NOM : ARRACHE 3 BRANCHES PJ

NOM : ARRACHE 3 BRANCHES PDF PJ

Mise en situation : (ARRACHE 3 BRANCHES)

L’'arrache permet comme son nom l'indique, d’arracher le roulement de I'axe.

1- Analyse fonctionnelle

1.1. Indiquer quelle est la FONCTION de l'arrache :

ACTIGRAMME
données de
contrble
données de
- 5 VERBE A sortie

L'INFINITIF
AVEC \—

— > COMPLEMENT \
(DECRIVANT N
activite

L'ACTIVITE)
Yy ;
données d'entrée actigramme
mécanisme
ou support
‘ d'activité
1.2. Compléter les lignes suivantes : (Analyse fonctionnelle)
¢ Matiere d'ceuvre : (sur quoi agit le systeme ?)
¢ Matiere d'ceuvre entrante (M.O.E.) :
¢ Matiére d'ceuvre sortante (M.O.S.) :
+
1.3. Compléter le diagramme SADT A-O :
l Propriétés
>
(M_O_E) ..................................... A. .(; (M.O.S)

ARRACHE
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2- Etude du plan d’ensemble en projection et en 3D

2.1. Colorie r les piéces sur les differentes vues

2.2. Mettre les reperes d’axes x, Y, z

2.3. Compléter les repéres des pieces

2.4. Compléter les plans de coupe et donner le nom des vues.(coupe brisée)

(section)

3- Etude du systéme

3.1. Ecrire a quoi correspond la désignation VIS H C M8x25 45H

3.2. Indiquer la NORME NF ISO de la vis :
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4- ANALYSE cinématique

1.1. Compléter le tableau des liaisons cinématiques des pieces : le repérage et la
symbolisation.

Pieces fixes

Rep| 1 2 3 4 ) 6 4 8 9

TX| Rx} TX| Rx] Tx| Rx] Tx| Rx] Tx| Rx} Tx| Rx} Tx| Rx] Tx| Rx
1 TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry TY| Ryl TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry TY| Ry
Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
Tx| Rx} TX| Rx] Tx| Rx] Tx| Rx} Tx| Rx} Tx| Rx] Tx| Rx
2 Ty| Ry} TY| Ry} TY| Ry TY| Ry} TY| Ryj TY| Ry} TY| Ry
Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
Tx| RX} TX| Rx] Tx| Rx} Tx| Rxj Tx| Rx} Tx| Rx
3 TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry
Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
TX| RX} TX] Rx} Tx| Rx] Tx| Rx§ Tx| Rx
4 Ty| Ry} TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry} TY| Ry
Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
TX| Rx} TX] Rx] TX| Rx] Tx| Rx

Tz|Rz)} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
TX| Rx] Tx| Rx] Tx| Rx

w ®© O ® — T

Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz

TX| RX} TX| Rx
TY[Ry] Ty|Ry
Tz|Rz} Tz| Rz
TX| Rx

w ® —— T O 3
~

Tz|Rz
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1.2. Compléter le tableau des sous ensembles rigides:

Sous ensembles fixes

Désignation

A B

C

D

E

F

nw ® O ® — T

< lo lo |n lw I |—= |REP

=
(@]

R P W W R W W~  |Nbre

=
=

corps

axe-vis

griffe
Axe d8x34
Ecrou
visHC M8

Ecrou H M8

Axe

Observations

S235
S185
S235

S235

Rits 1 rangée de hilles contact radial d=50

1.3. Compléter le tableau des liaisons cinématiques des sous ensembles : le
repérage et la symbolisation.

Sous ensembles fixes

Rep A B C D E F
2 Tx] Rxf Tx| Rx Tx| RxI Tx]| Rx] Tx| Rx
A Ty| Ryl Ty| Ryl Ty| Ryl TY| Ry} Ty| Ry
e Tz|Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
. Tx| Rx) x| Rx| Tx| Rx| Tx| Rx
s
o B Ty|Ry] Ty| Ry] Ty| Ry] Ty| Ry
m Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz} Tz| Rz
b Tx| Rx] Tx| Rx] Tx| Rx
é C Ty| Ryl Ty| Ry Ty| Ry
= Tz|Rz] Tz| Rz} Tz| Rz
Tx| Rx} Tx| Rx
€ D Ty| Ryl Ty| Ry
n Tz|Rz} Tz| Rz
c TX| Rx
0 E Ty| Ry
n Tz| Rz
t
a
C F
t
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1.4. Représenter le schéma des liaisons cinématiques : le repérage et la
symbolisation
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21 CONSTRUCTION DE LA BRIDE en 3D volumigue et 2D _mise en plan

» Données fournies
* Modele 3D sur feuille et sous fichier ARRACHE 3 BRANCHES EXE.EDW
» Contrainte d’'assemblage.

Travail demandé (en solidworks) :

Compléter les plans de coupe

Représenter la bride en coupe brisée et en vue de dessus

Assembler I'extracteur.

Fe3

|- '@ Grp. contr. asm 1

%, Coaxiall (corps<1=,axe-vis<l=)

% A distancel (corps<1=,axe-vis<1>)

%, Coaxial2 (corps<1= griffe<1=)

%, Coincdentel (corps<1=,griffe<1>)

%, Coaxial3 (corps<1= griffe<2>)

%, Coincdidente2 (corps<1=,griffe<2>)

%, Coaxiald (corps<1= griffe<3=)

%, Coincdidente3 (corps<1=,griffe<3>)

%, Coaxials (corps<1= Axe dB8x34<3=)

%, Coincidented (corps=1= Axe d8x34<3>)
%, Coaxials (corps<1= Axe d8x34<1=)

%, Coincidente5 (corps=1= Axe d8x34<1>)
%, Coaxial7 (corps=1=,Axe dBx34=<2>)

%, Coincidente6 (corps=1= Axe d8x34<2>)
%, Coaxiald (corps<1= Ecrou=1=)

% A distance2 (corps<1= Ecrou=1=)

%, Coaxiald (griffe=2= visH C M8=1=)

% A distance3 (griffe=2=,vis H CM8=1=)
%, Coaxiall0 (griffe<1=,vis H C M8=3=)

% A distance4 (griffe<1=,vis H C M8=3>)
%, Coaxialll (griffe<3=,vis H C M8=<2=)

% A distance5 (griffe<=3=,vis H CM8=2=)
%, Coaxiall2 (vis H C M8=<3= Ecrou H M8<1=)
%, Coincidente? (griffe<1> Ecrou H M8<1=)
%, Paralélel (griffe<i=,Ecrou H M8<1=)

%, Coaxiall3 (visH CM8<1>,Ecrou H M8<2=)
%, Coincidente8 (griffe<2= Ecrou H M8<2:=)
%, Paraléle2 (griffe<2>,Ecrou H M8<23)

%, Coaxiall4 (vis H C M8=2> Ecrou H M8<3=)
%, Coincidented (griffe<3=,Ecrou H M8<3=)
%, Paralele3 (griffe<3=, Ecrou H MB<3=)

]
|

- [T THETT gl FE
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