Sciences Industrielles de I'Ingénieur CPGE - Saint Stanislas - Nantes

Presse faconnage a plat : Corrigé

1- Etude cinématique

1.1- rapport de transmission du contact plan

D’apres la loi de composition des vitesses : Vions = Veoro + Veoos
On adonc : vg.% :27.2) —%.uﬁ'{o Sachant que : %7 = oS O(.Z) —sin O(.u%(o
On obtient en projection sur z) : Vg.COS O = z
Et sur ?{o : — Ve.sin Ol = — %
Soit ; l:—mna:—tana On a donc : ys=tana . z;
27 cos

1.2- Rapport de la chaine de transmission

La liaison entre 7 et 8 étant une liaison hélicoidale d’axe (G, Z) ) de pas a droite py on a :

Veus Zo = dwg Z Soit : ( Voo + Vonos ). 70 = iL\;_[ (S0 + Qo). 7o

Or %Do/g = d}/o =0 Donc : J{}}GDWO. Z) =- gL\]/_[ . 68/0. %0 On obtient ainsi :
/1.7:—'&.(1)8/0 Sachantque:%:tana.z} Ona:%:—tana.ﬂ.wg/o
2.1 2.1
D’autre part étant donné I’engrenage 8-9 : W0 ="— % . Wyyo Avec : = O,
8
Onen déduit donc:  gg=kes.B8n. avec: ko = tan a g— Z_9 -tan a. f—;’_[ . Kog

2- Etude cinétique

2.1- Moment d’inertie du sommier

La sommier 4 étant assimilé a un paralleleplpede homogene de masse my de centre de gravité E de
hauteur h sur Y, et de longueur L sur X, son moment d’inertie par rapport a I’axe (E, Zo )est:

2,42
Jagz) = %;h) Or h est négligeable devant L donc : L +h*=L?
2
On en déduit donc : Jagz) = %
. 1 1 .
On sait que : Ec(4/0) =7 . my . Viowo 2 + 2o - Q>
L 2.r - R
Avec : %m/@ =1. Veoen Qo= o . Zo Wi ="7""-%6 et: J{}}CDWO =Y Yo
) 1 1 my. L (M) o 1 2 ( i)
On a donc : EC(4/0)—2. Yo +5- 75 UL .%—2.m4.r.y6 1+12
o 1 4 2 -2
On en déduit donc : Ec(4/0) = 53 my.r.ys

2.3- Moment d’inertie du systeme ramené sur 1’arbre moteur

On néglige I’inertie du pied 6 et des biellettes 2 et 3, donc 1’énergie cinétique du systéme 2 est :
Ec(2/0) = Ec(9/0) + Ec(8/0) + Ec(7/0) + Ec(4/0)

1 1 . 1 4 .
Ec(Z/O) J9 (.09/() +2 Jg.008/02+§.m7.z72+§.§.m4.r2.%2
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Sachant que : Wy = kog. Gm z7 == 'gL\_;_[ . kog . Gm % = kog . Gm Ona:

1 1 1 v ) 1 4
Ec(Z/O)ZE.Jg.%2+§.J8.k982.0}n2+§.m7.(%_[) .k982.%2+§.§.m4.r2.k962.(anz

Pour J., moment d’inertie ramené sur I’arbre 9 on a donc : Ec(2/0) = % e Jeq - O

2 2
4
Avec : Jeq =Jo+Js. kgg2 + m7.(‘%_[) . k982 + 5 .1My. 1‘2 . tanza . (%J . kgs2

3- Etude dynamique

3.1- Théoreme de I’énergie cinétique

Les actions extérieures dont les puissances sont non nulles sont la pesanteur et le couple moteur.
Ces puissances sont : “ P(pes —»4/0) = — my.g. Yo -{?]-EEM/O =—mgy.g. Yo I.gs. Yo =- my.g.r.ys
@ P(Cn »9/0) = Con. Zo - 0. Zo = Cno O

Pv

2 P(Ext - 2/0) = Cy.00m — m4.g.r.y°6 = Cpp.0y, + my.g.r.tan a. (z.n)'k”"““

Les puissances des actions intérieures non nulles sont uniquement celle de la liaison hélicoidale qui
est la seule a ne pas €étre parfaite.
On a alors : P(7 - 8/7) = %fj/g .68/7 = %fﬂ/g .(68/() + 6()/7) Avec : 6()/7 = f)
Soit : P(7 -8/7) = ﬂ?ifj/g .68/() =-b. Wy %() . WR/0. %0 Avec : g7 = Wy
Soit encore : P(7-8/7) = —b.uxp 2
¥ P(Int - 3/0) = — b.w > = — b.kog”.0dn

4EcE0) _ 5 p(gxt- 5/0) + = P(Int - 5/0)

L’application du théoreme de 1’énergie cinétique dt

donne donc : Jeq.oqn.(,dm = Cp.0y + my.g.r.tan A. (%}.kgg.% - b.kggz.oqn2

- Jeq-0n = Cip — (— my.g.r.tan Q. (%}.kgg. + b.kggz.(,t)mj
- Pv
- Con—(0+B.0wn) =Jeq:n Avec: O =-mggr.tan “'(2.11)'1‘98 = my.g.r.Kog
B = b.kos’
3.2- Transformées de Laplace
On obtient :  U(p) = E(p) + R.I(p) + L.p.I(p) = U(p) - E(p) = (R + Lp).I(p)
Cu(p) —A(P) +B.Qu(p) =Jeq.p-Ou(p) = Ca(p) —A(P) = (B + Jeg-p)-Qm(p)
Et: E(p) = Kv.Qu(p) Cm(p) = KcI(p)

3.3- Schéma bloc

On a d’autre part :  Ug(p) = Heap(P).Om(p)  On(p) = é.Qm(p) U(p) = C(p).Ku.(Uc(p) — Us(p))

On obtient alors le schéma bloc de 1’asservissement :

A(p)
Ucp) ¢ U(p) I C., % Q 0 Y
'P) SE(P) co K, R+1L .p (p) K. (p) B+IJea-P u(P) % w(P) . o(P)
iE(p) X ‘
Usp) 0 (
Cap p
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