Olomie ¥ Alsy uabj

L—yg ) lilata) 0
Lm.;.,\.@)}))eglﬂw ............... XY —
.................................. : sW!(C/)Z\;.Q)///é L) gl Acadd]

70370

\ 7
\

s Aadil) puded! jadE|

NS st

-

l‘ })\)53) ‘E—’“"-‘J‘P‘"

e

-




]

u.:s NS44 | e £ 5 3al) - 2016 aaiall 55 - L SIS aa gall (il gl Glaay)
18 e 3_3,"\.3)“ (Jw\ - Ua.ﬂ‘,d‘ ejj; bala - (x

Q.01. Questions qui permettent d’exprimer le besoin. n V0,75
S ; | ( ﬂ *‘,\\
A qui rend-il service ? Uk Vidateiur . N <R
)| L
Sur quoi agit-il ? Tube | on o, il |
Dans quel but ? _5,5;,5 r fve,hnlx fe ta palottle Da_dgf e ,_kfgh wner el conVoler Ye(s s\?c
' i sife [de gk Cﬁo | / [
Q.02. Diagramme pieuvre et tableau des fonctlons de service du manipulateur. 4 p
1,5

Energie

hydraulique Tube en béton

FP A\

FC1
R —————— ™
) FC2 Manipulateur de tubes fca
| Environnomont en béton
FC6 FC5 FC3

Systéme de
production centrale

Technicien de
maintenance

o [Snisit befube en biton o & deplacer pais k ComVley Vess fosle de skackese

FC1 | Utiliser I'énergie hydraulique

FC2 | S’intégrer a 'environnement industriel

FC3 | Faciliter la tache de maintenance

FC4 | Respecter les normes de sécurité

FC5 .S'UAG’\J'G( <« ‘Q‘J %Our‘ce tﬁey\ﬂaw g& L\;,quﬁ (l\SPCn\ue_ /
FC6 ‘o":\c\fh{ aux t‘y:&") J( tubes gou(mS fﬂf -Od SjSk““ me  de Pfcc‘ukhuﬁ cwphale. /\/(
\i /1,75

Ve

Q.03. Chaine fonctionnelle du manipulateur.
Détection des limites des mouvements

Tube en position
Consignes__1  Acquérir Traiter Communiquer = vertica:lettSur la
alette
- Capteurs présence tube ubwa\'i’— - Cébles électriques d'états Y
- Capteurs de positions, et de fin de course. ("ﬁ" SLI - Voyants, Bips sonore, Afficheur 1
(:cms_mwm D7 o,.d y '
e res
- Gaclowy @me ahak
LN ’ - Chariots
] longitudinal et
= Alimenter Distribuer Convertir Transmettre transversal
: .t - Variateurs de Moatan? asanchion® R
Qﬁﬁ‘é‘}&\.‘icfstf; we . : - et g > Systemes de Ciseau + pince
=1 Alimenter Distribuer Convertir Transmettre rotatifs
, Vv h s 3
D - , - Distri - > hudrauligue - Systémes de
A‘QM\.Q_*\J.S&.\EQm Distributeurs (V .C.(L')Pf jd! Ak o . yaleme:
&, ! 2V \/L“ \/z,) ransmission o )
Mo‘( wwn Ogqu u Tube en position horizontale

vers le poste de contrdle

”
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Q.04. FAST partiel relatif a la fonction «FT2».

FT21 : Commander le

FT5 : Pivoter un

longitudinal

FT2 : Déplacer . FT211 : Mesurer la vitesse Dynamo
agiudinaletnane e diie. L T 10U vement:de o s du chariot longitudinal hvmétri
g du chariot longitudinal e e tachymetrique
FT212: b\)fr. ?uQ«(
L £léneraic. ¢ achgw Variateur de vitesse
d’\h\‘m -,;g!eg;q de: Vqﬁ"
FT213 : Détecter les limites wplowys de fvsfh‘er‘
— U mouYement du chariot = Coiteir d'q" o &
longitudinal o 58
. S . FT221 : Convertir I'énergie
FE2Z : Engalingnle chaeigs électrique en énergie 1 Moteur M1

mécanique de rotation

Q.05. FAST partiel relatif a la fonction «FT5»

