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DOSSIER TECHNIQUE

1- MISE EN SITUATION :

Le systeme de pergage (Dossier Technique page 2/8) est constitué d'une table portant essentiellement I’unité
de pergage (Objet d’étude) ; d’une goulotte d’alimentation de piéces a percer et de deux vérins C, et C, pour
le serrage et 1'éjection des pieces.

L usinage des pieces est réalisé suivant un cycle décrit par le GRAFCET de fonctionnement.

2- FONCTIONNEMENT :
L’unité de percage est commandée par un moteur électrique et un systeme de transmission poulies étagées

et courroie trapézoidale.

Un arbre creux cannelé 36 fixé completement sur la poulie étagée 03 transmet directement un mouvement de
rotation au foret 21, qui donne le Mouvement de coupe.

Le mouvement de rotation de I’arbre creux 36 est transmis a la vis 17 grace un couple d’engrenage (30,09) et
un accouplement 11-12. La rotation de la vis 17 est transformée en translation de I’écrou 15; du support 14 et

par conséquent du moyeu porte-broche 16, qui donne le Mouvement d’avance.

3- NOMENCLATURE :

19 2 | Roulement a billes 100 Cr 6
18 1 | Bague entretoise C60 37 I | Ecrou spécial C60
17 I | Vis de commande C70 36 I | Arbre creux
16 1 | Moyeu 35 1 | Bague entretoise
15 I | Ecrou spécial CuSnl12P 34 1 | Boitier
14 I | Support EN-GJL-300 33 I | Roulement a billes 100 Cr6
13 1 | Clavette ergot C60 32 1 | Bague entretoise
12 1 | Bague C60 31 1 | Roulement a billes 100 Cr 6
11 2 | Vis sans téte fendue 30 I | Roue dentée
10 1 | Clavette parallele C60 29 1 | Couvercle fileté
09 I | Roue dentée 28 1 | Anneau élastique
08 2 | Roulement étanche 100Cr6 27 I | Table EN-GJL-300
07 1 | Bague entretoise C60 26 4 | Vis a téte cylindrique
06 1 | Arbre récepteur C70 25 2 | Lardon C60
05 | 1 | Couvercle C60 24 I | Corps EN-GJL-300
04 1 | Couvercle C60 23 1 | Broche
03 I | Poulie étagée AlMg5 22 1 | Joint d’étanchéité
02 1 | Clavette parallele C60 21 1 | Foret 50CrV4
01 I | Vis de freinage C60 20 I | Couvercle fileté S185
Rep | Nb Désignation Matériaux Rep | Nb Désignation Matériaux
U ' P Dessine Par : M" Ben Abdallah Marouan 03
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DOSSIER TECHNIQUE

4- DESSIN D’ENSEMBLE :
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T e T N°:... Classe: 4ScT1 DOSSIER REPONSE
|

I- ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE : |3 Points]
En se référant au Dossier Technique du systéme, Compléter le diagramme F.A.S.T relatif a la fonction

principale: Réaliser une opération de per¢age, en indiquant les fonctions techniques et les processeurs

manquants.

PROCESSEURS

Transformer I’énergie

électrique en énergie mécanique

Transmettre le mouvement de

Transmettre le mouvement de rotation @ la poulie étagée 03
rotation a I"arbre creux 36 Lier la poulie étagée 03 et 'arbre |  ~=-""""=""======"
creux 36

r Guider en rotation 'arbre creux 36 f— ------ccccccaaano

_______________________________________ Cannelures réalisés
sur 36 et 23

Assurer la rotation du foret 21

= Mouvement de coupe Guider en rotation la broche 23 par
rapport au moyeu 16

Lier complétement I’outil 21 par
rapport a la broche 23

Transmettre le mouvement de rotation
— de 'arbre creux 36 a I’arbre e
récepteur 06

