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Tache 11 : Analyse fonctionnelle dtransstockeur:

En se référané la présentation du suppost au principe de fonctionnement du systemeransstockeur»
pages2/17, 3/17 et DRESpagel3/17 :

a./ 2YLX S SN AQduGranisddkduly”

Tenir compte des
formulations des
éleves

0,25 point
par case

Energie électrique et énergie pneumatiqug
v
Boites a stocker ou a STOCKER DESTOCK > Informations
, ou
destocker j‘> - Boites stockées ou
des boites ) )
A-0 déstockées
<r
Transstockeur

b. Compléter le diagrammdASTrelatif & la fonction"DéplacerK 2 NA T 2y G+ f SYSy i f Q

ddzA Ol yi: t QFLES - b /3 pts
| wSaSlkdz RQItAYSyd

Alimenter en énergie électrique

0,5point
par réponse
correcte

- 5Aa0NAO6dzZSNI  f QSy S+ Variateur de vitesse

I 2y @SNIANI £ QSYSNHA § |  Moteur detranslation suivant X
mécanique de rotation

— Adapter lapuissance mécanique de rotation transmise Réducteurde vitessesuivant X

Déplacer
horizontalement
| 6ensemb
mobile suivant
| 6axe X

Transmettre la puissance et Protéger le réducte]_|
et le moteur en cas de surcouple

Limiteurde couple

Transformer la puissance mécanique de rotatiq_|

en puissance mécanique de translation Systeme pignon +rémaillere

DdZA RSNJ £ S OKF NR 20 KN | Rails de guidage horizontal
+ galets a roulements

Codeur incrémental + Capteurs fin

] Controler apositiond dzA @ i O :
de course gauche et droite

Tachel.2: Analyse techniqueu transstockeur.
a. Compléter, en se référant au schéma technologique de principe page 3/17, le schéma syno

adzZA gy LI NI fSa y2Ya RSa 02YLJ2aIy'ua RS Z2:I OK

0,25 pomt par /1’5pt

réponse
Moteur frein a Réducteur de vitesse Plgnons Pouliecrantée
courant continu suivant Z RQI LJG | RQS yﬁenléﬂrt
& dzk O Vi n
Courroie Benne porte Vérin Préhenseur Action : déplacer la
crantée préhenseur sans tige (Pinceporte boite) boite & dzA @I y (i

ptiqu
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EnseréférantuR Sa a Ay RedsydosendatusOREPagesl3/17 et 14/17 on vous demande de
b. Citerles deuxO2 Y RAGA 2y a RQSYaIANBYSYSyd SyuNB fSa NE
(pignon conique 4 et roudentéeconique 3). /1 pt

1 Le pignon conique 4 doit avoir le méme module que laden&econique 3.
1 Les sommets des deux conesvent étre confondus au méme poilt
c. Complétere tableau suivant 0.25 point par réponse
WSLIBENBE RS |b2Y RS fQ0SftSYC2y0OiAzy RS t+OStSYSY

DdzA RSNJ Sy NER (I A Z ¢t ericisseNBsNdorts

0,5 point par
réponse

13 Roulement a rouleaux conique - o . .
axiaux appliqués par le pignon conigtie
26 Joint a levres Assurer la fonction étanchéité entre le couveRd& (i f 201
43 Bouchon dérou de graissage | Fermer le trou de graissaggres usage
d. Compléter le schéma cinématique
minimal du mécanisme @ntrainement M"f;rriziengfe”m“"" 21(221=24 dents) 1
RSSYMSYOES Y20AMES adAdHyd # OF 9 11(zu-103dents) |

/1,5 pt 12/
11
E L

[
[

Crémaillere
\_‘_I

0,25 point par

symbole de
liaisoncorrecte == r' S 3 (Z3=119 dents)
(=1 [ I
7
Limiteur de couple (——-‘”_ X
\ 41 |40 (Arbre porte pignon) 29 4 ( Za=56 dents)
R Y
L | X
I z
1

Tache 1.3 Chaindonctionnelle et asservissement

a. Compléter la chaine fonctionnelle relative a la fonctidhS LIt | OSNJ @SNI A OF £ SY|S

& dzA @1 y {l(vofr figure2fage/3ly7 et DREPagel5/17) : I3 pts
Dialogue
utilisateur/systéme

/| KFnvS RQAV

A 4

Commande
utilisateur

ACQUERIR

4 4

9 Codeur incrémental rotatif de

translation suivant Z

TRAITER —'|» COMMUNIQUER >
A%; 0,5 point parréponse
9 Liaison de transmissior

1l Capteur fin de course position hau TAPI 1 Afficheur LCD

Ensemble mobile en
position initiale

1 Capteur fin de coursgosition basse

_/

Ordres @

o /| KnyS RQ¢ Déplacer verticalement
SZ3 f 085y asdyYof g
§ = 5 ALIMENTER}—»{ DISTRIBUER—»| CONVERTIR |—p TRANSMETTRE [ adzA O Yy 0 f
2o s

e

9 Réducteur { }

Tt A ,3 yz2y ";_‘ RQI Ensemble mobile en
1 poul|?s il position finale
crantee

9 Moteur frein a
courant continu
suivant Z

Prise réseau Variateur de
cable vitesse

_/

_

dzS
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b. En se référant au schéma bloc du systeme asdeRi page 15/17: /3pts

b.1. Donner le rdle du compareeur :
Comparer la position réelle aioteur a courant contina celle désirédu prehenseur
b.2. Déterminer la fonction de trariert en boucle ouverte F.T.B:O

