Q1-1 Calcul du pas

4800 pas par pouce => 4800 pas pour 25.4 mm
Donc p=25.4/4800

Q1-2 Sollicitation de I'épingle

L'épingle est sollicitée en flexion

Q1-3 Deformation de I'épingle
d=14.4-10.23

f=d/2

Q1-4 Calcul de la tension

F.L° o po 3Elg,f_ 3 210000 0.025 2.085

p=0.005mm

d=4.17mm

f=2.085mm

=1.83

" 3El, K

Q1-5 Contrainte
Q1-6 Résistance
s(415 MPa) <Re (650 MPa) donc I'épingle résiste

Q1-7 Pas angulaire

Pang=2p/960=0.0065rd

26.2

HFH:LSSN

s=415MPa

Png=0.0065rd

Q1-8 Précision de positionnement

8.6

d=r.Pang :%. Pang:—'z' 0.0065 0.028nmn

Q1-9 Equilibre du levier 21.

Systeme isolé : 21

Bilan des actions mécaniques extérieures

d=0.028mm

I:253/21

M 86/21

O1/21

Droite d’action
/ de 86/21

=0.34N

|Rares

Le systeme isolé est en équilibre sous
I'action de 3 forces qui sont concourante
en un méme point | et le dynamique des
forces est fermé.

Pgaio1 Ou21 Mgs/21
PA P O M
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Q1-10
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Q2-1

Q2-2 et Q2-3

56 55 53
4 18 17 23
m (mm) 0.5 0.5 0.5
d (mm) 9 8.5 11.5
Entraxe 8.75 10

Q2-4, Q2-5 et Q2-6

- -,

Ergot du
basculeur 46







Q3-1 a Q3-3 Echelle des vitesses : Imm/s=> 2mm.

VCT 49/50

%

<

VCT 49/1 \V
Ci 50/1

Q3-4 Loi de composition des vitesses

Vai a0 = Ve 4050 Y 5011

”\/CT 50/1

Q3-5 Fréquence de rotation de 53/1
_ HVHss/lH _HV(L 50/1” _ ZHVC 50/H _ 2H|Vc 50/H _2°25

Weo = =
R r dg, mZ, 0.5 23
N, = M =39 43440 4 /min
p p

D‘/ci 50/1

=25.6mm/s

=4.34d /s

N53/1=41.4 tr/min

Q3-6 Rapport de transmission
— |\|11/1 — 253, ZSE: Zsa‘; Z41 Z4r4 _23, 17 29 60 34_
Nesyy  Zss ZSQ), Z,, 24;) Z, 17 18719 17 23

i=25.14

25.14

Q3-7 Fréquence de rotation du moteur
N

N

11 =25140 N,,,;= iNg= 25.14 414 1040 /m

53/1

N11=
Q3-8 Bilan des actions mécaniques sur 49.

Aete/49 ! BSO/49’ C50/49’ D82/49’ I:81/49

Q3-9 Direction des actions mécaniques

B50/49

-
<

Aete/ 49

C50 149

I:81/ 49

D82/ 49

\ 4



Q3-10 Valeur maximale de la norme

H I 50/53” =4.3N
max
t=0.3s

Q3-11

I50/53

Q3-12 Puissance déplacement du chariot

Pariot = lsorsaVson= 1« 50/54’\/ 50/

j:-4' 25 - 100NWE- 0.1

Q3-13 Puissance du moteur
_P

Pmoteur_ chariot — Ol :O 4\/\/
h 0.25

Pm=0.4W

Q3-14 Couple moteur

c_Pn_30R,_30 04

w pN  105Q

Q3-15 Tension et intensité

Q4-1 Liaison 45/1

Liaison encastrement

=3.6mN.m

Cm=3.6 mN.m

I=0.3A









