Séance 1

TP 12 - CN1

COMMANDE NUMéRIQUE

STRUCTURE D'UN PROGRAMME : 

ALGORITHME
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OBJECTIF DE SÉANCE
L’élève doit être capable de : 

Rédiger un algorithme d’un usinage d’une pièce formée de droites, d’arcs de cercle et de cercles afin de définir une trajectoire.

A partir des données suivantes : 

· Définition de la pièce

· Document sur la position des axes sur machines C.N.

· Définition des origines machine, pièce et programme

· Définition des cotations d’une figure en absolu et en relatif

· Un algorithme pièce

Conditions de réalisation : 

· En 4 heures

Pré requis permettant de mener à bien l’activité : 

· Savoir représenter un point dans un repère orthonormé

Critères de réussite : 

· Axes correctement définis 

· Rédaction de la procédure de l’algorithme correcte

· Algorithme correct

OBJECTIFS INTERMÉDIAIRES ET DÉMARCHE UTILISÉE

(TAXONOMIE DE BLOOM)
OI
OS
OBJECTIFS INTERMÉDIAIRES 
REMARQUES

1

Identifier les axes principaux X, Y, Z
Rechercher relation


1.1
Représenter une figure dans un espace défini par les axes principaux
Transposition


1.2
Nommer les axes de la pièce en fonction des axes principaux de la machine à commande numérique utilisée
Rechercher dans une documentation

2

Décoder un algorithme
Formaliser


2.1
Tracer la figure en fonction de l’algorithme
Traduction, Transposition


2.2
Rédiger une procédure d’élaboration d’un algorithme
Synthétiser

3

Distinguer la programmation en coordonnées absolues et relatives
Analyser


3.1
Donner une définition pour les deux cas
Synthétiser


3.2
Noter les coordonnées de chaque point d’une pièce en fonction de la programmation choisie
Appliquer

4

Application
Approfondir, Vérifier

5

Validation des acquis
Valider

Observation : 

Pour l’OI 2, il est recommandé de donner un algorithme différent à chaque changement de binôme.

La validation des acquis se fera sur la rédaction d’une partie de l’algorithme traduisant la trajectoire d’un flasque de barbecue.

RÉDIGER UN ALGORITHME D’UN USINAGE D’UNE PIECE FORMÉE DE DROITES, D’ARCS DE CERCLE ET DE CERCLES AFIN DE DEFINIR UNE TRAJECTOIRE

IDENTIFIER LES AXES PRINCIPAUX X, Y, Z

REPRÉSENTER UNE FIGURE DANS UN ESPACE DEFINI PAR LES AXES PRINCIPAUX

Vous devez indiquer le plan dans lequel votre trajectoire (courbe ou droite) est définie suivant le type de machine à CN.

Définition d’un plan de déplacement : c’est un plan parallèle à un des plans défini par les axes principaux de la machine (voir document sur la position normalisée des axes).

Le plan défini par les axes X et Y forme un plan de déplacement XY.

Le plan défini par les axes X et Z forme un plan de déplacement XZ.

Le plan défini par les axes Y et Z forme un plan de déplacement YZ.

La figure ci-dessous vous invite à réfléchir sur la position de deux cercles centrés en O1 et O2, positionnées dans deux plans de déplacement différents.


On demande de représenter chaque cercle dans son plan de déplacement respectif ci-dessous et d’indiquer le nom des axes principaux signés (ex : X+ est un axe signé positivement, X- est un axe signé négativement).





Nommer les axes de la pièce en fonction des axes principaux de la machine à commande numérique utilisée.

A l’atelier, en vous aidant du dossier machine : 

- comparer les axes indiqués sur la machine à ceux indiqués sur le dossier

- nommer les axes signés sur le croquis en fonction de la position de la pièce (ex : X+ est un axe signé positivement, X- est un axe signé négativement).

- représenter les origines respectives suivant la documentation.


Décoder un algorithme

Définition : On appelle algorithme un processus de calcul (ou un enchaînement d’opérations) permettant d’arriver à un résultat (ou de décrire un usinage).

Tracer la figure

voir algorithme proposé par le professeur (page 145)

Sur papier millimétré : 

Positionner les points donnés par le tableau des coordonnées, dans le référentiel pièce.