= mouvement de rotation en
mouvement de translation

FT222 ;. Tlarsmenye

= m te : v bee - Accouplement
by Jars Yarbre / élastique
(ﬂ\&c\'w /

|| FT223 : Adapter le - Réducteur a
mouvement de rotation engrenages
FT224 : Transformer le Sjg%e >3

i cemal e /

FT225 : Guider le chariot en
mouvement de translation

Roue + Rai { /

FT226 : Arréter le
1 mouvement du chariot
longitudinal

e,/

An

tube de 90°

FT51 : Commander . ; ]
lo Asaiivermant de FT511 : Traiter les informations API
rotation du plateau
rotatif moteur Dt buYowr
FT512 : Distribuer I'énergie hydraulique M N M’Q\ qve
FT513 : Détecter la position angulaire Capteurs de
limite du plateau moteur position
FE2 Entralr?er e FT521 : Convertir I'énergie hydraulique Ve,f\ 2 Q
plateau rotatif L : n;(u@-
en énergie mécanique de translation
moteur en
mouvement :
FT522 : Transmettre la puissance au
plateau rotatif moteur ; ah e
P\gwn ok chullne
|| FT523: Transformer le mouvement de / ‘
translation en mouvement de rotation ‘
Pt o e, s . 5B T T S St 5 PGB A i s v 54
|_| FT524 : Guider le plateau rotatif moteur Cadinad>
dans la méchoire droite da la pince [Gﬁ') : /

q.‘
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Q 06. La punssance Pc en (W) nécessalre pour déplacer Ie chanot Iongitudlnal

A
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Q.07. La puissance Pm en (W) que doit développer le moteur M1.

[T R L HEREIEN
Te - NexDy => Baiz| = | P99%4 = _Lhis56c W
RN > 5% I b N n LN kNl ae i .25 |
! ! | ot B I e B
7 | 1 s: Z T
| | | H |
ik ; i ) ;

Q.08. L_a vitesse d

A a. 4

e rotation maximale w; en (rad/s) et N1 en (tr/_min) du pignon 1.

e T T T T T T
P B (At Ak (R I q i
| ! ! |

Avec

El (\L\P 14..

2

L Vimaouxi|

Wy = ~ imiagé'; 2 x : 25, =
| Di MM 24 | box625x|10

Q.09. Le rapport de réduction k du réducteur.
i SER ] = ey |

2 | Loy

=Y RN AR BRI GBEAY)
- in

ae/l-lz

‘ 5 EEREENEEREN 7S

| 23
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20
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Q. 10 Deductlon de Nm en (tr/mln)

K= N DrNCoNG e gy
| Nm 1] | L1k | QQ‘L‘:I')_ L
| | i é I I O O T O O

Q.11. Valldatlon du choix du moteur M1 et Justnfucatuon
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3534

2. = 15,156 Kw vc\t
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Q. 12 Le type du moteur M1

Ty de

Mmr

L‘.‘a 250

MP

Q.13. Schéma de 'accouplement élastique et justification de son emploi.

Schéma

Justification

"
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Q.14. Le circuit de puissance du variateur.

L1
L2
e | /1
SQLhOanu{
?@P‘l’? 3‘5.'0'(
= \;;‘S;Z' = ey /(,0‘\{11.&('@;&»‘? s

Q 15 La référence du varlateur de vntesse

et I I i
ot SN M. O o i

Q.16. Valeur de la tensnon Um en (V) délivrée par la DT pour la vutesse de rotatton Nm= 2161 tr/min ~— 10,25

‘ bl ! bl L1 | i ! 1.
| k:aé,: ,_'-:J" ENNITEER [Nm ;,_,,,,_,ﬂuo > aael :;_.,_4 49_ v
m m | HEans N 0 A O T

Q.17. Type du signal a la sortie de la dynamo tachymétnque DT 25
SRRV % T 0 Sy e z T : T
‘I\ : 4 : { i ! ! ; L n’ ; ‘ : ; ' = ; ! i il ‘
"x‘l 2i0n W une  tenSion q mc. ﬁ hA v's (‘.,lu Slanal | dSb { pnartedyoule "
AL f SREPNENEC . ARPEFE RN L

Q.18. Tableau de Karnaugh de la variable de sortie (b) de I'afficheur et son équation. /0,25

; o @t 3w D/
00 1) (4 ol 1

1 | o
e, @ L2l o o (4 b= @QQO*@Q"Q"* s -
8Qa <
nu [ | 0|0 | o «@FQ@% / >
10 1 0 o o P ]
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Q.19. lgramme du segment «b».

