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Exercice 2 : Pompe & pistons axiaux 1 6 #;

Le fonctionnement d’une pompe a

pistons axiaux peut étre compris en WX
regardant les deux vidéos suivantes (tres !
courtes) : vidéo 1 et vidéo 2. La

Un paramétrage en vue 3D est donné ci-contre, pour une pompe a 3 pistons. Le systéme de réglage de I’inclinaison (et donc du
debit) est précise sur la vue plane ci-dessous. La glissiere entre 0 et 2, de direction X g, permet d’ajuster la longueur H, faisant

varier ’inclinaison & du plan 1, qui tourne par rapport au bati autour d’un axe (0, ¥p). Le contact ponctuel (en C) des pistons 4
sur ce plan incliné 1 fait varier la longueur de sortie de tige z(t), car ces pistons sont en liaison pivot glissant d’axe (B, Zg) avec le

rotor 3. Le rotor 3 est, lui, guidé en liaison pivot d’axe (4,Zg) par rapport au bati, et tourne a vitesse & = .

On notera :

0C = A(t)x; + u(t)y;

=
=

N
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> 4 ou C est le point de contact d’un piston

— sur le planincliné 1 (0 x4 ¥4, et
parcourt donc sur ce dernier une
trajectoire elliptique représentée sur la
vue 3D. On ne souhaite pas déterminer
les expressions de A(£) ni u(t).

Q1 — Sur le schéma, quel est le signe de ’angle & ? En étudiant le systéme de réglage de I’angle du plan incliné [1], déterminer

I’expression de & en fonction de H.
Q2 — Tracer les figures de changement de base permettant de faire apparaitre les angles et &.

Q3 — A I’aide d’une fermeture géométrique, projetée sur Xget Zp, exprimer z(t) en fonction de 8{t) = wt.
Quelle est la course ¢ du piston, en fonction de H ?
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https://www.youtube.com/watch?v=Athbk7JvGRQ
https://www.youtube.com/watch?v=2mh902AP7Yw
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CORRIGE

Q1 - L’angle i@ est ici représenté négatif. Pour le systéme de réglage de 1’inclinaison du plan, on a le triangle suivant :

E,-e
D’ou, si I’on raisonne sur un angle non orienté 0 "0
. - l:?c. H- l:?c. e
tan(|al|) = = |la| = Atan( ) z, 0
o~ g Eg—ey x—’or'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-'-f;_-,'-f
i Pl
_ o i |cx|=-o(\
Q2 — Figures géométrales : : X
H-6, o

1
1
1

Q3 - Onveutécrireﬁ+ﬁ+ BC+C0 = Ei
Sur les schéma paramétrés, on voit que 04 = —Luﬁ, que AB = Rx_.; et BC = z{t}z_;,..
Ainsi: —LoZg+ Rxa +z(8)zg — (D)7 — u(o)y; = 0

fﬂ{ 0+ Rcos(8)+ 0 —A(t)cosle) —0=0

Fouenprojetant ,—+1_y 40+ z(8) — A(D)(—sin(@)) — 0 = 0

On veut éliminer A{t) distance, donc on I’isole, et on fait ligne 2 / ligne 1

Alt)cos(a) = Rcos(d) Ly - z(t)
{4 ame) 2 1o~ 0 T D = et

D’ou|Lu. —z(t) = Rtan(x) cos(f) = z(t) = Ly — Rtan(a) cns[ﬂ'}|

Les 2 longueurs extrémes de sortie de tige z(£) sont atteintes pour & = 0 et & = m (voir schéma 3D page 1)

et sont Zya, = Lg + Rtan(a) et 2., = Ly — Rtan(a) d’ou une course € = |Zpay — Zmin | = 2R tan(a)

donc débattement :

Zmax~Zmin =C

En effet, sur figure ci-dessus on a

(triangle) : tan{a) = i
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