o L
i B CI 3 — TD3 - Fermeture cinématique 2025

Transmission par joint Oldham sur le systeme
MaxPID
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Sur le systeme MaxPID présent dans le laboratoire de SII, I’axe de sortie du moteur 4 n’est pas parfaitement
aligné avec l'axe de la vis 1 qu’il doit entrainer en rotation. Pour transmettre le mouvement de rotation, le
concepteur a choisi d’utiliser un accouplement entre 1’axe moteur et la vis de type joint de Oldham. Cette

solution technique qui permet de réaliser la fonction ”transmettre un mouvement de rotation entre deux arbres
paralléles non coaxiaux” , est constituée :

e d’un plateau 6a, 1ié par une liaison encastrement & 1’arbre d’entrée (axe du moteur 4),

e d’un plateau 6c, lié par une liaison encastrement a I’arbre de sortie (vis 1),

e d’un élément intermédiaire 6b.

Arbre d’entrée Arbre de sortie

Cette transmission par joint de Oldham est représentée sous la forme du schéma cinématique ci dessous:
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Constituants et paramétrage:

e Le solide 3, de repeére associé Ry(O, 8, 75, z_g), est considéré comme fixe.
. | ‘s 5 — . , —
e Le solide 6a, de repére associé R,(A,ZoYa, 24), €st en mouvement de rotation d’axe (A, zj) par rapport
au solide 3 tel que 74 = 7o, et (%,ﬂ) =0.

e Le solide 6¢, de repere associé Ry(B, z0, g;lé, z_g), est en mouvement de rotation d’axe (B, 30_6) par rapport
au solide 3 tel que 6= x—g, et (24, zb) = a.

On définit OA = —e. 7, ot OB = — .70

Objectif : S’assurer que la vitesse de rotation de la vis est la méme que la vitesse de rotation de l'axe du
moteur (transmission homocinétique).

Question 1  Repasser en couleur les différentes CEC sur le schéma cinématique.
Question 2  Dessiner le graphe des liaisons du joint de Oldham.

Question 3 Donner le parametre d’entrée et le parametre de sortie du joint de Oldham. Le plateau 6a est
la piece d’entrée donc le parametre d’entrée est ’angle 6. Le plateau 6¢ est la piece de sortie donc le parametre
de sortie est ’angle «.

Question 4 Donner I'expression, en fonction des parametres de mouvement, des torseurs cinématiques de
chacune des liaisons.

e Liaison 6a/3:

0.74
{V6(1,/3} = { _6L>O }
A

{Vev/ea} = . { i }

%
Vaeeb/6aYa

ot = {3,9 -]

VBe6e/6b2c

e Liaison 6b/6a :
e Liaison 6¢/6b :

e Liaison 6¢/3 :

o>
tueat= {5}
B 0
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Question 5 Déterminer, & I’aide d’une fermeture cinématique, la loi entrée-sortie en vitesse du systéme.
La fermeture cinématique s’écrit:

{Veass} + {Vevsa} + {Voass} = {Vecss}
On doit déplacer tout les torseurs au méme point:

e Liaison 6a/3:

0.7
{VG(I,/S} = { _(;C>O }
A

et = {3, Y )

‘/AGGI)/()’G,EL>

e Liaison 6b/6a :

e Liaison 6¢/6b :

— -
{Vecson} = { L. } = _°
5 U VBeec/on2c 4 L Vaesesen

Avec :

SN —
Vaecee/eo = VBeoe/ob + AL A Qeerep = VBGGc/Gb?c +(eZ— FPR)N O = VBGGC/GbZ_g

et = {4, 0

VBe6e/6b2e

e Liaison 6¢/3 :

Avec :

— — . .
Vaceoess = Veoess + AB A Qocss = 0 + (.26 — fU5) N 6uTg = f.6. 7

—
o= { 5% )

La fermeture cinématique s’écrit alors :

{Vﬁa/3} + {VGb/ﬁa} + {V6C/6b} = {V6c/3}

0.7 0 0 &
— + — + — = .=
LU0 4 U Vace/6a¥a 4 U VBescsonze a4 L [z

On obtient le systeme d’équation vectoriel:
{ 0.7 = a.;
— = C =
Vaeeb/6aYa + VBeoc/evze = f.0.20
En projetant sur les directions 3?6, ﬁ et Z, on trouve les équations suivantes:
0=a
Vacep/6a = [f-cu.sin(0)
VBeeesob = f.ci.cos(0)

On ne peut pas se satisfaire uniquement de la premiere équation, si une des glissiere est bloquée, on trouverai

aussi :
a=0
Ce qui entrainerai que le systéme est bloqué.
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Question 6 Conclure sur le caracteére homocinétique (vitesse d’entrée = vitesse de sortie) de cette transmis-
sion de mouvement.
Le systeme est non bloquant et on trouve la relation:

0=

On a donc bien homocinétie du systeme.

Question 7 Déterminer I'expression de la vitesse de translation de 6a/6b en fonction de 6 et 6.

VAG()'b/Ga = f99777(9)

Question 8 Déterminer 'expression de la vitesse de translation de 6b/6¢ en fonction de 0 et 6.

VBE&:/GI} = fe(()é(e)
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