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Etude d'une scie sauteuse

Le systeme étudié est une scie
sauteuse représentée en annexes
(source : eduscol STI)

O est le centre du pignon

A est le centre de la roue

B est le centre de I'excentrique

C est le centre de la rainure oblongue
D est le dessus de la piece a couper

E est le sommet d'une dent de la lame
F est le point de contact entre dentures

Consignes

Le principe du mécanisme de
transformation de mouvements est
représenté sur la Figure 1. OA=ay,; AB= e x, ; DO=hy,
BC=x(t) X, ; DC = y(t) ¥,

Le paramétrage sera repris sur

cette figure. le bati est supposé fixe.

le référentiel associé est Ry: (0,Xq,Y0,2)

Sauf mention contraire, les calculs — ——*—»X,
7 BN i i = 0
seront effectués de maniére le pignon 1 a un Imouvem_ent}de_ rotation
L, de centre O de d'angle B=(xg,x;) par !
litterale. rapport au bati. son rayon primitif est r; |
. le référentiel associé est R; (0,X;,¥1,2
Les partes 1 et 2 sont 1 (0xy2.2)

indépendantes. la roue 2 a un mouvement de rotation —

de centre O de d'angle a=(xg,X;) par - @
I )‘J

Faire toutes les hypothéses | rapportau bati. son rayon primitif est r,
nécessaires pour compléter les | le référentiel associé est R, (O,x;,y>,2)
données qui vous sembleraient | guide lame a un mouvement

manquantes, en les expliquant | de translation de paramétre y(t) par
clairement. rapport au bati. ?ﬁ

le référentiel associé est Rs (C,Xg,Yo,2)

Partie 1 : modélisation | te pignon 1 roule sans glisser

surlaroue2enkF
1. Chercher les classes
d'équivalence de ce mécanisme en | OF = yq; AF = -1, yq
remplissant le tableau ci-dessous.
Donner un nom a chaque classe
d'équivalence (1 point)

O

Figure 1: vue simplifiée du mécanisme de transforntn de mouvement

Classe d'équivalence (nom) Numeéros de pieces de la classe d'équivalence

0 : Bati

1:
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2. Tracer le graphe des liaisons de ce mécanisme (1 point)

3. Combien de mobilité souhaite on obtenir pour ce mécanisme. Justifier (1 point)
4. 1l'y a il des mobilités internes, si oui, combien ?

Décrire alors le mouvement de la ou des classes d'équivalence concernées (1 point
5. Quel est alors le degré d’hyperstatisme de ce mécanisme. Justifier. 1 point]

6. Proposer un schéma cinématique spatial de ce mécanisme. (2 points)

7. Proposer un schéma cinématigue plan de ce mécanisme dans le plan de la figure 1 point) (1

8. En se basant sur la figure 1 et les données associgesné&ida relation entre I'angke et la position
de la lame y(t). Vous donnerez aussi la relation enétex(t) (2 points)

Partie 2 Cinématique
9. Faire les schémas plan paramétrés permettant de pasBReradg et de B a R. En déduire les

vecteurs taux de rotation()(1/0) et m (1 point)

10. Exprimer la vitesse du point B relativement.arBsultat en projection dans la basg, ¥,,2) . Vous
I'exprimerez en fonction de(t) (1 point)

11. Exprimer l'accélération du point B relativement @ Fésultat en projection dans la base
(X;,¥,.2) . Vous I'exprimerez en fonction dét) (1 point)

12. Exprimer, en fonction de y(t) la vitesse du point C appartenapntéld@vement a R (0,5 pts)
13. Exprimer l'accélération du point C relativement au référentiel R (1 point)
14. Exprimer le torseur cinématique du solide 3 relativementradriit au point C (0,5 pts)
15. Transférer ce torseur au point B (0,5 pts)
16. En déduire la relation liany(t) et a(t) (0,5 pts)

17. La scie est donnée pour 2000 coups par minur%s;%, e= 9,5 mm, on suppos&t)=0

Calculer la vitesse de coupe maximaledx (y(t)) ) (0,5 pts)
18. Exprimer le torseur cinématique de la roue (associég aéduit au point A. (0,5 pts)

19. Déplacer ce torseur en F. En déduire la vitesse du pa@ppartenant a.Relativement a R
en projection dans la bas&;. ¥,.2) (0,5 pts)

20. Exprimer le torseur cinématique du pignon 1 réduit au poien@rojection dans la base
(X5, Y0.2). Déplacer ce torseur en F. En déduire la vitesse du poiappartenant a R

relativement & R en projection dans la bas$&,. ¥,.2) (1 point)
21. Comme indiqué sur la Figure 1. le pignon 1 roule sanseglsg la roue 2 en F. Exprimer la
condition de roulement sans glissement et en déduire la relatior:lithtet /3 (t) (1 point)
22. Calculer la vitesse de rotation du roter(Rt) (0,5 pts)
23. Calculer la valeur de I'accélération du point B (0,5 pts)
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Récapitulatif sur ensemble scie
sauteuse

Pieces différentes : 33
Total des pieces : 55

Numéro |Quantité|Nomenclature
1 1 corps gauche
2 1 corps droit
3 1 raccord aspiration
4 1 stator
5 1 manchon aspiration
6 1 support rlt
21 1 Roulement a billes
a contact radial
626 ZZ
22 1 Roulement a billes
a contact radial
627 ZZ
7 1 plateau
8 1 support galet
9 1 VIS CHC M6x16
10 1 Ecrou H M6
11 2 guide
12 1 racleur
13 2 porte charbon
— &‘”’f/}; 14 2 ressort
!) :2‘: 15 2 charbon
_—_ QS' 16 1 bouton ma
S 17 1 rivet
18 1 cache securite
19 1 Vis CHC M4x10
20 10 Ecrou H M4
23 9 Vis-CS-M4x18
24 1 rotor
25 1 roue
26 1 axe d7-30
27 1 axe d5-18
28 1 bague
29 1 support lame
® 30 1 lame
31 1 bloque lame
® 32 2 VIS CHC M4-14
® Mise en plan par 3 1 galet
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