Royaume du Maroc

Ministére de I'Education Nationale, de |y Formation Professionnelle

de I‘lhuignlnnel'n‘ﬂupérimr & de la Recherche Scientifique
Académie Régionale d'Education et de La Formation

Région de Rabat - Salé - Kénitra

Note définitive
sur 20

F

NOM DU CORRECTEUR ET SIGNATURE :

Série :

EXAMEN DU BACCALAUREAT

COMPOSITION DE :

Appréciation expliquant la note chiffrée :

RESERVE A L'ACADEMIE

Briusl \L%{Z/

| :

N.B : il est interdit aux candidats de signer leur composition ou d'y mettre un signe quelconque pouvant indiquer sa provenance

Scanned with CamScanner



e Gpgall— 2018 ipmlell Lygall - Lppgllyll magall sl olaall B

18 6 NS44 "t mul‘,mt Alud —1!-"!)'“ ‘,1‘]1 == wwd[*,l{. Asld -

il |
L D.Rep1 (200et)

Q.01. « Béte a cornes ».

/
@ﬂ\ /0,25

Machine de
découpe a jet d’eau

Formrottre & L utidostenr Lo déce.u/m day Jiéets %Péaales om melénan)

Q.02. Digramme des interactions et tableau des fonctions de service.

Normes
environnementales
et de sécurité

AN
N s

Machine de
découpe a jet d’eau

FCS5

Eauw Pafela[,e

FC7

Maintenance

FP

s mettre & l'ubilicatewr Ae,cu(.ou.]?tzf des Pte}m %Peciaie,s on maktédaun

FC1

Respecter les normes environnementales.

FC2

Se.connecter & Vordinatecr

FC3

R&GP@@/ leg normet 42 PV TIN VLY

FC4

Utiliser I'eau du réseau de I'eau potable.

FC5

Etre esthétique.

FC6

Utiliser I'énergie électrique du réseau électrique.

FC7

Avoir une maintenance aisée

FC8

Déminéraliser 'eau

FCS

Garantir la sécurité de I'utilisateur

4
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Q.03. FAST relatif 3 Ia fonction « FT2 ». \j &
FT2 : Générer le FT21 : Mettre I'huile 3 — FT211: Distribuer I'énergie électrique Variafeur de
let d’eay haute pression HP alternative vErCHE 4
FT212 : Convertir I'énergie électrique en Motewr de"_tﬁ ;
énergie mécanique de rotation e thd"“ﬁi

FT213 : Convertir I'énergie mécanique de _rpo“%‘ﬁ“é" Prosnm

rotation en énergie hydraulique L - J
FT22 : Mettre I'eau a trés . L ] B
haute pression THP FT221 : Distribuer I'énergie hydraulique “sf&bblzﬁad? ]
|_{ FT222 : Convertir 'énergie hydraulique [Véria AA &
huile en énergie hydraulique eau - doublg., ¢tage
| FT223 : Accumuler I'eau & THP et Réguler _' Accumulatenr
le flux dans la canalisation | AvAekvendi.
| [FT224 Amener 'eau & THP vers la téte de]  [CPnalination &
découpe a jet d’eau haute Cewatonce
FT23 : Mettre l'eau a trés [
grande vitesse L Bu%e’ s . ]
. o\
Q.04. FAST relatif & la fonction « FT32 ». (\\ /1,25
FT’32 tAssurer le FT321 : Commanderle
déplacement mouvement de translation FT3211 : Détecter la position du chariot ¥ — Cedeur Cd Y
Suivant I'axe Y du chariot Y — g
FT3212 : Limiter le déplacement suivant __(Q\p'i‘ew-; ,h[_;n&g
I'axe Y Courde Y )
> ~
FT3213 : Distribuer I'énergie électrique  — PontenH
|| FT322: Entrainer le FT3221 : Convertir 'énergie électriqueen || Motear 3 Cairant |
chariot Y en translation énergie mécanique de rotation [ €O \'!’\N& i‘\y
|| FT3222 : Adapter le mouvement de | [ Reducteyr RY ]
rotation - e
|| FT3223 : Transformer le mouvement de 55**3&93-:}\!? =
rotation en mouvement de translation ! 62-63-64- Gls. -¢L
] FT3224 : Guider le chariot Y en translation —L Rails /
Q.05. Nom et fonction des éléments de l'unité hydraulique, /! \ /1,50
Repére Nom Fonction S

o5 | Cilte Filber £ eon
Bl |CopteurTLs (Peleckon mgnibid| Fournic le cagnalce plofage au distributeus @nds ks

1v5 Regulateur do presiion Regler b prowion (de<ortie ver 'égout )
Q.06. Pression indiquée par I’élément 0V4. (\/x\ 10,25
o 1\,“\%.% E,n&quw’e at ure haute S pression. (HP) RSP . 'Q\ ’

