I. Lecture d’un dessin d’ensemble:
   Le mécanisme formé par la noix (4), fixée en bout de l’écrou (17), et de l’équerre à rainure (34) permet de transformer le mouvement de rotation (pivotement de (34)).
      1- Quelle est la nature de la liaison entre   (17) et (34) ?
Linéaire annulaire  
2- Justifier le choix  de cette liaison :
Pour éviter le blocage de la pince 
      3- Quel est le rôle de la biellette (35) ?
Pour assurer la symétrie de la pince 
       4- Déduire la nature du mouvement du doigt (01) ?
      Translation circulaire 
II.    Analyse fonctionnelle :
Compléter le diagramme d’analyse fonctionnelle F. A. S. T. ci-dessous assurant la fonction de service FP : << transférer les pièces >> en indiquant les processeurs ou composants correspondants
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III- Schéma cinématique : 
       En se référant au dessin d’ensemble page 6/6 du dossier technique compléter le schéma cinématique suivant 
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IV- Transmission de mouvement :

1 /  A partir du schéma cinématique du robot, compléter le tableau suivant en indiquant par quel moyen sont assurées les transmissions suivantes :
	Transmission entre
	Moyen

	(3)  - (4)
	Engrenage cylindrique

	(5) - (6)
	Courroie crantée 

	(7) - (8)
	Courroie crantée.

	(9) - (10)
	Engrenage conique


2/ Sachant que Z1 = Z3 = Z5 = Z6 = Z7 = 12 dents, Z2 = 24 dents, m(3-4) = 1 mm,

a(3-4) = 24 mm, Z8 = 18 dents,  Z9 = Z10=21 dents  et NMOTEUR(5) = 30 tr/min.

a- Calculer le nombre de dents Z4 de la roue (4) :
a(3-4) = m(Z3 + Z4 )/2 ((( Z4 = ( 2 a(3-4) /m ) – Z3 ; AN : Z4 = (2*24/1)- 12 = 36 dents
b- Compléter le tableau des caractéristiques des roues (3) et (4) :
	a
	hf
	h
	da
	df
	d
	z
	m
	Roue



	24


	1.25
	2.25
	14
	9.5
	12


	12
	1
	(3)


	
	1.25
	2.25
	38
	33.5


	36
	36


	
	(4)



3/ Calculer la vitesse de rotation de la pince :
rg = (Z1 * Z3 * Z5 * Z7 * Z9 ) / (Z2 * Z4 * Z6 * Z8 * Z10 ) 

= (12*12*12*12*21)/(24*36*12*18*21)= 1/9 (((Npince = 1/9 *Nm  =1/9*30 = 3.33tr/mn
V - Fonction assemblage :
a- Assurer la fixation du moteur (M5) au support par vis CHc M4-10.

b- Assurer la liaison complète du pignon (1) à l’axe du moteur (M5) par vis de pression sans tête à bout plat M3-4
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VI- Transformation de mouvement :
   1- Compléter, sur le dessin ci-dessous à l'échelle 1:1, la représentation des éléments de la pince dans une position d’ouverture des mâchoires de 17 mm.
2-Relever, à partir du dessin déjà réalisé. La course effectuée par l’écrou (17).

4mm
3-Sachant que la vis (19) est à un seul filet et de pas P = 0,8 mm.
Calculer le nombre de tours N’ effectué par la vis.

N’ = C/Pas = 4/0.8 = 5 tours 
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 Courroie crantée (36) 





Transmettre  le mouvement de rotation   vers la poulie (21)  
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Vis (26) 





Lier (21) et (22) 
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Engrenage conique





Transmettre le mouvement de rotation de (22) vers (27)
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Système vis - ecrou





Transformer le mouvement de rotation en mouvement de translation 
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Axe (2)





Lier (1) et (35) 
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