Systéme détude : UNITE DE PERFCAGE

1- PRESENTATION :

Le systeme de pergage est constitué

d’une table portant essentiellement

I'unité de percgage (Objet de I'étude)

L'unité de percage est commandée

par

systeme de

un moteur électrique et un

transmission poulies

étagées et courroie trapézoidale.

Un arbre creux et cannelé (43) lié
complétement a la poulie étagée (03)
transmet directement un mouvement

de

rotation

au foret (25) =2

Mouvement de coupe.

Le mouvement de rotation de
I'arbre creux (43) est transmis a la
vis (20) grace a un couple d’engrenage (35-11) et un accouplement (14-15). La rotation de la vis (20)
est transformée en translation de I’écrou (17) du support (18) et par conséquent du moyeu porte-broche
(19) >Mouvement d’avance.

2- NOMENCLATURE :

Moteur
électrique

Systeme de percage

— ——  Goulotte
+~d'alimentation
Piéce 4 percer
_1_11| l].10»
I
L] | a }
1 | l
% .
. | Capteur présence piéce
Unité de pergage
( Zone d'étude ) TABLE

22 2 Roulement a billes 100Cr6 44 1 Ecrou spécial C60
21 1 Bague entretoise 43 1 Arbre creux
20 1 Vis de commande 42 1 Bague entretoise
19 1 Moyeu C60 41 1 Joint a levres
18 1 Support EN-GJL-250 40 4 Vis a téte cylindrique
17 1 Ecrou spécial CuSnli2P 39 1 Boitier
16 1 Clavette ergot 38 1 Roulement a billes 100Cr6
15 2 Vis sans t€te fendue 300 37 1 Bague entretoise
14 1 Bague C60 36 1 Roulement a billes 100Cr6
13 1 Anneau élastique C60 35 1 Roue dentée :Z35 =50 dents
12 2 Clavette parallele 34 1 Anneau élastique
11 1 Roue dentée: Z11=60 dents| C60 33 1 Couvercle fileté
10 1 Anneau élastique 32 1 Joint d’étanchéité
9 2 Roulement étanche 100Cr6 31 1 Anneau élastique
8 1 Bague entretoise C60 30 4 Vis a téte cylindrique
7 1 Arbre d’avance 29 2 Lardon C60
6 1 Anneau élastique C70 28 1 Corps
5 1 Couvercle C60 27 1 Broche
4 1 Flasque C60 26 1 Joint d’étanchéité
3 1 Poulie étagée AlMg5 25 1 Foret 50Crv4
2 1 Clavette parallele C60 24 1 Couvercle fileté S185
1 1 Vis de freinage C60 23 2 Vis a téte cylindrique
Rep | Nb Désignation Matériau Rep | Nb Désignation Matériau
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A- ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE:

En se référant au Dossier Technique du systeme, Compléter le diagramme F.A.S.T relatif a la fonction
principale « REALISER UNE OPERATION DE PERCAGE », en indiquant les fonctions techniques

et les processeurs.

FT1 : Transformer 1’énergie
électrique en énergie mécanique

FT2 : Transmettre le mouvement
de rotation a I’arbre creux (43)

FT21 : Transmettre le mvt de
rotation a la poulie étagée (03)

FT22 : Lier la poulie étagée (03)
et I’arbre creux (43)

FT31 : Guider en rotation

I’arbre creux (43)

FT3 : Assurer la rotation du

Cannelures réalisées sur (43)
et (27)

foret (25) —

= Mouvement de coupe.

FT33 : Guider en rotation la
broche

FT34 : Lier complétement
I"outil

FT41 : Transmettre le
mouvement de rotation de 1’arbre
(43) a I’arbre (07)

Cone morse a tenon

2 roulements (09)

FT4 : Assurer la translation
du foret (25)

FP

= Mouvement d’avance.

FT43 : Lier complétement
I’arbre (07) avec la vis de
commande (20)

FT44 : Transformer la rotation
de I"arbre récepteur (07) en

translation du moyeu (19) et
de la broche (27

Clavette a ergot (16)
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B- ETUDE CINEMATIQUE :

En se référant au dossier technique ; on demande de :

1°- Compléter les classes d’équivalence cinématiques par les repéres suivants :

29-40-4-5-44-3-35-21-31-18-17-24-33-11-6-8 - 09Be - 36Bi - 38Bi - 22Be

A
B
C

D

E:{7;09Bi;12;13;14;15;20;

2°- Compléter le graphe de liaisons :

:{10;28;30;36Be;38Be;39;41;
:{1;2;12°;34,37,42;43;
:{25;,27;22Bi;

:{16;19;23;26;32;

3°- Compléter le schéma cinématique minimal :

@ Repérer les classes d’équivalence.

aaﬁeuaJﬁug °

@ Représenter les symboles des liaisons cin€ématiques correspondantes.

@ Inscrire les reperes de fonctions techniques suivantes :

*****

_________ | FT
FT31-FT32-FT33-FT42-FT44 - FT45 A :
- | T . | :/
X % -
, 7 /
J IT _____ Id-—-//‘/‘_ \,\ \ o /1 /‘
- ‘ FT FT —
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4°-En se référant au dessin d’ensemble, compléter les graphes des caractéristiques des liaisons

¢lémentaires si dessous :

c | r | de| al di c | r|d| a ‘ d

20 _ 17 07 20
T " dé a di < T dé = ‘ di
c r dé a di c r dé a ‘ di

27 25 43 28
c r dé a di c r dé a ‘ di

C- COTATION FONCTIONNELLE :

1°- Donner le nom et le role des conditions B et J. ... o

6 5 9 28 7 8 - d 10 R 13 15 14 20

M

N

N ' | y. 4 . 4
' e s

i L

nl

B ) -
A1l A A13
=>{ ............................................................................................... LS _Tﬂ‘
3°- D’apreés la chaine de cotes installant la condition A, Déterminer la largeur la roue dentée (9).
+0,3

On donne : A = 0,5°02 5 A6 = 21*1 5 A38 = 1*0:0°

4°- Reporter les cotes fonctionnelles sur les dessins des pieces représentées ci-dessous.et indiquer les

tolérances géométriques.
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D- GRAPHE DE MONTAGE ET DE DEMONTAGE :

1°- Compléter le graphe de démontage pour le changement du roulement défectueuse (38) :

p \:ﬁfé de percage

Outillage
231l e
34 |l |
a2 1
N
S E—— P R [
2°- Compléter le graphe de montage ce dessous :
38 5
39
36;37;43
5;6;758./9:10;17717 :13:14 ; N
15;20;28;29 ;30 -
42
a1
04 b
sl a2/a w0 3 o o3
40
12
35
34
02
03
44
01
16;17 ;19 ;21 ;22 ;24 ;25 ;26 ;27 ;28 ;29 ;30 ;31 ;33
23
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