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Mise en situation :

Le portail SET permet d’ouvrir et de fermer un passage a I'aide d’une télécommande.
Le panneau solaire associé a une batterie le rend autonome en énergie.

Données :
e On donne page suivante une épure représentant la partie mécanique du portail.
e Lesliaisons en A, B, C et D sont des pivots d’axe vertical
e Le moteur électrique est accouplé a un réducteur & roues et vis sans fin a 2 étages (voir
éclaté ci-dessous)
e Le 1° étage est composé de la vis moteur 1 (z; = 1 filet) et de la roue 4 (z4 = 31 dents)
o Le 2°m étage est composé de la vis 3 (z3 = 1 filet) et de la roue 2 (z, = 35 dents)
e Lafréquence de rotation du moteur est de Nmet = 1500 tr/min

Problématique : MOTOREDUCTEUR

La sécurité des personnes impose une vitesse maximale
(0,3 m/s) pour les pieces en mouvement du portail.

On désire vérifier que le portail du laboratoire (étudié dans
ce TD) et le portail réel respecte cette contrainte.

Travail demandé :

Q1. Effectuer tous les calculs et justifications pour
trouver les caractéristiques du vecteur Vg p.qs/mat »
puis tracer sur I’épure page suivante.

Q2. Justifier que Vi bras/piee = VB bietie/pane et

VC,blelle/bétl = VC,vantall/bétl .

Q3. Effectuer tous les calculs et justifications pour
trouver les caractéristiques du vecteur Ve aniai/pin
, puis tracer sur I’épure page suivante.
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Cinématique graphique - Portail SET
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