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ANNEXE 1

Machine de placement de fibres
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MACHINE DE PLACEMENT DE FIBRES

Gaine de
protection

Téte de
placement
de fibres

Surface non
développable

Rail motorisé

MODELE NUMERIQUE DE LA MACHINE DE PLACEMENT DE FIBR ES




Systéme
d’alimentation
des fibres de
carbone

Bobine de fibres
de carbone
(une parmi huit)
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Rouleaux du
Multi Winch




FS1 : Déposer
des fibres de
carbone sur un
moule en fonction
d’un profil
programmé

FT 1: Appliquer le
programme du
profil théorique a
suivre

Directeur de

FT 2 : Positionner
le robot articulé
devant le moule

commande
numeérique

) 4

Rail

FT 3: Orienter la
téte de dépose des
fibres devant la
surface

) 4

motorisé

\4

FT4 : appliquer les
fibres sur la
surface

FT41 : Enlever la
protection des
fibres

A compléter

Bobine de film

) 4

protecteur

FT42 : acheminer
les fibres

FT421 : transformer
I'énergie électrique en
énergie mécanique

Moteur
BRUSHLES

FT422 : adapter
I’énergie mécanique

FT423 : transmettre
I’énergie mécanique
aux fibres

Galets
d'entreinemer

FT424 : tendre
faiblement les fibres

Rouleaux du
Multi winch

FT43 : Protéger les
fibres et éviter
I'entrelacement

Gaine de

FT44 : Chauffer les
fibres

) 4

protection

FT45 : Appliquer
les fibres

> A compléter

FT46 : couper les
fibres

> A compléter

Cacompeer>
A complér

FT5 : Stocker les
bobines et
alimenter la téte en
fibres

»( A compléter

!

A compléter

O

Diagramme FAST partiel de la machine de placement de fibres



ANNEXE 2 '

Longueur |
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Hypothése: I'allongement de la fibre
extérieure est négligeable

Figure 2.1

Figure 2.3

Figure 2.2 : Trajectoire courbe de dépose de
bande sur une surface plane (steering)



ANNEXE 3

(Schéma cinématique partiel
de la téte de placement de fibre)
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Vers les
bobines

(Structure du Multi Winch)
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ANNEXE 4

Poulies de renvoi
montées folles
(non motorisées)

7 Rouleaux

Vers la téte

AORIOLIS



ANNEXE 5

(Asservissement en vitesse du Multi Winch)

Qn - Qr . . Qw — Vibres
Moteur .| Réducteur _| Poulie courroie »| Multi-Winch
> ”| Diametre poulie composé d& —
moteur =100mm rouleaux de rayorn
Rr =30 mn
8 Bobines de fibres de
rayon Rb = 82 mm
Figure 5.1 : Schéma structurel du mécanisme
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Figure 5.2 : Schéma cinématique du réducteur a maiépicycloidaux
multi étages et du systeme poulie courroie
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MODELE COMPORTEMENTAL DUMOTEUR
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VARIATEUR
CODEUR:

Eléments de la carte variateur : Eléments du moteur et de la partie opérative : Eléments de la boucle de vitesse
boucle vitesse comprenant une entrgevariant - Restlarésistance de I'induit et L son - Vrobot est la consigne nuhérique
de 0V a +10 V, un correcteun@t une adaptation inductanceR = 2,50, L =3,4 mH (0 & 250) délivrée par le programn]
dynamo tachymétrique de gain - Kg est la constante de force électromotrick-et - Aestun gain qui transforme la
Krq -Kpr = 0,0318 V.s.rad la constante de couple: =Ky =K = 0,22 consigne numérique en tension.
boucle courant comprenant un correctepet@ine - Jegestle moment d'inertie totale au niveau dg
mesure du courant de sortie par un capteur de ggin I'axe moteur et le coefficient de frottement
Kn (Ky=1) visqueux

- un hacheur délivrant une tension u de valeur Jeq= 3.10%g.nf eta = 4.10° Nm.s/rad
moyenne variable variantde 0 a + 80 V (h = 8) - Q, estla vitesse de rotation du moteufgt
Ce dernier composant permet de fournir une celle de 'arbre d’entrainement du winch
tension compatible avec la commande du moteur. - Kpr représente la dynamo tachymétric

Figure 5.3: schéma structurel de I'asservissementwtesse de I'arbre moteur
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Figure 5.4 : Réponse en courant pour un échelontdasion nominale
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