


PILOTE AUTOMATIQUE NAVIK
1/ SCHEMATISATION D’UN MECANISME :


* Colorier le plan d’ensemble et compléter le graphe des liaisons, figure 1 :



* Compéter le schéma cinématique, figure 2 :


2/ ETUDE DES PUISSANCES :
2-1/ EVOLUTION DE LA PUISSANCE :
2-1-1/ Précisez dans les cases C1 à C3 quel est l’organe mécanique qui assure la fonction décrite. Puis inscrivez la nature de chaque puissance avec son expression et ses unités.

2-1-2/ Ecrire la relation du cours : Ps  = f ( Pe ;  ). 


2-1-3/ Pour chaque bloc C1, C2, C3, écrire la relation entre la puissance entrante et la puissance sortante 

             puis expliciter ces relations.





2-2/ ETUDE DE LA PARTIE MECANIQUE DU PILOTE AUTOMATIQUE :
2-2-1/ Etude des caractéristiques du réducteur à courroies :

On s’intéresse au réducteur à courroies :

* Ecrire la relation : (43/0 = f ( (68/0 ; R )  

* Ecrire la relation : C43 = f ( C68 ; R ; r ) 


* En déduire : sur quels types de paramètres (cinématique, efforts) le rendement influe - t - il ?





2-2-2/ Etude des caractéristiques du système de transformation de mouvement à vis :


* En vous aidant des unités, Ecrire la relation : V40/0 = f ( (43/0 ; pas )      




* Ecrire la relation : F40 = f ( C43 ; pas ; t )       










* Sur quels type de paramètres (cinématique, efforts)  le rendement influe - t - il ?


2-2-3/ Etude de l’ensemble réducteur + vis à billes:


* Ecrire la relation (aidez-vous des équations précédentes) : V40/0 = f ( (68/0 ; R ; pas )




* Déterminer la relation : F40 = f ( C68 ; pas ; t ; r ; R)



* Sur quels type de paramètres (cinématique, efforts)  le rendement influe - t - il ?





2-2-4/ Applications numériques :

Une mesure de la vitesse du coulisseau à été effectuée : V40/0 = 22 mm.s-1 .

On donne   (m  = 0,8    (r = 0,79      (t = 0,95

* Calculer la vitesse de rotation du moteur ((68/0) : 



* Pour cette vitesse, et avec la courbe caractéristique du moteur, trouver. C68 =




* Calculer la force de sortie du coulisseau (F40) :




* Conclusion ; comparer la valeur trouvée avec celle donnée par le constructeur (DT).
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