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1. Contexte de l’étude: 

   

1.1. Présentation du contexte 
Le but de ce TP est de découvrir l’univers de la Fabrication Assistée par Ordinateur  (FAO) à l’aide de 
3DExperience grâce aux applis Prismatic Machining  et Mill-Turn Machining. 
Il est demandé d’étudier la conception existante du système ROMAP du Philea, de la modifier et de 
réaliser la ou les pièces reconçues sur MOCN. 
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1.2. Philae (atterrisseur) 
Rosetta, sonde spatiale de l’ESA, avait pour objectif l’étude de la comète 
67P/Churyumov-Gerasimenko. Elle a été la première mission à tenter la 
mise en orbite d’un vaisseau spatial autour d’une comète et à y déposer 
un module d’atterrissage à sa surface, la sonde Philae. La mission de 
Philae consistait à analyser la comète sous tous ses aspects : composition 
du sol, propriétés physiques, niveau d’activité… Elle avait pour cela 
plusieurs appareils de mesure embarqués : 
Pour l’atterrisseur dont l‘encombrement est à l’échelle de l’homme, il était 
indispensable de réaliser une maquette à l’échelle 1 qui servirait de 
support à la communication faite autour de cette mission « Cornestone » 
de l’ESA, une maquette PHILEA qui puisse montrer les principales activités 
de cet atterrisseur Philae au fonctionnement très complexe. 
 
1.3. Romap 
ROMAP (Rosetta Lander Magnetometer and Plasma Monitor) est un 
magnétomètre qui doit mesurer l'intensité du champ magnétique de la 
comète et les interactions avec le vent solaire. 

Fig. Romap 
Source : https://sci.esa.int/web/rosetta/-/55067-
romap-magnetic-field-and-plasma-sensor 
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1. Contexte de l’étude: 

   

1.2. Fonctionnement mécanique du système Romap 
Actuellement, l’ensemble charnière est fixé sur un profilé ITEM de la structure. Le ServoMoteur  AX18 entraine un axe 
épaulé guidé en rotation à l’aide de 2 paliers à colerette IGUS.  L’axe épaulé entraîne à son tour, à l’aide d’un méplat et 
d’une vis de pression,  la rampe en rotation de façon à sortir le Magnétomètre de l’atterisseur Philéa. 
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Fig. Système ROMAP 

Servomoteur 
AX18A 

Axe épaulé 

Rampe 

Magnétomètre 

Ensemble charnière 

Stator AX18 

Fig. Schéma cinématique minimal du 
système actuel. 

Axe guidé en rotation 

Rampe  

M 
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1. Contexte de l’étude: 

   

L’axe épaulé  actuel assure 2 fonctions techniques :  
-Entraîner en rotation le SE Rample+Magnétomètre, 
-Guider en rotation le SE Rample+Magnétomètre. 

Le client souhaite que ces 2 fonctions soient séparées. Un arbre épaulé, fixé au servo moteur 
AX18, entraîne en rotation un autre arbre guidé en rotation grâce à 2 paliers à collerette. La 
transmission de puissance entre les 2 arbres est alors assurée via un accouplement élastique 
de type accouplement à mâchoire incurvée Ruland. 
 
 
 
 
 
 

Fig. Système ROMAP 

Modification de l’arbre épaulé 
et Intégration de 
l’accouplement  

Stator AX18 

Fig. Accouplement à 
mâchoire incurvée 
Ruland MJC25-6 

Fig. Schéma cinématique minimal du 
nouveau système 

Accouplement 
élastique 

Axe guidé en rotation 

Rampe  

1.2. Modification de la conception 
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1. Contexte de l’étude: 

   

Les schémas, ci-dessous, présentent la conception actuelle et le mécanisme à reconcevoir avec l’intégration de 
l’accouplement Ruland.  
L’espace entre chaque composant est à définir. 
Rq: Dans cette partie, la fixation du servomoteur qui doit, elle-aussi, être reconçue n’est pas étudiée.  
  
 
 
 
 
 
 

Fig. Système ROMAP 

Fig. Conception actuelle Fig. Parties à reconcevoir 
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1. Contexte de l’étude: 

   

Pour concevoir les nouveaux arbres, il est important de s’appuyer sur les documentations techniques des 
composants implantés :  
• Accouplement élastique Ruland MJC25-6  
• Servomoteur Dynamixel AX-18A  
• Paliers à collerette IGUS GFM 06-08-08. 
 
1.3.1. Accouplement élastique Ruland 
 
 
 
 
 
 

Fig. Documentation technique Ruland MJC25-6 

1.3. Documentation techniques 
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Ø6H9 
Diamètre de l’arbre préconisé 
pour des pièces mobiles l’une par 
rapport à l’autre et une mise en 
place à la main : Ø6h8 

* 

* Tolérance sur le perçage 
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1. Contexte de l’étude: 

   

Fig. Documentation technique Palier à collerette GFM-0608-08 
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Fig. Documentation technique Dynamixel AX-18A 

1.3.2. Servomoteur Dynamixel AX-18A 1.3.3. Palier à collerette IGUS GFM 0608-08 
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1. Contexte de l’étude: 

   

À partir des documentations techniques précédentes, dessiner : 
• la pièce « RO-Arbre epaule servo » fixée au servomoteur et ajustée à l’accouplement élastique Ruland, 
• L’arbre entre l’accouplement élastique et l’ensemble charnière. 
Indiquer les ajustements nécessaires. 
 
 
 
 
 
 

1.4. Reconception proposée 
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