Mécanique Cinématique Cinématique C3

Systeme de soulevement de bobine

(Etude cinématique)

Le schéma en page 2/2 représente un systeme permettant de soulever des bobines (1), en
vue d’'alimenter une chaine de production en bandes plastiques.
Le vérin hydraulique (3+4) fournit I'effort nécessaire pour soulever la bobine (1).

Hypotheéses:

Le systeme est représenté en position intermédiaire pendant la phase “montée bobine™.
L'étude est faite dans le plan de symétrie que possede le systeme et dans la position du
schéma représenté page 2/2

Les liaisons A, B, C et D sont des liaisons pivots dont les centres portent le méme nom.

En position basse le point D occupe la position Do.

En posifion haute le point D occupe la position D;.

Travail demandé :

Sauf indication conftraire, les tfracés se feront sur la figure 1. Le raisonnement sera détaillé sur
une feuille a part.

1. Définirla nature du mouvement Mvt 5/2.

2.  Définir la trajectoire T(DO5/2).

3. Tracer la trajectoire T(BO5/2) et repérer les points Bg et By.
Bo : position du point B, la bobine étant en position basse.
B : position du point B, la bobine étant en position haute.

4.  Définir la nature du mouvement Mvt 4/3.
5. Tracer le vecteur vitesse V(BO4/3) sachant que la vitesse de rentrée de la tige de vérin

estde 15mm.st.

6.  Définir la nature du mouvement Mvt 3/2.

7. Représenter la direction de la vitesse V(BO3/2).
8. Déterminer graphiquement V(BO5/2) (utiliser la loi de composition des vitesses).

9. En déduire V(FO3/2), puis V(FO4/2).

10. Surla figure 2, positionner le C.I.R. J du mouvement Mvt 4/2 (ne pas hésiter a “sortir” de
la figure).

11. Déterminer, parle calcul, V(DO5/2) (on prendra HV(BDS/Z)H =16 mm/s).
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Figure 1:
Echelle = 1:6 +
Echelle des vitesses : Tmm €= 0,25 mm/s D1
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HV(B 5 4/3)” =15 mm/s

/
A A — TF ¥ L & s
I
Y
2 3 N |
Figure 2 :
Echelle = 1:12 & .
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Correction

1. Mvt 5/2 = Rotation d’'axe (C,z)
2. T(DO5/2) = Cercle de centre C et de rayon CD
3. Tracé (échelle non respectée) :

T(BO5/2) .

@ : Cercle de cenfre Dg et de rayon DB
@ : Cercle de centre Dy et de rayon DB
4. Mvt 4/3 = franslation rectiligne d'axe FB
5. Tracé (echelle du document réponse) :
En phase de montée de bobine, la tige du vérin rentre.

\

|

V(BO4/3)

6. Mvt 3/2 = Rotation d’'axe (A.z)
7. la direction de la vitesse V(B3/2) est perpendiculaire & AB :

— dir. V(B03/2)
S
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8. Composition des vitesses :

V(BO5/2) = V(BO5/4) + V(BO4/3) + V(BO3/2)

Or V(BU5/4) =0 (car B est centre de la liaison pivot entre 4 et 5).
Donc :

V(BO5/2) = V(BO4/3) + V(BO3/2)

Et V(BO5/2) est perpendiculaire a [CB]

Tracé (échelle du document réponse) :

| vED4n

Etape 1 \

dir. V(TQZ?,/)

/

Etape 2 \

(parallelogramme)

Etape 3

— 1
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9. Du tracé précédent, on déduit V(BO3/2), puis grdce au champs de distribution des

vecteurs vitesses, on peut tracer V(FO3/2) (échelle du document réponse) :

Etape 1

V(BO3/2)

V(FO4/2) = V(FO4/3) + V(FO3/2)

Puisque 4 est en translation rectiligne par rapport & 3 :

V(FO4/3) = V(BO4/3)
Tracé (échelle du document réponse) :
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10.Pour placer le CIR J du mouvement 4/2, |l

nous faut 2 vecteurs vitesses (tout du

moins leur direction), pour déterminer

I'intersection des perpendiculaires.

V(BO5/2) = V(BO5/4) + V(BO4/2)

Or V(B5/4) =0 (voir question 8).

Donc :

V(BO4/2) = V(BO5/2)

Tracé (échelle du document
réponse) ci-confre :

11.0n détermine d'abord ws/? :

HWH = ws/2.BC

V(BO5/2)
BC

= W52 =
On détermine ensuite V(DDS/Z)H :

V5572 = wxcD

. |vEos
HV(DDS/Z)H= e

Application numérique :

voosg)| = 2016 74
| |- 5%

Hmu = 0,051 m.s

dir. V(FO4/2)
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