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uestions 27 et 28 : Algorithme d’optimisation de K.
P

Pour 7 allant de 0 a N K,
Calcul de K, =i x AK,,

Algorithme 1

Algorithme 2

Fin pour



Annexe : Modélisation et caractérisation du systeme de
positionnement des roues

0

Paramétrage des contacts entre la roue

et les rouleaux d'entrainement (le vérin
. {1; 2} et la liaison entre le support des
AB = L, 27, rouleaux d'entrainement (sre) et le bati
0,05 = —ajo+b7, 1 ne sont pas représentés).
00B = —L1¥, L0; 7 =505 2, =R=047m
000, = —L,j, + L, A 01l; - 2, = 031, - 2, = Rye = 175 mm
0,0, = —L, ¥, — L%, Oa“%‘ ar = (%o, %) = (Zp,2,) = —17°

ay = (o, %) = (2o, Z,) = 17°

Figure A Configuration normale de travail
Les liaisons entre les différents solides supposés indéformables sont modélisées par les liaisons parfaites suivantes :
— une liaison pivot d’axe (Og, ¥,) entre la roue (3) et le bati (0) ;
— une liaison pivot d’axe (O, Z) entre le support des rouleaux d’entrainement (sre) et le bati (0) ;
— une liaison pivot d’axe (Oy, §,) entre le rouleau (re;) et le support des rouleaux d’entrainement (sre) ;
— une liaison pivot d’axe (O,,¥,) entre le rouleau (re,) et le support des rouleaux d’entrainement (sre) ;
— une liaison sphérique de centre A entre le corps de vérin (1) et le bati (0) ;
— une liaison sphérique de centre B entre la tige (2) et le support des rouleaux d’entrainement (sre) ;
— une liaison pivot-glissant d’axe (A4, Z;) entre le corps de vérin (1) et la tige (2) ;
— une liaison sphére-plan de normale (I, Z;) entre le rouleau (re;) et la roue (3) ;
— une liaison sphere-plan de normale (I, Z,) entre le rouleau (re,) et la roue (3).
Paramétrage et hypothéses
— chaque motoréducteur (M R;),i € [1;2] est composé d’une machine électrique (M;) et d’un réducteur (R;) ;
— lors du reprofilage de la roue, le support des rouleaux d’entrainement (sre) est supposé fixe par rapport au
bati (0) ;
* TOO'%:[q =073metm~%=m~%=L2=1m;
— 1,037 =1,0; -7 = R=04Tm;
— 011, -7 = Oy, % = R, = 175 mm;;

— vecteurs vitesse de rotation :
o () =wsly avec wg < 0

d Qrej/sre = wreigOa i€ [[17 2]] ;
i QMi/sre = Wmigm IS [[17 QH
Modélisation des actions mécaniques transmissibles
— Actions mécaniques exercées par le rotor de la machine électrique (M;) sur Uentrée du réducteur (R;) :

0 .
{Tur )= {6’ 7 }0.72 € [1;2];

miJ0

— Les deux chaines d’énergie sont identiques donc C,,; =C,,0o =C,, ;

NN ) . B _ i
— Actions mécaniques exercées par la roue sur l'outil: { Ty 0 } = { 3—outil avec Rg_, i1 To = foqp €t

c
Rs_ outil - 20 = f.»- Le paramétrage de la position du point de contact C entre la roue et I'outil est précisé

sur la figure B.



Profil simplifié de la roue

L’axe (Og,¥y) étant un axe de symétrie de révolution de la roue, seule la moitié du profil est schématisé en
figure B. L’outil décrit une trajectoire correspondant a une génératrice du profil a obtenir.
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Figure B Paramétrage du profil simplifié¢ de la roue (3)

Caractéristiques de 'opération [OP2]

Le contact entre 'outil et la roue est supposé ponctuel au point C';

Le porte-outil se déplace dans le plan (Os, ¥y, 25) ;

Les points C, et C; correspondent respectivement au premier et dernier point de contact de I'outil avec la
roue ;

L’opérateur impose la valeur de la composante de la vitesse V(C’ € outil/3) selon Z,. Cette composante est

constante et est appelée vitesse de coupe V, = —V(C € outil/3) - Z ;

La vitesse du point C' de I'outil par rapport au bati du tour en fosse est : V(C € outil/0) = Vi(t)d = —bws i

CoCy
C

e

de l'axe (Os,%,). Le parametre b est une constante définie par 'opérateur, elle correspond a la distance
parcourue par ’outil dans la direction u lorsque la roue tourne d’un radian.

avec u = et wy < 0 la vitesse de rotation de la roue par rapport au bati du tour en fosse autour

req Tour en fosse [Conditions de coupe]

"requirement”
Reprofiler une roue

id=1
text = "Le tour en fosse doit permettre le reprofilage rapide des roues tout en conservant un bon
état de surface et permettant une durée de vie optimale des outils de coupe.”
A A
| |
refine 1 refine 1
| |
1 1
"requirement" "requirement"
Vitesse de coupe V, = —V(C € outil/3) - & C,C
Pe e ( /3)- %o Déplacement de Poutil dans la direction 4 = —°—L
id=1.1 €l
_ oy — it
text = "V, = 400 m-min id=1.2
text = "0,4 mm-tr—' soit b = -~ mm-rad'"

Figure C Diagramme des exigences des conditions de coupe
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Questions 22 et 23 : Diagramme de Bode associé a la fonction de transfert N,(p)
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