
n=1
bR o
liaison :
B/C Mouvements liés | hélicoidale Sg /éﬁ)"
n.=1 d’axe (H, x)
liaison pivot i 5
/C T, R, glissant é
n =2 d’axe (H, y)

275 |Etes

| |
Matidre | Observations.

ETAU D'ETABLI

| 1771 Poignée
|Rep| No | Désignation

=9
A3H

A (bati) = {4;5;6;7;8;10;12;13}
B (mors mobile) = {7;10;11}

C (vis de manoceuvre) = {3;9}
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Etude cinématique de 'ETAU

Q - @ ] i,
11 ETAU D'ETABLI
=9
A3H

A (bati) = {4;5;6;7;8;10;12;13}
: liaison glissiere de direction x B (mors mobile) = {7:10:11}

L

=

L,: liaison pivot d'axe (H, x) C (vis de manceuvre) = {3;9}
L;: liaison hélicoidale d'axe (H, x)

L,: liaison pivot glissant d'axe (H, y)
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| ECOLE NATIONALE D'INGENIEURS DE BRES'

Etude cinématique de 'ETAU

Etape 3 : Faire le schéma cinématique 2D et/ou 3D

Schéma cinématique plan (2D) :

—H -

;LJ_

Schéma cihématique spatial (3D) :

d'axe (H, y)

. . - . Schémas
Liaison | Désignation -y .
ctnematiques
liaison 2
glissiére de ,@/‘
A/B | direction x S
liaison pivot
A/ C d’axe (H, x) "
liaison
B/C | hélicoidale 3
d'axe (H, x)
liaison pivot
/C glissant (5




Etude cinématique de 'ETAU

Comparaison Schéma cinématique / Schéma volumique Catia :

Schéma volumique Catia (3D) : Schéma cinématique spatial (3D) :
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O Etude cinematique du robot ERICC

g3
Coude

g5 2.
Poignet ‘-;"_i_:f S3
q Epaule
nee D5 = 653@ <
Pince 1:2 I G757
< ~ : I

Chaise

ST moteur de
déplacement
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