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CONTEXTE: OBJECTIF:

Comment faciliter le levage et le déplacement sécurisé de Concevoir et fabriquer une maquette fonctionnelle de chévre de levage

charges lourdes dans un atelier/garage tout en réduisant Peffort électrique illustrant une méthode sare et efficace de manutention.

physique de 'opérateur et en augmentant la précision ?
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DIMMENSIONNEMENT ETUDE CINEMATIQUE
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142

SCHEMA CINEMATIQUE 2D ET 3D
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EFFORT SUR LA VIS, LES ENGRENAGES ET
SUR LES BUTEES

. Bati = {1}

EFFORT SUR LES TUBES

Données
e Charge 500N
e Modélisation Encastrement
e Section droites 30*30*2 S235 30
500N
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- Systéme de vis-écrous = {4}

Butée d billes

e Effort Max au point C : 3080.5N
« Charge purement axial [ I'axe de vis

Cmax <Codm

Choix de butée a billes :
@ 28*15*9

3080.5 N <1060 daN

- Bras intermédiaire = {5} A <

AV
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) F = 500N
Résultat du PFS : Ng = 250 Nm

YB =500 N

Contrainte: 45  — 235 MPa
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Graphe des ligisons Degrés d’hyperstatisme

NB=0
Lc = 23
Rc=6-NB=6
Mc =Llc-Rc =17
—_— . M=Llc-6=17
glissant Ms=M-Mc=0
’ Systeme Isostatique

Effort appligué au sein de la vis

216 mm
109.8 mm
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500 N
5 mm/tr
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Figure 4: Modélisation des efforts sur RDM7 Résultats:  Couple min: 4.9 N/m

Figure 5: Butée a bille SKF

Reducteur min: 0.41

- _n N B B _§B _§B N _§B B __§ § B § §B B §N N _§B_§N_ §B_§B N §B B N _§N_ _§_ /]
. § N N B N B B B B B B B B B B B B N BN BN B B B B B N

~--------------------------------,

PLANNING

GANT Revue de projet Rewvue de projet Soutenance
t | Personne/Activité semaine 17-sept-25  0l-oct  08-oct  15-oct  22-oct  29-oct 05-nov  12-nov| 19-nov| 26-nov 03-dec |10-dec

Nathan

Conception (schéma cinématique)
CAO Bati

Assemblage total CAO
Dimmensionnement

Devis et commande

Veille chevre de levage
calcul hyperstatisme

Recherche solution techno

Loi entrée-sortie

Optimisation sur excel
Cao Bras moteur
dimmensionnement
Assemblage total CAO

Cahierdes charges
Mise en commun sous forme d'un power point

Poster
Préparation soutenance
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Figure 6: Systéme d’engrenage avec , . .y Figure 9: Diagramme GANT
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analyse technique et notre sens de la rigueur dans la gestion de projet.
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