Equiprojectivité MACHINE A ECRIRE
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Le système proposé sur les figures 1 et 2 représente la commande d'une touche de machine à écrire. Toutes les autres touches  ont   des commandes similaires.

Le mouvement de frappe du doigt 8 de l'opérateur arrive en M sur la touche de commande. Le mouvement se transmet au bras 1 solidaire de la touche. Le bras est articulé en A sur le carter 0 de la machine. La biellette 2 articulée en B sur 1  et en C sur un renvoi 3, reçoit et transmet le mouvement. Le bras de renvoi 3 articulé en D sur le carter 0 entraîne en E une deuxième biellette 4. Le mouvement est reçu en F par le levier porte-lettre 5. La lettre à frapper, située en P, tape le ruban carboné puis la feuille de papier enroulée autour du rouleau 7.

Les liaisons A, B, C, D, E, et H sont des liaisons pivots dont les centres portent le même nom.

ETUDE CINEMATIQUE

Le dispositif occupe la position de la figure 2. On se place en début de frappe. Faire les constructions graphiques sur la fig.2. Afin de déterminer la vitesse de frappe VP5/0 on demande :

1. Comparer les vecteurs vitesses suivants : VB1/0 avec VB2/0 ; VC2/0 avec VC3/0 ; VE4/0 avec VE3/0 ; VF4/0 avec VF5/0. Justifier.

2. Quelle est la nature du mouvement de 1/0 ? ……………………………….………………. 

Déduire et tracer les directions des vitesses VB1/0 et VM1/0.

3. Sachant que le module de la vitesse VM1/0 est égal à 10 cm/s tracer le vecteur vitesse correspondant sur la figure 2. Déduire graphiquement VB1/0 : ………………………..

4. Quelle est la nature du mouvement 3/0 ? Déduire et tracer les directions des vitesses VC3/0 et VE3/0.

5. Quelle est la nature du mouvement 2/0 ? …………………………………

Connaissant la vitesse VB2/0 déterminer graphiquement, sur la fig.2, la vitesse VC2/0. Utiliser la propriété de l'équiprojectivité.

6. Déterminer graphiquement la vitesse VE3/0 du bras de renvoi 3.

7. Déterminer graphiquement le CIR de la biellette 2, pour la position de la figure 2.

8. Déterminer la vitesse de rotation de la biellette 2, 2/0, pour la position de la figure 2.

9. Déterminer la vitesse de rotation du bras de renvoi 3, 3/0.

………………………………………………………..…………………………

10. Quelle est la nature du mouvement 4/0 ? ………………………………………………

Déduire et tracer les directions des vitesses VP5/0 et VF5/0.

11. Quelle est la nature du mouvement 4/0 ? ………………………………………………

12. Déterminer graphiquement le CIR de la biellette 4, pour la position de la figure 2.

13. Connaissant VE4/0 déterminer graphiquement la vitesse VF4/0. Utiliser la propriété de l’équiprojectivité.

14. Déterminer ta vitesse VP5/0 de la lettre utilisée pour  la frappe.

15. Comparer les modules des vecteurs vitesses VP5/0 et VM1/0.

………………………………………………………………………….…………………………

16.  Calculer le rapport. ………………………………………………………………..………….. 

17. Le système fonctionne-t-il en réducteur ou en multiplicateur ? ……………………………

18. Déterminer la vitesse de rotation de la biellette 4, 4/0.

…………………………………………………..…………………………………

19. Déterminer la vitesse de rotation du levier porte-lettre 5, 5/0.
………………………………………………………….………………………….
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