CI CIN-1 E TABLIR LES RELATION ENTREE -SORTIE DE SYSTEMES

CENTRE D'INTERET CIN-1
PREVOIR ET VERIFIER LES PERFORMANCES
CINEMATIQUES DES SYSTEMES

ETABLIR LES RELATION ENTREE-SORTIE DE SYSTEMES

(1 Introduction )

Les deux vantaux du portail sont mis en mouvement par des motorisatiotigjissn Chaque dispositif est constitué :
e d’'un moto réducteur fixé sur le pilier ,

e d’un bras encastré sur I'arbre du moto réducteur,
e d'une bielle de poussée qui relie le bras au vantail.
Commande de 'ouverture et de la fermeture :

Mettre le systéme sous tension a I'aide de l'interrupteur placé sur le cotdtitr lBbectrique. Basculer les interrupteurs du
pupitre sur les positions " hors-service ". Appuyer sur le bouton " Bricee". Enfoncer en permanence le bouton "enclen-
chement ". Une impulsion sur le bouton " démarrage" lance I'ouvertueesaconde impulsion arréte le mouvement et une
troisieme assure la fermeture.

Sur cette version de laboratoire des capteurs de position relévent lesatépnts angulaires du grand vantail et du bras
associé. Ces mesures sont transmises a l'ordinateur par I'intermédiaee"ccarte d’acquisition ". Un logiciel adapté (Di-
giview) permet de les exploiter et en particulier de donner les courbbesspondantes en fonction du temps.

2 Paramétrage

On appelle :

1 le pilier,
2 le vantail,

3la bielle de poussée,
4 e bras.

On modélise toutes les articulations par des
liaisons pivot.

On pose :

(—D_,K\:a.Vl ; 6(3:6.72
K§=b.Y4 ; é_éZb.73

(X1, X2) = (V1. Y2) = 61
(X1, X3) = (V1. Y3) = 621
(X1, Xa) = (V1. Ya) = 0a1
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Q - 1: Ecrire I'équation vectorielle traduisant la fer-
meture géométrique

3 Loi entrée-sortie géométrique

Q - 2: Projeter cette relation suX; et V.

Q - 3: Eliminer 631 et mettre I'équation obtenue sous
la forme:

B(A41). c0SP21) = C(641). SiN(B21) + D(641)

Q - 4: Etablir I'équation :

E(041). Sir(621) + F (6a1). Sin@21) + G(6a1) = O

(ne pas remplacer B, C et D par leur expression)

Il s'agit de détermine#,; en fonction ded,1 en utilisant un tableur.
Q - 5: Lancer Excel. Utiliser les trois premiéres lignes pour définir les paramsétre 180, b = 280et e= 350
en " insérant " un nom pour chacune de ces grandeurs.

Q - 6 : A partir de la cinquiéme ligne, utiliser la colonne A poy; que I'on fera varier de Sen 5, puis
les colonnes B, C, D, E, F et G pour les quantités correspondantes Rawlonne H porter I'expression de
sin(@,1) et dans la colonne | celle d&;.

Q-7:At=0860,1=-33.7, chaisir la valeur minimale dé4; pour obtenir cette valeur.

Q - 8: Porter dans les colonnes J et K les valeur®gleet6,, aprés décalage d’origine pour avoir les premiéres
valeurs nulles; on obtient, ainsi, les amplitudes de variation.

Q - 9: Demander le tracé de la courlsg; = f(041)-

4 Cinématique graphique

Q - 10: Imprimer la feuille réponse jointe au dossier.

Q - 11: Déterminer graphiqguement la vitesse du point P du vantail connaissaiitdsse du point B du bras
moteur.

5 Relevés sur la maquette

Q - 12: Régler sur le portail la position du moteur sur 150 mm et la position de la fixat®ta bielle de
poussée sur le vantail pour avoire350mm (il faut placer le curseur rouge sur 450).

Q - 13: Lancer le logiciel en cliquant sur l'icone " Digiview PCSI " du bureau. Bde menu " Systéme "
choisir " Projet ", " Fichier projet ", " Charger fichier projet " puis sé¢onner le fichier " Lopimc ". Fermer
les fenétres en cliquant sur " Fin "

Q - 14: Demander I'acquisition des données fournies par les capteurs (voirdardentation fournie en annexe
sur l'utilisation du logiciel Digiview). Imprimer les courbes.

Q - 15: Relever a I'aide de la souris I'amplitude de variation des anglastds; . Comparer avec vos valeurs
obtenues avec Excel.
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