AN

Scanned with CamScanner



dadall

agall — 2018 tpnlell dygall - 15l 1l sa gall bagll slasall
8 | Ns44 e -
18 Uat” Rymn gl gglell ollas —Ryusly il pglell — aspeiall pgle hasla -
—-_‘~'———..___‘
s
'\ D.Rep3  (125p ! l
Q.07. Schéma de cablage de puissance de Iintensifieur dans les deux positions travail. / \ /1,00
[T =3 . &)
Position travail A droite !
4
B2 A L B1
s ¢
11
i = 1C3
Fh Fe
L | s ——— L) _I
1C2 ¢v 1A Ph 1C4¢'
D
F 3
W '—1 W
1l vlr AW
A
Position travail  gauche
| >
B2 B1
o o2
1
f:_:, ?h 1C3
L] «——— < | 1
ic2 é 1A 1C4§
1D [
X
Z1l 3i+ |
A L ] a1\
Q.08. Etat des clapets (Bloqué ou Passant) dans la position travail 3 droite. @\\} i /0,25
Clapet ic1 12 1c3 1ca
Etat @(o::iuﬁ Paand /?é‘iﬂﬁrd Blaqué
,;, "
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Q.09. Expression théorique de l'effort Fh en fonction de Ia pression de I'huile Ph et des diamétres D et d. ;\ (l \/0'25
- jﬁ'ﬂﬂ "’J%‘im@ﬂ NEEESN TN i
- 41 ] ! L 1 LA
Ry e P i —'r'—!— R S - —_—t— = § alle —_ " 1
PR g T e
— = o s [ s 7__!»7:___ ’_,, O (0 - J_ | S I | e
QLﬂmession théorique de I'effort Fe en fonction de la pression de I'eau Pe et du diamétre d. D Jb /0,25
‘ | NEE | FFd T AT
avec H o T oF CT 1
| i [
N O O N Y
24 xPh. | (\(\ /050
NEEEFEENE l#"“‘ix T T Exws L
c ANk
A‘&L tey) | pvee | H | P odt) ekl Rl 3 d
I p Lol by L d T
[ l\l A9 (2 O i 7]
) .\'rr* t
A @ i
e oA A :
TR T & i
W ol Llad{Bal | I T
LI ! ’hh B Ll /
{
Q.12.. Calcul de Pe et conclusion. 0‘\ /0,50
By aEEEEEE. | | | [T
l 'P«s‘u L X P I DNogrdh | _[‘ a QM) ek [P 1466 I
| ' ‘ | i
NSRBI RENFUTS N 28L0] barg i1 b
— —t 1 = _— - e
SN 1\ > pel Lo lcabder] o | ] 2 | Per sl o bars [ olude| dnk (Lond bilat 357 |
DY ot hal i | 1 £ 408 & dhdras o) dihiel 1l hadoel Mokt o b lidoh thal
BN | o hRRAERES ’ @ [ L
I 29) A ! N 0} % )
?n T: &CFQFJ" . _}H > asiolba cew.;r \lo‘ cS‘r P Oﬁl ed) c%é
Q-13. Tableau des classes d’équivalence de I’unité de déplacement 3 3 axes. /1,50
A — Classes d’équivalence A
e CE0 | cE1 [ ce2 [ ce3 [ CE4 | CE5 | CE6 | CE7
Chassis 40 X
Vis 41 X
Ecrou a billes 42 X .
Poulie 62 X
Poulie 64 X
Poulie 65 X
Arbre 73 A
. =
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Q.14. Tableau des noms des liaisons et des mouvements possibles. ({j [ 1 /0,75
Nom de la liaison Tx | Ty | T2z | R« | Ry | Rz
CE1-CE2 Helicondate X X
CE2 - CE5 Glissedre X
CE6 - CE7 Helicoidale X X P
9 ‘L\'\ /0,25
Q.15. Solution employée par le constructeur pour réaliser la liaison entre CE2 et CE4. é"( ? L
Rallodmonts REH CDJV\J:ITIFEA 45 | ! I -
B aEiLEaMAGaEcJEESEEEEEREREN
Q.16. Schéma cinématique de I'unité de déplacement 2 3 axes. {U \ \ /0,5

Liaisons entre les classes d’équivalence CE1 et CE2 Liaisons entre les classes d’équivalence CE6 et CE7 \

CE6 E

(

Q.17. Tableau relatif  la liaison entre Farbre 73 et la poulie 64. 6 | /0,75
Liaison entre Nom de la liaison MiP MAP |
73 et 64 Encastroment Sur facecylindeigue + iﬁaﬂmﬂt Vie 324 Rondelle ¥
(P\B’Nl] + clavette tr

Q.18. Dessin de I'arbre 73.

