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1.1 ANALYSE PRELIMINAIRE 

La transmission du mouvement des phases 1 et 2 est partiellement schématisée document DR1. 

Question 1 

A partir du plan d’ensemble document DT1 et de sa nomenclature partielle document DT2, déterminer les 
pièces principales constituants les groupes cinématiques ou classes d’équivalence définis sur le schéma 
cinématique incomplet proposé document DR1. 

Question 2 

Compléter le schéma cinématique du document DR1, représentant la commande du mouvement durant 
les phases 1 et 2. 

Question 3 

Proposer un schéma cinématique plan ou spatial représentant la commande du mouvement durant  la 
phase 3 de pose de la bouteille sur le poste machine. 

 

1.2 ANALYSE CINEMATIQUE DE L’ENSEMBLE (BRAS, BOUTEILLE) 

Les cadences de production imposées peuvent varier d’un objet manipulé à l’autre. Aussi la démarche de 
programmation de l’axe numérique est gérée comme une came circulaire virtuelle, un cycle complet 
correspondant à un tour de came virtuelle (360°). Pour faire varier la cadence, on augmente ou on diminue 
la fréquence de rotation de la came virtuelle. 

Le cycle de chargement d’une bouteille est visualisé ci-dessous par deux séries de face et de derrière du 
mécanisme de préhension, associées au graphe du demi cycle (180°) de fonctionnement du manipulateur.  

On remarque que sur la dernière phase du mouvement, la roue d’entraînement 7 de mise en mouvement 
du bras de préhension passe le relais du pilotage à la came de fin de course 3. 

 

Figure 3 ; Demi cycle de fonctionnement du manipulateur 

VMAX représente la vitesse linéaire de déplacement du chariot moteur par rapport au bâti en fonction de 
l’angle de la came virtuelle. 

Chariot moteur 
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4 SPÉCIFICATION DU MÉCANISME 

Le mécanisme étant soumis à des effets dynamiques, son aptitude au fonctionnement est assujettie à 
une démarche approfondie de spécification de ses composants. 

4.1 CONDITION FONCTIONNELLE ASSOCIÉE AU BRAS DE PRÉHENSION 

Le sous ensemble le plus sensible à ces effets dynamiques est le bras de préhension et ses deux 
liaisons pivots haute et basse. 

Les documents DT6 et DT7 présentent une ébauche de la spécification géométrique et dimensionnelle 
des pièces qui composent l’élément principal de ce bras de préhension. 

L’une des conditions fonctionnelles les plus importantes est le parallélisme entre les axes des pivots haut 
et bas. Les tolérances dimensionnelles et géométriques apposées sur les pièces de l’ensemble vont 
conditionner le défaut angulaire entre les axes des cylindres haut et bas participants aux liaisons pivots. 

L’objectif fixé est la détermination de ce défaut angulaire probable. 

Question 20 

A l’aide des torseurs des petits déplacements déterminer le défaut angulaire entre les axes pivots bas et 
haut. Pour cela le candidat prendra soin de matérialiser les défauts entre les fonctions d’une même pièce 
et les défauts de liaison entre les pièces, dans des torseurs séparés. 

Notations : 

Torseur des petits déplacements entre deux fonctions d’une même pièce : 

1
0/1 FFD   

où 1 représente le repère du composant, et F1 et F0 deux fonctions particulières, A le point de réduction 

 

Torseur des petits déplacements pour la liaison entre les composants 1 et 2 

1/2D  

4.2 SPÉCIFICATION DU CORPS DE CHARIOT MOTEUR 

Le corps de chariot moteur est le principal élément du mécanisme. Il assure la transmission des efforts 
moteurs tout au long du cycle de fonctionnement. Il doit assurer un bon positionnement du vilebrequin pour 
limiter les efforts parasites. 

Question 21 

A l’aide des documents DT8 et DT9, établir le graphe de contact hiérarchisé limité au corps de chariot 
moteur et à ses composants voisins. Ce graphe de contact doit permettre de mettre en évidence la notion 
de composant parent et de composant enfant.  

Rappel : Le composant parent est celui qui positionne et oriente le composant étudié. Le composant 
enfant est positionné et orienté par le composant étudié. 

Question 22 

Sur le document réponse DR9, mettre en évidence les surfaces fonctionnelles de liaison aux composants 
parents, et les surfaces fonctionnelles de mise en position du vilebrequin.  

Repérer ces surfaces en surfaces de contact simples (SC1, SC2…) ou en groupe de surfaces de contact 
(GC1,GC2…). 

Sur le document réponse DR8 compléter les informations liées aux fonctions décrites. 

Question 23 

Sur le document réponse DR9, porter les spécifications associées à l’analyse faite aux questions 
précédentes. 

 




