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1° MISE EN SITUATION

la mise en place de formes, usinage, et autres éléments de
transmission par exemple.

L’objectif du TP est de réaliser le montage de » cet ensemble
muni d’un systéme de transmission par engrenage.
L’ensemble des picces a I’exception des roues dentées sont
fournies dans le dossier :

09-02-01-02-PieceTP07-AspiConception

1.1. Copiez ce dossier dans votre dossier de travail.

Pour chaque étape de votre travail sur Inventor réalisez une ou plusieurs capture(s) d’écran, indiquant les
contraintes et montrant le plus clairement possible votre montage. Rajoutez quelques mots, d'explication, des
fléches ou tout autre notes permettant de bien comprendre votre travail; le tout sera consigné dans un compte
rendu avec en-téte comprenant:

votre nom, la date, la classe, le nom du TP.

et sera nomme : CR-TP07-AspiRobot-****
Avec "****" yvotre nom de famille.

2° ASSEMBLAGE

2.1. Sous ensemble fixe.

4 Corps brosse latérale equipe: 1

[ relations
b [ Représentations 2.1.1. Réalisez ’assemblage des
» Elorigne . piéces ne réalisant aucun
[ @ Logement moteur brosse latérale: 1
[ @ Corps moteur brosse latérale: 1 %ﬂlent

I @ Couverde réducteur brosse latérale: 1
I @ Axe intermédiaire brosse |atérale: 1

[ @ Axe intermédiaire brosse latérale: 2

b [P Coussinet brosse latérale: 1

[ @ Bride moteur brosse latérale: 1

2.1.2. Rendez le couvercle invisible.

2.1.3. Sauvegardez le sous le nom «
Corps brosse latérale équipé **** )

Avec "****"yotrenomde famille.
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2.2. Réalisation des roues dentées

dent.

Rappel toutes les roues qui s’engrénent posséde le méme module.
Le module obtenu par calcul de résistance des matériaux détermine la grosseur de la

1.2.4. Pignon moteur brosse latérale

En vousréférent aux dessins de définitions fournis dans le dossier :
09-02-01-03-Dessin2D-TP7,
réalisezlemodele 3D de ces ¢léments en suivant les étapes ci-dessous..

Le diametre primitif «d» défini]’ensemble des caractéristiques d une roue dentée.
Voirdocuments d'aide dans le dossier:
09-02-01-04-Aides-TP07AspiConception

2.2.1. Mesurez les différentes distances entre les 3 axes (les 2 axes placés
dans la question précédentes plus la distance par rapport a I’axe moteur).

2.2.2. Notez dans votre fichier Word « compte rendu TP7 » ces valeurs.

2.2.3. Calcul des caractéristiques de la denture des roues et pignons.

a)  Calculezenutilisantles informations dudessin de définition etladocumentation
ressources sur les engrenages lenombre de dents (Z), lemodule (m), le diamétre primitif

(d).

b)  Notezvosrésultats dansuntableau Excel les formules et les résultats que vous
insérerez dans votre compte rendu.

Aprées avoirdéfini lenombre de dedents (Z), lemodule (m), le diamétre primitif
(d) ouvrez un nouvel ensemble standard dans Inventor pour réaliser le 1¢
engrenage.

.

a)  Placez-vousdanslemenuconception
#Recherchez la fonction engrenage s
e
Engrenage

Générateur du composant Engrenage cylindrique n C}’lindrique o
#F conceoton iz caial S W54

Mormes communes »

Guide de conception Angle de pression Angle dhélice L

Comecton totse de s denture x| |[m0000deg v|[eoo0des 5 g # Etcréezun engrenage avec vos caractéristiques

Rapport d'engrenage souhaité Choix de |a correction de denture , -

. <] Cltime Gitsstar > calculéesprécédemment.

Module Distance au centre Correction totale de la denture

ES | (= ~] [o,0000nd Apercu...

Engrenagel Engrenage2

L IR Faceopnaiaue  |Composant IR pace e b) Sélectionnez dans le menu « Correction totale de la

Nombre de dents Nombre de dents

L . 4 L dentureyetcomplétezavecles valeurs de vos calculs des

Largeur de la face Correction de denture Largeur de la face Correction de denture : r o

: o =1 S questions précédentes.
v s Lesroues ainsi créées ne possedent pas de diame-
@ Calculer Annuler 2>

tres intérieurs ni d’usinages spécifiques alaroue.
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¢)  Ouvrez la roue correspondant au « Pignon moteur brosse latérale » en
réalisant tout d’abord 1’ouverture de 1I’engrenage, puis en répétant la fonction en
ouvrantlarouesouhaitée.

d)  Réalisezenutilisantles fonctions standards les différents usinages delaroue, en
utilisant le dessin de définition fourni dans le dossier 09-02-01-03-Dessin2D-TP7.

Extrusion

= e) Matérialisez le diameétre primitif de laroue afin de pouvoiranimer et simuler le
[ s | pm e mécanisme.
- Surlaface delaroue, créezunenouvelle esquisse

Distance b

Solides .'E‘\ > ‘

I
Sortie @

W - Tracez le cercle de diamétre primitif
o - - Réalisez une extrusion de surface avec une distance égale a la
hauteur de laroue.
@ tref! Annuler

A

f) Sauvegardez dans votre dossier rendu, en donnant le méme nom que celui du
dessinde définition.

g)  Ouvrezladeuxiémeroue de cetengrenage.

h)  Réalisezenutilisantles fonctions standards les différents usinages delaroue.,en
utilisant le dessin de définition fourni dans le dossier 09-02-01-03-Dessin2D-TP7.

1) Sauvegardez dans votre dossier rendu, en donnant le méme nom que celui du
dessinde définition.

1.2.5. Réalisation des autres pignons.

a.  Procédezdelamémemanicre pour les autres roues.

1.2.6. Montage des sous-ensembles

a)  Réalisezlesousensemble Axe et roue Moteur

# Sauvegardez le sous le nom :
Tk
SEB 4 % Roue sortie eguipee brosse latérale: 1

‘ | |relations

f / b) Réalisezle sousensemble SEC 2| Représentations

[ origine

@’ Axe sortie brosse latérale: 1

@ Foue sortie brosse latérale: 1

@ Hexagone sortie brosse latérale: 1
@ Brozse brosze latérale: 1

\- } # Sauvegardezle sousle nom

\N’\ SEC****

- = = = = =
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1.2.7. Montage de I’ensemble

a) Réalisez lemontage de1’ensemble du systéme enrespectant les classes d’équiva-
lences et1’ordre de montage réel.

b) Sauvegardez I’ensemble sous : Corps brosse latérale équipé ****
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