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TP Modélisation des liaisons

Boitier du système de trancannage
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Présentation du système

Les boîtiers de va et vient UHING sont des mécanismes qui transforment le mouvement de rotation continu d’un arbre lisse en un mouvement linéaire de va et vient du boîtier
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Cinématiquement, ils s’apparentent à un système vis-écrou. Toutefois deux fonctionnalités supplémentaires sont assurées :
- la première est que le pas du système vis écrou est réglable ;
- la seconde est de changer le sens du pas (hélice à gauche ou à droite)

Cette dernière fonctionnalité autorise le changement de sens de déplacement du boîtier

Par ailleurs, grâce à un dispositif spécial, l’inversion de sens de translation du boîtier est quasi instantanée.



Domaines d’utilisation

Ces mécanismes sont beaucoup employés dans les techniques de bobinage. Ils servent à répartir correctement les fils ou câbles sur une bobine. Techniquement cette opération s’appelle le « trancannage »
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Objectif du TP
Pour être capable d’analyser et modéliser la cinématique des chaines d’énergie d’un système pluritechnologique, un ingénieur doit modéliser les liaisons entre les groupes de solides qui le composent. Cette modélisation permet de valider certaines performances cinématiques attendues pour le système (mobilité, loi entrée-sortie, etc).
A partir du système réel et de la documentation technique fournie dans ce classeur, vous proposerez une modélisation des liaisons avec leurs caractéristiques géométriques (axe, centre, normale pour un plan, etc). 
Vous proposerez ensuite une modélisation des liaisons pour plusieurs sous-systèmes.
Pour cela, vous utiliserez des outils graphiques de communication suivants (voir dossier ressources):
· Graphe de liaisons.
· Schéma cinématique.
Travail demandé
On se propose de modéliser cinématiquement le fonctionnement du boîtier. Pour simplifier la lisibilité du schéma, on ne représentera qu’un des trois roulements à billes.
On fera apparaître :
· le bâti repéré (0)
· l’arbre repéré (1)
· le boîtier repéré (2)
· un roulement dont la bague intérieure (4) roule sans glisser sur l’arbre (1);
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Q1- Identifiez les liaisons entre les classes d’équivalence cinématique (CEC) suivantes :
· (0) et (1),
· (0) et (2),
· (1) et (2),
· (2) et (3),
· (3) et (4),
· Entre (1) et (4), on pourra considérer que la liaison est une liaison ponctuelle avec frottement. En effet, on veut ici éviter le glissement.

Q2- Effectuez le graphe de liaison du système.

Q3- Effectuez sur le document réponses un schéma cinématique du boîtier.


Loi entrée-sortie cinématique du boitier :

On notera :
· x le déplacement du boîtier (2) par rapport au bâti ;
·  l’angle du plan moyen du roulement avec l’axe de l’arbre ;
· R le rayon intérieur de la bague intérieure (3) du roulement
· r le rayon de l’arbre (1)
· 10 la vitesse de rotation de l’arbre (1)


Q4- Explicitez la condition de roulement sans glissement entre la bague intérieure du roulement et la surface de l’arbre. Déduisez-en la loi entrée-sortie cinématique du mécanisme, c’est-à-dire 

Sous-système de réglage du pas :

Q5- Schématisez le sous-système mécanique qui permet d’obtenir l’angle correct des roulements en contacts avec l’arbre. Ce sous-système apparaît sur la photo ci–dessous :




Justifiez la nécessité de ce mécanisme (voir schéma ci-dessous de l’axe 1 et des roulements)
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