Application

Une séquence de déplacement typique d’une téte d’impression
3D décrit 3 phases durant lesquelles les accélérations et
décélérations sont supposées constantes.

) Phase 1 : la vitesse de I'extrudeur est d’abord nulle. Ensuite Moteur
elle atteint la vitesse de 100 mm/s en 1/10 sec. pas a pas

. Phase 2 : la vitesse est constante pendant 3 s.

. Phase 3 : I'extrudeur ralentit et stoppe finalement 2,5 mm
plus loin.
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Extrudeur
Travail demandé :

@ Donner les équations du mouvement (accélération, vitesse et
position) pour les 3 phases décrites.

@ Représenter ces équations a 'aide du graphe ci-dessous.

O Discuter du lien entre temps d’impression, effort inertiel et
décrochage du moteur pas a pas.
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ost<tl

al = dv/dt = [v(t1) ~v(0)]/(t1-t0) Almm/s], 3 sec
al=100/0,1= 1000 mm/s? 1000
t1<t<t2
T a2=0 0 ot
R2<t<t3 t1=0,1 t243,1 |t3°?

VA(t3) - V3(t2) = 2*a3*[x(t3)-x(t2}]
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Soit a3 = 2%= 2000 mm/s?

: 2:[25]
ottt 2000
v = al*t+v0 = 1000*t I
t1<t<t2 vV [mm/s] Pente vitesse négative
v =_100_ 2a<0

V- o<t 100

v{t) = a3*{t — t2) + v(t2) = -2000%(t - 3,1) + 100
i

Attention, la phase 3 commence & t2 mais le chronométre a débuté a t0.
= On déduit t2 du décompte du chronométre.

ost<tl 0
x = al*t¥2+v0*t + x0 = 1000*t¥2 -> parabole avec x(t1) =5 mm X [mm]
tl<t<2 307,5 S B

305 Vv ASfrm————m—m—m0——
x = v¥{(t-t1) + x(t1) = 100*(t-t1) + 5 - droite avec x(t2) = 305

R2<t<t3
x(t) = a3*(t — t2)¥2 + v(t2)*(t-t2) + x(t2) > parabole avec x(t3) = ? mm
x(t) = -2000%(t-£2)%2 + 100*(t-t2) + 305
Pour calculer t3 on utilise a3 = [v(t3) — v(t2)]/[t3-t2] = [0-100]/[t3-3,1] = -2000
t3=3,1+100/2000=3,155s

_ Alors x(t3) = -2000%(3,15-3)%2 + 100%(3,15-t3) + 305 = 307,5 mm
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Le temps d’impression est élevé car les couches déposées étant de trés faible épaisseur (1/10°™ de mm), il
faut de nombreux allers et retours de la téte pour obtenir la hauteur finale de piéce.

Il est possible de diminuer ce temps en augmentant I'accélération et la vitesse de la téte.

Le risque est de voir I'effort inertiel développer un moment inertiel que le moteur pas a pas ne pourra plus
surmonter.

La perte de pas occasionnée ne permettra pas d’obtenir les cotes voulues de la piéce imprimée...

Méme tangente a t1- et t1+
car méme vitesse

o—Or
t2 t3

angente ﬁirizontale car
vitesse nulle en ce point
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Dossier 1 — La translation

Ce document est une synthese du cours présenté

Pont levant Gustave FLAUBERT (2008 — ROUEN)

Parmi les plus hauts du monde dans cette catégorie

- 32 moteurs actionnent des treuils qui tirent sur des cébles pour soulever les deux
tabliers de 120 meétres de long et 1 300 tonnes chacun, les amenant de 7 a 55 métres de
hauteur en 12 minutes.
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/Vecteur vitesse

La vitesse représente la variation de la
position dans le temps.
Elle est entierement définie par 3
criteres:

e direction, l

* sens,

* intensité.

[+ ou -1 m/s] est a lire comme [1 m] en plus ou en moins
parcouru chaque seconde.

J» Comme un vecteur !

repére d’observation
=repére de dérivation

dt} [m/s]

v
Vecteur position de
\ P relativement a O

point observé

observateur 4
®
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Vierro) = {d

Vecteur accélération

L'accélération représente la variation

de la vitesse dans le temps.

Elle est définie par 3 critéres :
e direction, -
* sens, ]» Comme un vecteur !
* intensité. _

[+ ou -1 m/s?] est a lire comme [1 m/s] en plus ou en
moins chaque seconde -> [1 m/s/s]

repére d’'observation
= repére de dérivation

A(p/Ro) = {dO) /dt [m/s?]

v
Vecteur vitesse de
\_ P relativement a Ro

\
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Cas du Mouvement Rectiligne
Uniformément Varié

a(t) = a constant
v(t) = a.(t — to) + vo

x(t) =§. (t — t0)2 + v0. (t — to) + xo

MRUV 2(t)—v?
( ) Sa= v4(t)—v<o
G 2.[x(t)—xo0]
Principe Fondamental de la Dynamique
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t0<t<tl ,
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v=a.(t—1t0)+ v
Mouvement Rectiligne Uniformément Varié
(MRUV). N
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tl<t=s12
v=vl
Cest un Mouvement Rectiligne Uniforme t1 2§ t3 t [S]
(MRU). 0 >
15
Les deux graphes
a[m/s?] sont liés, a représente
la tangente au graphe
t0<t<tl 0,0047 des vitesses.
v1l-v0 0,07-0
= = — =0,0047 m/s?
t1-t0 15 -0 t0 t1 2 13 t
0 | " >
15
tl £t<t2 «— < >
= Régime Régime
transitoire permanent
S = contrepoids mt=325T
Fe S = Terre + cablel me=237T
- 2
distance  contact a=0,047 m/s
o g=9,81m/s?
Fc +Pc=mc.d vecteurs
Pc ( 2) Fc—Pc . a scalaires 865 921N
PN Fc = Pc — mec.a > Verslebas. ! | :
2641 N 863 280 N

S = tablier
S = Terre + cablel + cible2
F+ Fc+P=mt.d
(Z): F+Fc—P=mta
& F+Pc—mc.a—P=mt.a
& F=(mt+mec).a+P —Pc

! |

f Vo )
F = (mt +mc).a + (mt—mc). g
{ )L J

{ Y

4 Noter le réle
Valeurde Fen  du contrepoids
régime permanent
(sia=0)
L J
f

Quantité
d‘accélération

Valeur de Fen
régime transitoire

(sia #0)
Selon la valeur de a, la part de la quantité d’accélération dans la valeur du
[ résultat final peut devenir prédominante (ce n’est pas le cas ici)

-> important d’effectuer les calculs en dynamique (régime transitoire).




