ROBOT NOKIA

-ENERGETIQUE-

ETUDE DE LA MOTORISATION DU MOUVEMENT DE TRANSLATIO N RECTILIGNE VERTICALE
D'AXE (Oo, Zo)

L'application du Théoréme de I'énergie cinétique au systeme
(Sy):{ coulisseau (22), bati porte-pince (24), porte-pince (25), pince (26)} a permis de déterminer la

tension | des chaines (16) entrainant le systeme (S;) en translation rectiligne verticale d’axe ( Oy, Zy)

0
On obtient : T 0 (dont I'unité est le newton , notée N)
T, =2000 Zp
On effectue le calcul de la puissance du moteur E “point /?)\ Figure 1
permettant d’entrainer le systéme (S,) par le .%’:I;mcra e de QP
mécanisme de transmission pignons (13)-chaines (16). la chaTnge
On considére que les autres mouvements sont bloqués. A
oood -
(S1) \ V siR,
. G,
Brin mou de la
chaine (16) S| S Colonne (21)
Yo Pignon (13)
- Je.
Données (voir figure 2): =/

- Vitesse d’entrainement des chaines (16) : VC/Ry= 0,48 m/s
- Vitesse angulaire de I'arbre moteur : (L)ng,s =314rad /s

- Rendement du réducteur : n, = 0,7

- Rendement du systéme pignons (13) - chaines(16) : n. = 0,9.
- On note ng4 le rendement global de la transmission.

- On note Cm, le couple sur I'arbre moteur .

Chariot (5)
Arbre de sortie(4)
Fiqure 2 Motoréducteur (3) du motoréducteur (3)
iqu
Moteur Réducteur Chaines (16)
A

AN i
— Pignons (13)

Arbre moteur / ‘

Nokia énergétique.doc Page 1 sur 2




Questions:

1)- a)- Définir la puissance en sortie Py développée par les tensions T des deux chaines (16) en
fonction de T, et de VC /Ry

dans le repére galileen Ry (Oo,io,yo,io).
Effectuer I'application numérique.

b)- Définir la puissance motrice Py, en fonction de C, et de Oy dans le repére galiléen Ry

(001)20’90120)-

2)- a)- Exprimer ng en fonction de n, et de n.. Effectuer I'application numérique.

b)- En déduire P, en fonction de P, et de ng. Effectuer 'application numérique.
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