FP : REALISER UNE OPERATION DE PERCAGE

2 roulements 08

Assurer la translation du foret Transformer la rotation de I’arbre

= récepteur 06 en translation du moyeu f— ---------=--------
21 > Mouvement d’avance 16 et de la broche 23

Lier complétement 'arbre | =-=-cceecccaaaaa-
— récepteur 06 par rapport & la vis de  f—

commandel7? | TTTTTTTTTTTTTTTOS
....................................... Clavette ergot 13 +
i —  Contact Cylindrique +
....................................... ra!'nure .Sm‘_z_{
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Classe: 4ScT1 DOSSIER REPONSE

II- SCHEMA CINEMATIQUE : [6,5 POINTS]

En se référant au dessin d’ensemble de I"UNITE DE PERCAGE : (Pages 2 et 3 du dossier technique)

I1.1- Définir Les blocs des pieces cinématiquement liées : ( /2,5Pts)
A: {24; : 5 08Bext 5 33Bext 5 31 Bext)
B: {30; 3 33Bint 5 3 1Bint }
C: {23 : 198int}
D: {16 % Iglicxi}
E: { |?; . 081;,‘,-,[}
NB: Rpi,v —> Bague intérieure du roulement R: (08;19; 31 ou 33)
Rpew —> Bague extérieure du roulement R: (08; 19; 31 ou 33)
[1.2- Compléter le graphe des liaisons : o ( /1,5Pts)
@ Rectiligne
IL.3- Compléter le schéma cinématique minimal : ( /2,5Pts)

@ Repérer les classes d’équivalence cinématique.
@ Représenter, dans I’emplacement prévu, les symboles des liaisons cinématiques correspondantes .

’»"- G - i
’ \\
- { pﬁ_
\ y; b J y
- Py e = of
/
-
PRIy S
_— \
\\
"
- ~. - i \.
\ [’ \ [’ X A
’ AY
o - - i ‘\ -
d
e Ve -~ T
IR 4 /’ \\
\‘ ’f
’ |

Devoir de Controle N°1 (2017-2018)
Laboratoire Mécanique de KORBA

Page 1/7
http://mimfs.jimdo.com

Kibsairie eV TN

53044233(8|99062769(8



https://www.devoir.tn

T e T N°: ... Classe: 4ScT1 DOSSIER REPONSE

ITI-COTATION FONCTIONNELLE : [6,5 POINTS)
On donne le dessin d’ensemble partiel ci-dessous :

t =
41 05 40 24 08 07 08 12 17
I || | I|
| |
i |
\ \\\l '
|

=

. ‘A | .-’//”_//
/ ’ rad 1 rd J' /

\T :

( 05 ]|os, Ligne de vecteur

A=J ' / condition B
HL3-Justifier M pREstICe dE AT . cosvnmnesmmuaunssive s snssonmssessy L ARSPY
I11.2- La condition A est elle en position : mini LJ ou Maxi [J (  /0,5Pt)
FBBIIOE 2 ocosovvvnin auissmsva S svae S SRS R NS S T S e S R e S T e SRS ;
II1.3-Tracer sur le dessin ci-dessus la chaine de cotes relative a la condition A. ( /1 Pt)

I1L.4- Installer sur le dessin ci-dessus la condition B permettant d'éviter le contact entre 06 et 17.  ( /0,5Pt)
I1L5- A partir de la chaine de cotes tracée et les données suivantes, quelle sera la longueur de I'arbre

+0,1
intermédiaire Ags: 1 <A<2,A,,=A,, =20 oas 5 g =104, A =24% ( /2Pts)
................................................................................... Aﬂﬁ-
IIL6- Compléter le dessin de définition de I’arbre 06 par : ( /2Pts)
¢ L’identification des spécifications dimensionnelles et géométriques proposées :
e L’installation des cotes fonctionnelles relatives a la condition A.
7 A-A Section
~<|B A B
(X8 () g3
I H S - |
|
|
|
M Pt |
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T e T N°: ... Classe: 4ScT1 DOSSIER REPONSE
IV- ETUDE DE CONCEPTION ET SOLUTIONS CONSTRUCTIVES: [4 POINTS|