/2,50
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Q.19. Calcul du déplacement dxaz (en mm} du chariot X pour un tour du moteur MX1.

{
i AT ERP I i

B TRB AL R NALT TR RSN ATENRE T
D'sd [ ahbreldt M ol L
Sony [A tourd,4 o pad [ nbelof

YR i | el
AN dlwals |

[ hL

Q.20. Calcul de Ia précision théorique px (en mm) obtenue par le codeu

E el | IR I é«“ L8 T
WL Ci\w* L_[ml SL ! i |Nb J”__
_a-ugc_ L|_, VIES J@ti RV L;,,,M_.Jr.
}q“ g s g eeteint T THA
| i i R ;
ﬁ—ﬁ T 17 1T | R

Q.21. Calcul du déplacement dyes (en mm) du chariot Y pour un tour du moteur MY. (On donne le rapport

global kg = 0,073) ~ 0/ /0,25
Brlu:i TBL L[ Wel 1] Nopbie deforrd 64 [ 1 1] T (A 1,__1“
Lt L O] Mo | | vvolbre o 'h%%r Uoholew e ERkN
D‘}r‘-‘i---}_Mp ool dagrm,at{;u_;_;,&a‘ omBre da| ¥oucg mlledyet | L1 |
. L R : EEEEENESEE S SN Job bl
ekon SEL,LEH ” . si fﬁ_e@..f S | AL @r | Nombce de thuc I L
Lo } £ | ! i
; : ':%;- ﬂ‘.‘.\L 1 1. \'fl\n. HEA AL l_; A bﬁ., = M. '&D-‘r s l!fe- d L d ‘ a(eacx.[)ﬁ;
P Adour dul 4‘-\“- C{r'ﬂ‘é = ik 4 f)';(\}lqu
L = ft- L, ;...A:Q.chog&mlb B S L W S 0 R ST bt st
i | {1 il ‘ | I |
Q.22. Calcul de la précision théorique py (en mm) obtenue par le codeur Cdy. 0.4 {\ /0,25
=l T = T 1 p y
_Enﬁaj_ﬁplrj’, .iz"l _d_;;%;:,__ *)ﬂ'ﬁ Hied | svet Hy 1 H4L.30Rmmal| Ny Loty ‘-f\\'“
Ded | jttol NE NN (‘)+(‘/1£l)' hvin i
| A, Ji-,'
B § S| T
= o] ! | |
Q.23. Calcul de la précision de positionnement pm (en mm) de la machine et conclusion. e‘ < /0,50
DnL;d op”@J,_Qll Fﬁnﬁu& P.; k"bm‘l*“‘nﬂ..w 4] ! i \l 1]
1_ ! f . ] x\'}M‘;l, 3188 R &SL.__..“ i -
}9, jﬂ'}o mh}.i \lj TQ:.:.'! (ST _r\ j ARG TAN oF | I e .EFEAQ A KO Hia
| ! b e ] -
A N L, ﬁ%ud OJ‘EQT"D.?J,SQ r@ :J-éé T q A :rimr_ 11 r
?m S e Pt -

JAIWL 1S 0,13'1 m

_CD:
inef ) Ah«p“ ,rrfzsdoé

L\Af{, ok et mr;,a_u,lff\f A L

k“&\..a__“_ﬂ
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Q-24. Calcul du couple Cmy (en N.m) développé par le moteur MY.

(AL R G L
@rﬁ g '!.‘iof'n“ﬁ fi:Ff
T AR

T

I'--,‘f

| “JJ

|
|

|

Q.25, Valeur de la force électromotrice E (en VJ et déduct:on de la vitesse de rotation NmY (e tr/miﬂ)-

F

] Lfg
14, JF_K
-

RIC labeL U:ﬂaﬂ#

m g

N“F T+
j EH;N iw H L‘lﬂ

RN
jlﬁz el
I

(

Q.26. Calcul de la purssance Py (en W) développee par le moteur MY,

L i

Q.27. Calcul dela pu:ssance Pss {en W} disponible au niveau de la courroie 66.

szlri_f,h!n j{jlili [ LT]]

e B .;f |
’Wﬁ#ﬁ;ﬂ* WL' |

G‘

|

Q.28. Pour Nmy = 2300 tr/min, calcul de la vitesse
I T L
Woe [ T hig T4 33k RRdals 63,2 |
@ J 7"‘] ‘ j ‘! ] ! Iﬁfi J | —

3 "s.Q‘. < 1 ; Y < . : i

v e LT ,TJ

i ' L ; | ’ 2 ] L) )
S EE T BEessn:

Q.29. Calcul de la force de poussée Fes {en N)dlspombre au niveau de la courroie 66. D '\{\ /0,25
SRR | T
Sn P Efm B
D5 ] B2 SN RRN

[} f
e
Lk ] ; ]
£ plb e
o L I 4 It |
T
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