1- PRESENTATION :
Le systeme a étudier est une Unité automatique permettant de découper et de percer des montants d’étageres en bois

multifonctions. (Voir figurel)

UNITE AUTOMATIQUE DE DECOUPAGE ET DE PERCAGE

e 1)
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Moteur de F\W ‘—W
_découpage Moteur de
déplacement
Vérin C1
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Poste de per;age des montants ﬁmm 1 Poste de découpage des montants

2- DESCRIPTION DU SYSTEME :

Le systéme est constitué de :

¢ Poste de découpage :

Dans lequel la planche en bois est découpée en montants d’étagere de deux longueurs différentes : 30
cm ou 60 cm. L’avance de la planche est assurée par le moteur de déplacement et le découpage par le
disque entrainé par un moteur de découpage.

e Poste de percage : constitué de :
- Un moteur de rotation de I’outil « M »
- Un vérin « C; » de descente de la broche (porte—outil)
- Un vérin « Cs » de translation de I’étau mobile
- Un vérin « C¢ » de serrage et desserrage de I’étau mobile

- Un vérin « C; » de serrage et desserrage de I’étau fixe

ﬂ o Poste de stockage : les montants évacués sont stockés selon leurs longueurs.
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4- NOMENCLATURE :

17 2 Roulement BC 34 1 Pignon
16 1 Clavette parallele 33 1 Clavette parallele
15 1 Arbre intermédiaire 32 1 Anneau élastique
14 1 Entretoise 31 1 couvercle
13 1 Corps 30 1 Joint a lévre
12 1 Courroie 29 1 Fourreau
11 1 Support moteur 28 1 Broche
10 1 Vis H 27 2 Roulement BT
9 1 Ecrou 26 1 Rondelle frein
8 4 Vis CHc 25 1 Ecrou a encoches
7 1 Poulie motrice 24 6 Vis CHc
6 1 Anneau élastique 23 1 Couronne
> 1 Clavette parallele 22 1 Corps
B 1 Arbre moteur 21 1 Flasque
3 1 Vis CHc 20 1 Roulement BC
2 1 Bague 19 2 Couvercle
1 1 Moteur « M » 18 1 Poulie réceptrice
R Nb Désignation R Nb Désignation
Dessine Par : 03
POSTE DE PERCAGE — 5075 5
Echelle 1:4 DEVOIR DE CONTROLE N°1 01
' M | Nom&Prénom: ... ... Classe : 4ScT. .. 00
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I- ANALYSE FONCTIONNELLE DE POSTE DE PERCAGE :

En se référant au dossier technique, compléter le diagramme F.A.S.T partiel ci-dessous relatif a la fonction FP
(Assurer le percage des montants d'étagéres) en indiquant le repére et la désignation des composants assurant les
fonctions techniques. (Avant modification)

Animer 'outil d'un Non étudiée

— FT1 [mouvement de
translation.
Assurer le percage Animer ['outil d'un A SUIVRE
KP FT2 .
des montants. mouvement de rotation.
L FTs Fixer les montants a Non étudiée
percer.

Assurer le guidage en
—| FT21 | rotation de la broche [ ------------oovve
28 ||

Transmettre la rotation A SUIVRE
FT2 FT22 | de I'arbre moteur a
""""""""""" I'outil en 3 vitesses

— FT23 | Fixer le moteur —

Encastrer la poulie 18
— FT221 | sur l'arbre = %t Fa emwen relia e R el
intermédiaire _1_5- ...................

Encastrer la poulie 7
sur l'arbre moteur 4

— FT222

Régler la tension de
pose de la courroie 12

— FT223

" ory EEEEERRRR R TR i

Guider en rotation
— FT224 | I'arbre intermédiaire [~ -~
15

Transmettre le | | ... ... ... ... ... ...
R mouvement de 7 a 18

Lier le pignon 34 a
=1 B2 | I'nrbre intermédiaire =] =« 2 smes vnmas vowna
& ...................
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II- SCHEMA CINEMATIQUE :

En se référant au dessin d’ensemble de poste de percage :

IL.1- Compléter dans I’ordre le tableau des classes d’équivalence cinématique par les repéres des pieces

suivantes : §, 23, 25, 16, 21, 28, 11, le graphe des liaisons et le schéma cinématique.

ASSES D'EQUIVALENCE CINEMATIQUE RAPHE DES L
CEC COMPOSANTS
A L2 B RIS BTN s o s s 5 nsscnss  #5
B DI SLe .. o i s smsn s Sichamns St i Sckbions & wis
ol [0 0 A——————_ 7Y _ S
D [22,24,Bi20,.....cccvnneviniinnnne i
E |14,15,18,33,34,Bigl7,...ccccun... Binnguedt .
F N PR |- 14 bt

HEMA CINEMATIQUE

\\ Préciser I’emplacement des C.E.C ainsi

que les fonctions techniques :
\ r] FT21;5 FT23; FT221; FT222;

N\ L
FT224 et FT225,

I1.2- En se référant au dessin d’ensemble, compléter les graphes des caractéristiques des
liaisons élémentaires si dessous :
c’r‘déadi c’r‘dé‘a‘di

04 28 29

‘G‘T‘aé‘i‘af T‘T‘GE‘E‘HT
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I1.3- Expliquer la désignation des matériaux suivants :
sX 18 Cr' Mo 1.5 SRR o+ + s scumsisinns s s sanowsns s 5 avuausivig s s s5¥ERTHS 8 & SEVEROTILS &6 5 TRPRIBIRS 65 5 HSHHHAA S -

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

III-COTATION FONCTIONNELLE :

Vecteur condition "B" >

18 17a 14 21 17

b
16
<

34 13 23 24 32

‘r‘~\‘ NNMNY /7 O\
L%:::
S

III.1- Tracer sur le dessin ci-dessus la chaine de cotes relative a la condition A.

II1.2- Installer sur le dessin ci-dessus la condition B permettant d'éviter les contacts surabondants entre 13

et 21.
II1.3- & partir de la chaine tracer et les données suivantes calculez A15.
;u,l +oo,z +00.1 00 - A +0.05
4<A<5 3 A, =32" ;A,=3" ;A =21" ;A =A,, =10 ;A , =4 Az=

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
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VI- Compléter le graphe de démontage suivant pour le changement du
moteur grillé (01):

Poste de percage

Outillage

Observation

» 19

Sous ensemble restant

V- Dessin de définition

Compléter le dessin
de définition du Noix

par :

%
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La vue de face
en coupe B-B

La vue de
droite en 2
coupe A-A.
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