Qa Qs Qc Qp - ‘ &

Qo —
A = 8‘C@.'C’?&a Qo%@&@,{_cﬁ'

1

e
@9t g0

Q.20. Vérin pour réaliser ce pivotement (rotation du pignon 73 dans le sens 1). gpr—= /0,25
BRSNS - L] Y4 -
; i : /4 ;
Veirin VS . | Lo -4
! i Lo i g i ' \\L“/ §
Q.21. Le vérin utilisé est-il capable de fournir cette force ? Justification. /0,75
L] FEE FREETRERERFGNT -
Bl P s L P L‘( =47 2 460 4107 x ”q 0063 "= 003¢%) q =
ENEEEEEEE N Y IL¢
| o N il s \ l—r/
ML AE =Y dox |do verin whkise | w'esh pable  de 'nAY.
| ek NN |
| | [ - =4 | |
Q 22 Le déplacement Cx en (mm) de la tlge du vérin nécessalre pour p|voter le tube de 90°
1 z Ll ]
C 2 o Wil ‘R‘d I = Q ZL' o
| 4 | 2 | a2 | & L”
1] ,‘ |
Q23 Déductlon de Ia wtesse de déplacement du vérin Vd en m/s). — /0,25
1 T T | "N
5 | i 1 : ! i | ]
T L 3}— = 9‘1'&‘4 £ 5\\, L. | vim EEERERI/NEY ¥
EREEL SHNN IR | | EEELPFRS.)
BERERRRN IENEEEN | N
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Q.20. Vérin pour réaliser ce pivotement (rotation du pignon 73 dans le sens 1). s /0,25
BHENEER S T 1 L 1] 4 a4
} /
LT ] | HEEREER X\ M
N
Q.21. Le vérin utilisé est-il capable de fournir cette force ? Justification. - /0,75
E=P. 5+ P H(D-dY [ 260410° x X (0063~ o3e%) .
NN M 4 (
....... 4 33 ‘aC) i ‘] h
1 EER<EEN | S 5%
E ( Fak | _d\n‘ e VErin wht W esh Ua{‘»cxb]a de MY
; . OpMe o - i

_________ ] 3 l i 5 | 5
C ,.—‘ dP v W’ Z‘fé = q 2;[" L
TRl e a | & L” #
1 [T
Q 23 Déductlon de Ia wtesse de déplacement du vérm Vd en (m/s). /0,25
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Q 4 R férence du vénn capable de plvoter Ies tubes de 5 tonnes

Re Jhm\ce dM ve,r.:\ 40

Q25 Le nom complet du dnstnbuteur 4Y2 ; _— /0.
- o - k,llé A S LS o Y iy ]
;,,,D...ﬁst ; octn klg | de olechuque: O L' I
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Q.27. Classes d'equnvalence A et B du plateau moteur.

Vérin V5

15

+— 5Y1

5Y2

A

67, &% .

1

3,

~
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0.

b 4
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Q.28. Nom de la liaison entre les classes A et B et solution constructive choisie pour la réaliser.

)

Nom de la liaison

Solution constructive choisie pour la réaliser

N

vV

EQV\:'(‘ Yuh@m m;( C

ambien ,Q,n-\ prtth\

’ A v '. WEE

Toanneou T

utilisée.

Q.29. Tableau des repéres des piéces entre lesquelles il y'a une liaison encastrement et solution conM ) /1

Piéces Nom de la liaison Solution constru

65 et 66 Encastrement Par vis d'assemblage
1 el 13 ! Encastrement (.:%,Jdi’c + Mi\enu 4&5},%#
et _— g1) ; 0) I
6 o L Encastrement  Goupille (eu)
: i | P 1 de |
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