Le guidage en rotation de la broche 23 sur les deux roulements cylindriques a billes 19 proposé par le
concepteur (voir le dossier technique page 4/8) n’est pas satisfaisant:

On demande de modifier le dessin ci-dessous par : Yo i cicackii
IV.1-L’emplacement a gauche du roulement 19 d’un écrou a et rondelle frein

encoches et une rondelle frein.
Et ’assemblage du couvercle 29 sur le moyeu 16 a 'aide
de 3 vis a téte fraisée a six pans creux

Vis i téte fraisée
i six pans creux

Laghl
]
|
|
|
1

|N
©
"
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|- MISE EN SITUATION: I-  ANALYSE FONCTIONNELLE DE L’UNITE DE PERCAGE: [3 Points]

2- FONCTIONNEMENT: II- SCHEMA CINEMATIQUE: [6,5 POINTS]
3- NOMENCLATURE: I1I- COTATION FONCTIONNELLE: [6,5 POINTS]
4- DESSIN D’ENSEMBLE: IV- ETUDE DE CONCEPTION: [4 POINTS]
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DOSSIER TECHNIQUE

4- DESSIN D’ENSEMBLE :
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CORRECTION

I- ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE : |3 Points]

En se référant au Dossier Technique du systéme, Compléter le diagramme F.A.S.T relatif a la fonction

principale: Réaliser une opération de per¢age, en indiquant les fonctions techniques et les processeurs

manquants.

FP : REALISER UNE OPERATION DE PERCAGE

Transformer I'énergie

électrique en énergie mécanique

PROCESSEURS

__Moteur Electrique _ _ _

Transmettre le mouvement de

rotation a I’arbre creux 36

Assurer la rotation du foret 21

= Mouvement de coupe

Transmettre le mouvement de
rotation a la poulie étagée 03

L Courroie Trapézoidale._ _

Lier la poulie étagée 03 et I'arbre
creux 36

Clayette (% contact cylindrigue,
écrou spécial 37 et vis de

freinage 01

—

Guider en rotation 'arbre creux 36

L Deux radements 3] et 33

..Guider en.translation. 23 /36 .. ..

Cannelures réalisés
sur 36 et 23

Guider en rotation la broche 23 par
rapport au moyeu 16

| _ Denx vanlemepts 19 _ .

Assurer la translation du foret

21 - Mouvement d’avance

Lier completement I’outil 21 par
rapport a la broche 23

| Epunanchement Conigue.

Transmettre le mouvement de rotation
de I'arbre creux 36 a I'arbre
récepteur 06

- - Engrenage (09, 30

Guider en rotation 06/24

2 roulements 08

Transformer la rotation de |’arbre

récepteur 06 en translation du moyeu f—

16 et de la broche 23

Systéme vis écrou

- -

i

Lier completement I"arbre
récepteur 06 par rapport a la vis de
commande 17

- —— Pty A g

Guider en translation 16 / 24

Clavette ergot 13 +
—  Contact Cylindrique +
rainure sur 24
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CORRECTION

I1- SCHEMA CINEMATIQUE : [6,5 POINTS]

En se référant au dessin d’ensemble de I"'UNITE DE PERCAGE : (Pages 2 et 3 du dossier technique)
I1.1- Définir Les blocs des piéces cinématiquement liées : ( /2,5Pts)

A: {24,04;05; 25; 26; 27; 34; 08pext ; 33Bext ; 3 1Bext}

B: {36;01; 02; 03; 30; 32; 35; 37; 33gin ; 31pim}

C: {23; 18; 21; 28; 19}

D: {16; 13; 14; 15; 20; 29; 19g.y}

E: {17;06; 07; 09; 10; 11; 12; 083}

NB: Rg;,y —> Bague intérieure du roulement R: (08; 19; 31 ou 33)
Ry —> Bague extérieure du roulement R: (08; 19; 31 ou 33)