Suivre les indications de l’algorithme en reliant les points. Vous utiliserez une couleur pour les déplacements en vitesse rapide et une autre couleur pour les déplacements en vitesse de travail.

Rédiger une procédure d’élaboration d’un algorithme

.................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................
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Exercice de Décodage
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COORDONNEES

DES POINTS / .OP.
ALGORITHME 







N°

du

Point
X
Y
Mode de 

progr.
ALLER au

point N°
A

la

Vitesse
Suivant 

une 

trajectoire
COMMENTAIRES

OP


0
0

Début

N°100


Début du programme N° 100

A
620
0
Absolu
A
rapide
rectiligne
Lorsque l’on arrive sur A 

Attente puis 

B
620
10




Ouverture du jet de coupe 

C
10
10
Absolu
B
travail
rectiligne
Tenir compte de la saignée occasionnée par le jet de coupe

D
10
180






E
267.874
180
Absolu
C
travail
rectiligne


F
282.541
168.143






G
308.132
48.717
Absolu
D
travail
rectiligne


H
318.873
40.859






I
620
70
Absolu
E
travail
rectiligne





Absolu
F
travail
circulaire
Sens horloge : Rayon = 15




Absolu
G
travail
rectiligne





Absolu
H
travail
circulaire
Sens trigonométrique : Rayon = 15




Absolu
I
travail
rectiligne





Absolu
B
travail
rectiligne
Lorsque l’on arrive au point B : arrêt du jet de coupe








Ne plus tenir compte de la saignée occasionnée par le jet de coupe




Absolu
OP
rapide
rapide
Par convention, on retourne toujours à l’origine programme





fin


Fin du programme 

Distinguer la programmation en coordonnées absolues et en coordonnées relatives



Tableau des coordonnées suivant le mode de programmation : 

mode
coordonnées absolues
Coordonnées relatives

point A

point B

point O.P.
X

30

70

0
Y

30

50

0
X

30

40

-70
Y

30

20

-50

Donner une définition pour les deux cas de mode de programmation

..........................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................................

Noter les coordonnées de chaque point de la pièce définie ci-dessous en fonction du mode de programmation


Tableau des coordonnées suivant le mode de programmation : 

mode
coordonnées absolues
Coordonnées relatives

point O.P.

point A

point B

point C

point D

point E

point F

point O.P.
X

0


Y

0


X

0


Y

0



Application

Rédiger l’algorithme de la pièce

Commencer par la programmation du trou oblong en coordonnées relatives

Programmer le cercle intérieur en coordonnées absolues

Terminer par le contour extérieur en coordonnées absolues

Finir la programmation au point O.P. en déplacement rapide.

nota : Les queues de début et de fin ont été ajoutées pour des raisons de faisabilité technologique, que l’on verra dans le TP suivant « Rédiger un programme pièce »


Validation des acquis

Rédiger l’algorithme de la partie du flasque du barbecue de la lettre E à O.
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Algorithme : 


- Aller au point A en vitesse rapide


- Aller au point B en vitesse de travail


- Aller au point O.P. en vitesse rapide
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voir dossier Ressources page 205





BACCALAURéAT S.T.I. STRUCTURES MéTALLIQUES


FICHE PéDAGOGIQUE
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Intitulé du 


chapitre : 


Fonction


Réalisation





Numéro du 


chapitre : 


6





Sujet de l'activité : 


Commande numérique


Structure d’un programme : algorithme





Objectif de séance : 


L’élève doit être capable de rédiger un algorithme d’une pièce formée de droites, d’arcs de cercle et de cercles afin de définir une trajectoire.
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Prérequis : 


Représenter un point dans un repère orthonormé





Connaissances associées : 


Définir les types d’axes et le référentiel normalisé


Définir des origines (programme, pièce, machine...)


Décomposer des figures géométriques en éléments simples, différencier une cotation en absolu ou en relatif





Matériel et outillage : 


Algorithme d’une pièce (voir page 145)


Papier millimétré





Niveau d'acquisition











1. Information





2. Expression





X





3. Maîtrise outil











4. Maîtrise méthodologie





Code de l'activité :


T P 12-CN1


Code informatique :


CNALG1.doc





Commentaires : 


Apprentissage d’une pièce


La démarche permet à l’apprenant d’avancer à son rythme
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