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CLASSE DE PROBLEMES CIN-2
PREVOIR ET VERIFIER LES PERFORMANCES
CINEMATIQUES DES SYSTEMES

MODELISER ET REPRESENTER UN MECANISME

(1 Introduction )

OBJECTIF :
On se propose dans ce TP de mettre en évidence les deux transformatinoawkement principales du bloc commande.

L'effort gu’exerce le conducteur sur le volant d’'une automobile dépde la résistance au pivotement qu’exerce le sol sur
les roues, de la vitesse du véhicule et du rayon de braquage.

Pour une sécurité et un confort de conduite accrus la transformatitanrdeation du volant en orientation des roues peut
étre facilitée par un dispositif hydraulique asservi, la direction est alagsistge ".
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L'étude de l'asservissement permet d’expliciter le rble du bloc de commande
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Le bloc de commande fait intervenir deux transformations de mouvementqeaides :
e Systéme came-galet pour générer le couple résistant au volant.

e Systéme a bielles articulées pour gérer le déplacement du tiroir du distrilentéamction de la rotation relative entre
le pignon lié au volant et le pignon lié & la crémaillére.

(2 Etude de la liaison Came-Galet )

On étude ici le déplacement du galet en fonction de la rotation de la came.

Came (C) Galet (G) Piston (P) Ressort (R) Chenise (H)

Clapet a bille B
Orifice d'alimentation (L)

Trou calibré (K)

ARRIVEE REGULATEII%

Q - 1: Mesurer le déplacement du galet en fonction de la rotation de la came, slaclement "Cl-3-1-Doc-
Diravi.pdf* (qui n'est pas a la taille réelle), a partir des 3 positions propesé

On considére dans un premier le temps, que le contact entre le piston et l&saorecontact ponctuel. Cela revient a
prendre un galet de rayon nul :
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Q - 2 : Sur le document réponse,

) construire la came qui permet, de fa-
con proportionnelle a la rotation de
la came, de déplacer le piston d’'une

. .
— l . longueur égale au diamétre du galet,
en un demi-tour de came.
On obtient ainsi la trajectoire du centre
du galet dans le repére lié a la came.

Comme le galet n’est pas de rayon nul, il convient de soustraire I'épaidaegalet a la courbe obtenue.
Q - 3: Tracer le galet aux intersections entre la courbe obtenue précédenaingmacune des droites supports.

Lisser la courbe pour obtenir la forme désirée de la came.
Q - 4: Tracer en différents points la tangente a la courbe. Les tangentes sositaelimales aux rayons ?

Q - 5: Expliquer alors I'apparition du couple de rappel.

3 Etude du déplacement des roues a partir de celui de la crémailler
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La translation de la crémaillére déplace les bielles de direction provoquantateon des roues.

B A

L'objectif ici est de traduire la rotation

C des roues en fonction du déplacement de

la crémaillére.

systeme.

1 Q - 6 : Proposer un paramétrage du

Q - 7 : Etablir la relation entre la

translation de la crémaillere 4 par
rapport au bati 1 et la rotation de la
roue 2 par rapport a ce méme bati 1.

4 Etude du déplacement du tiroir

Dans cette partie on cherche le lien entre le déplacement du tiroir du distriletieudifférence de rotation entre la roue

e

dentée liée au volant et celle liée a la crémaillére.

Plateau P2 (Roues)

2% _Biellettes B

Plateau P1 (volant) \

Tiroir T

Arbre de commande Doigt D

M ) 2 Pignon 1 (lié a l'arbre de commande)
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yl

Q - 8: Tracer le graphe des liaisons du mécanisme.

Q - 9: Donner le torseur cinématique associé a chacune des liaisons sous la form

Pij  Uij
{‘l{/j} = { Gj Vi
M rij \NU By

pour le torseur cinématique du mouvement de la piéce i par rapport &leepj exprimé au point M dans la
basesy.

Q - 10: Déterminer le nombre cyclomatiqureet le nombre total d'inconnues cinématiques |

L'indice de mobilitém. correspond au nombre de paramétres cinématiques a fixer pour qudesyigces aient un mou-
vement défini. On suppose ici qog = 2.

Q - 11: Citer deux parametres cinématiques a fixer pour donner a chacurgéses un mouvement déterminé.

Chaque fermeture cinématique nous apporte 6 équations cinématiquegsqal@gue le probléme est tridimensionnel. Il
s’agit des 2 équations vectorielles : une en résultante (vecteurs rojatioesen moment (vecteurs vitesses). Nous avons
alors un nombre total d’équations cinématiqégs= 6.v.

Nous verrons I'année prochaine que le nombre de contraintes au mbntgueelé degré d’hyperstatisme, est lié aux para-
meétres précédents par la relatidm= m. + E¢ — I.
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Q- 12: Le systéme comporte-t-il des contraintes de montage ?

On remplace le schéma cinématique précédent par le schéma cinématiqoe:suiva

yl

x1

Q - 13: Pourquoi a-t-on ici g = 5? Identifier les degrés de mobilités supplémentaires introduits.

Q - 14 : Déterminer la relation entre la translation du tiroir du distributeur et les rotatiates deux roues
dentées...
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