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( REDUCTEUR FDA ) B3

( TP15: Simulation ) N

1° MISE EN SITUATION

Pour chaque réducteur 3 configurations sont possibles.

Le fichier dessin du dossier ressources, correspond a la configu-
ration par défaut. Vous pouvez consulter le dossier technique al'adresse
suivante:

http://meca3.free.fr/Dossier Technique/fda/fdadoctech.html#

Il estconseillé de simuler les mécanismes en cachant le carterl et
lesroulements logés dans ce méme carter

Attention aux illusions d’optique .Des marques ont été réalisées pour vérifier chaque sens
derotation.

L’étude proposée correspond aun réducteur utilisée pour assurer I’ ouverture de portails.

engrenages

| Commande|—| Motorisation

ransformation _-
de mouvement Portail

2° CONFIGURATION

2.1. Téléchargez et dé zippez le dossier ""FDA 3D Inventor' a partir du dossier
technique (voir URL plus haut).

2.2. Ouvrez le fichier "reducteurfda".

2.3. Vérifiez qu'il s'agit bien de la configuration FDA 539. Justifiez votre réponse.

2.4. De quel type d'engrenage est constitué ce réducteur ?
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3.1. Repérez et complétez le tableau des noms données aux roues
dentées dans ’arbre de construction.

3.2. Repérez et compléter le tableau des noms donnés aux arbres
dans’arbrede construction.

Correspondance Nombre Correspondance
Arbre de de | Module Arbre de
, Arbres ,
construction des dents (m) |construction des
Arbres (2) Roues
A Roue menée 133 0.75
Roue menante 30 0.75
B Roue menée 120 0.75
Roue menante 17 1
C Roue menée 100 1
Roue menante 17 1.5
S Roue menée 67 1.5
Roue menante

4° SIMULATION

4.1.Danslel'onglet "Environnement'', sélectionnez ''Simulation dynamique''.

Environnements

~H- Lasimulation estactivée encliquantsurlafléche. Des liaisons sont réalisées dans 1'arbre

\N&- de construction.
Simulation
dynamique :
=l |:a Bl G 2)
20,000 s R i
—— Exécuter ou relire la simulation
0,005 0% 00:00:00

Cliquezsur oy ,puis fermezce menu.
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4.2. Vérification des liaisons.
Ensemble | Moddlisation | Sirula ' Seul le carter doit se situer dans le Dossier "Bloqué" dunouvel arbre de
=. reducteurfda.iam COIlStI'U.Cthl’l.
=k Blogué . , . g . . .
P ﬁﬂ Z:,ier X Dans le cas contraire les déplacer enréalisantun clic droitsurles pieces

adéplacer et valider lacommande : "conserver le degrés de liberté".

4.2.1. Donnez la liste des liaisons obtenues.

= _J Liaisons standard
) {:J Pivot:1 (axe S.iam:1, carter 2:1)

-8 Charges externes

Gravité

4.3. Réalisation des liaisons engrenages.

/" I 4.3.1. Sélectionnez " Insérer une liaison" puis le menu spécifique en sélectionnant

Insérer une liaiso

B etenfin le type d'engrenage du mécanisme et VALIDEZ.

Insérer une liaison X Table des liaisons X
Catégories: Liaisons roulantes
Roulement: cylindre sur plan v =
- "B
| ’ <% L
T Eoa aaht

“_ lat

HE-~Y5E.

(U}l Liaisons: Roulement: cylindre sur plan

0g _
4 H!? S (E

— "
Plan Cylindre r‘ = L4 %
i | W BT
Axe/plan h 2 Cylindre = . =
4 R
t& 1 Origine [;}2 Origine . + &
b1 B mexz

EI oK Annuler Appliquer

N

4.3.2. Répondez aux questions en sélectionnant le diamétre primitif des roues et
la surface de la roue.
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4.4. Mise en place des caractéristiques moteur.

4.4.1. Placez-vous dans I'arbre de construction sur I'axe moteur et réalisez un clic
droit.

4.4.2. Validez " Propriétés.

Pivot:1 (axe S.iam:1, carter 2:1) X
Propriétés générale
o o/ gy 4.4.3.Indiquezlavaleur dela fréquence de rotation du moteur,
o - dans l'onglet " Degrés de liberté". Attention a I'unité non ISO
000 ceg () verruilie demandée par le logiciel.
Vitesse:
@)Calculée
Limites
Valeur actuelle: Raideur: Amortissement:
(Omin. 0,00 deg 0,000 N mmy, 0,000 N mm
I:Wlax. 0,00 deg 0,000 N mm, 0,000 N mm
@ OK Annuler
4.5.Simulation

4.5.1. Réalisez une simulation, en donnant un temps de ""30s'', en
sélectionnant dans le ruban supérieur la fonction '"Lecteur de simulation'.
Puis valisez par Play.

er ou relire la simulation
00:00:00

4.6. Graphes

4.6.1. Récupérez le sraphe des vitesses des différentes roues.

a) Allezdans Graphique de sortie.

Graphique
de sortie

b) Dans le menu qui s'affiche valisez les vitesses pour chaque liaison pivot.

@; nulation dynamique - Graphique de sortie - a
A EEEEA VRS E | E R
=71 Systéme 2 Temps(s) M vii] (Piv... I V1] (Piv...
= g Liaisons standar | 0,00000 50,00000 0,00000
=] Z’,JPivot:l (Pigc O o.oto00 50.00000 25.00000
-] Position:
[ Vitesses 50,000
B v

Force ' ! H
|_I Moment 30,000 [t
B g Pivot:2 (Rot i ; & : ; i :
=] Vitesses : ] ' i '
-] Accéléra ; | :

._., Temps (s)

\ :
Une courbe pour chaque s'affiche sur le graphique. TP1S fdasimulation 4 )
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c)Réalisezune exportation vers EXCEL.

Y L e
o Temps(s) VY] (Piv... V[1] (Piv...
rB1O o,00000 50,000 0,00000

« | /O o.01000 50.00000 25.00000
[ “

d) Ouvrez excel et sauvegardez votre fichier.

e) Importez dans votre compte rendu le graphe des courbes duréducteur.

5° SCHEMATISATION.

5.1.Indiquez sur le schéma cinématique développé ci-dessous du réducteur FDA529

les noms des liaisons inventor concernées.

axe B axe C axe S

4 ARk
.X |

72

5.2. Indiquez sur le schéma ci-dessus la fréquence de rotation en unité ISO de chaque

roue.
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