I1.2- Compléter le graphe des liaisons : ( /1,5Pts)
Glissiere
Glissiere
I1.3- Compléter le schéma cinématique minimal : ( /2,5Pts)

@ Repérer les classes d’équivalence cinématique.
@ Représenter, dans I’emplacement prévu, les symboles des liaisons cinématiques correspondantes .

v I 11’1 IT“L N\
LW | E— AYA
[ P —TR
| L) E—
o -B— l”, -- | ﬁﬁﬁ ] \\‘|
T s
-A/
T

Devoir de Controle N°1 (2017-2018) Page 6/8 T m&mmc
Laboratoire Mécanique de KORBA http:/mimfs.jimdo.com 53@4{&‘5# h MArdu

338990627698


https://www.devoir.tn

CORRECTION

IT11- COTATION FONCTIONNELLE : 6,5 POINTS]
On donne le dessin d’ensemble partiel ci-dessous :

Jeu
41 05 40 24 06 07 08
\ ] | |
|IIIII | ||

1l | _,_ | |
N

Ligne de vecteur
_ Ace condition B
As | Aw | Ax Acs
I1L.1-Justifier la présence de A? : Pour éviter le contact entre 06 (mobile) et 05 (fixe) ; (  /0,5Pt)
I11.2- La condition A est elle en position : mini ¥ ou Maxi [J (  /0,5Pt)

Justifier : L'ensemble des piéces tournantes est poussé a gauche (le jeu axial est a droite de montage de roulement) ;
I1.3-Tracer sur le dessin ci-dessus la chaine de cotes relative a la condition A. ( /1Pt)
I11.4- Installer sur le dessin ci-dessus la condition B permettant d'éviter le contact entre 06 et 17. ( /0,5Pt)

I11.5- A partir de la chaine de cotes tracée et les données suivantes, quelle sera la longueur de I'arbre
+0,1

0
intermédiaire Agg: 1 SA<2,A,,=A,,=20"", A, =10*"", A, =24" ( /2Pts)

Anraxi= AosMaxitAgoMaxi T A07MaxiTA08Maxi “Ao6mini < Aosmini = AosMaxitAdoMaxiTA07MaxiTAosMaxi ~AMaxi
=10,05+20+24,1420-2 = 72,15 mm

Amini= AosminitA4ominiTA07mini T Aosmini=Ao6Maxi & Ao6Maxi = AosminiTAgominiTA07miniTA08mini ~A mini- - - oo

+0,45
=9,95+19,85+23,8+19,85-1 = 72,45 mm Ags = 72"
[1L.6- Compléter le dessin de définition de I’arbre 06 par : ( /2Pts)

e L’identification des spécifications dimensionnelles et géométriques proposées :
o L’installation des cotes fonctionnelles relatives a la condition A.

|(.?|><|B| LLDXI B __‘i\ O] B] A-A Section

™
]
1

IS
i

@40 k6

Z
L
I

1
@38 H7/k6
:;,_I.-: m—
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CORRECTION
IV- ETUDE DE CONCEPTION ET SOLUTIONS CONSTRUCTIVES: [4 POINTS]

Le guidage en rotation de la broche 23 sur les deux roulements cylindriques a billes 19 proposé par le
concepteur (voir le dossier technique page 4/8) n’est pas satisfaisant:

On demande de modifier le dessin ci-dessous par : Yeiou dcicoihie
IV.1-L’emplacement a gauche du roulement 19 d’un écrou a et rondelle frein \

encoches et une rondelle frein.
Et I"'assemblage du couvercle 29 sur le moyeu 16 a I’aide
de 3 vis a téte fraisée a six pans creux

Vis a téte fraisée
a Six pans creux

U
] “
]
]
|
11

I

2chelle 14
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