N
1 pomt par reponse

F.T.B.OKH.G I par e
b.3. Déterminer la fonction de transfert en boucle fermée F.T.B.F&= S N
8 s
F.T.B.F= 38

{Aldzr GA2Y RQS@lIfdzr GA2Y H
N.B.: Dans vos calculsonsidérerquatre chiffres apres la virgule.
Tache 2.1 Bude dynamiqueet détermination de quelques caractéristiques géométriques du pignon 41

crémaillére sur le pignodl et calculer les caractéristiques géométriques de ce dernier. Pour ce faire

a. BEONANB f QSljdzr A2y @S0G 2 ddpligueé tats Q RS S YD jSdzA Y 3 6 AN

pendant son mouvement horizontal /1pt
4, 40 53« loe

fQSTTleFtulyasyuASf /1pt
=1<=|' 8ﬁH=|< =|o J'laﬁ

c. En se référant adiagramme de modélisation de la vitessempléter le tableau eilessous en donnant
f QSELINRaaAz2y tAGOSNI S S Sy STFSOGdzZ y i /1{7%pk

Phase 01 Phase 12 Phase 23
0,25 point par réponsi : . ;
(case) correcte Ticceleratlon Vitesse constante Décélération

=0,7m/s? =0m/s? = 0,7m/s?

Expression _ _ _ _ _ _

littérale R=R+M. =M.g.f+M. R=R+M. =M.g.f R=R+M. =M.g.f+M.
Application R =10°x10x0,18+10°x0,7 R=10°%10x0,18 R=10°%10x0,18+ 103k ( 0,7)
numérique =2500 N =1800 N =1100 N

d. Calculer & deux chiffres aprés la virgudet.  LJ- NI A NJ RS ctﬁ)QS—g—LlthﬁoéiLﬁe)\nﬁmhal
mmin (€nmm) de la denture droite du pigno#l, en prenantR=2551 N, k= 10 et Rp= 165 N/n¥m /1 pt

& clvt1 — doncmmin=clo 1

=2,9mm

e. Calculer le diamétrerimitif d (en mm)du pignon41l si sa féquence de rotationN=159 tr/min pour

déLJt | OSNJ £t QSyasSyot S Y20 AfXaukeindsé @dafaVE0t7Sy /1 pi o
| 8ﬂ— h
o8-y H T 8 h 0o
T z 1 Z
f. Compléter sans tenir compte des valeurs trouvées auparavémtiableau des caractéristiques d
pignon4l: (Expression littérale + application numérique) /1,5pt
Module | Diameétre primitif | Diamétre de téte Diameétre de pied Largeur b:K.m\AK/:\%
da=d+2m df=d-2,5.m b=K.m 0,5 point par
3 mm 84 mm da=90 mm df =76, mm b =30 mgfsecorrecte

En utilisant les données dBRE$ages 15/17 et 16/17R S SNXY A Yy SNJ { (FGapphicgddar lal |

U7
w»

b.t N22SGSNJ f QS| dzt u7\2y B3SO0 2 NI K ét té8luirdd 0 STEQ INSdrAs Heh2(o/N.

ZA ¢

S—
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Tache 2.2 Validation du choix du moteude translation suivant Xvoir DRE$age B/17):

~

o 3<mte h h =
b. Déterminerle rapport deréduction ¢ £ du réducteurde vitesseet en déduire la fréquence de

rotation Nig (entr/min) RS @notélib dhant queN20 = Nso = 159tr/min . Pour les applicatiors

numériques, prendrequatre chiffresapres la virgule /1,5 pt
dl A4 A .
0,75 point pour T 1T 1T h

chaque réponse

correcte

J - R <
c. Calculer le rendement globa}, et en déduirela puissance mécaniquem (en kW) du moteur électrique
de translation suivant X / 2pts

mppco p TP C
1 point pour ~ ~ Lﬁ(U
h : v ~ v P X - : ~ Tt
’ agsﬁégtionse G—b‘ v — mc ¢ p dpuw Xuw ¢Cip w opw
d. Choisir ense référant alDRE$agel6/17, le type du moteur qui convient / 1pt
Type du moteur | Puissance Pm (en kW] fréquence de rotation (en tr/min) Couple (en N.m)
FLSPX00 LK 2,2 1457 14,41~

0,25 point pour chaque

Tache23Y 5 SUSNXNAYI UAZ2Y Rdz RAFYSUNB RS f réponse corecte n

Hypothése:2y yS GASYRNI O2YLIIS 1ljdzS§ RSa I OGA2ya pigreroi.y A
a. Calculer le moment de torsioMt (enN.m) transmis paf QI NJb Nignoh JONI S / 1,5pt

= 8

h 4 &

b. Calculer en appliquant la condition de rigidité a la torsion, le diamétre mingal(en mm)def QI N

porte pignon40. Pour la suite des calculsrgndre M¢= 110 N.m / 2pts

1, d < m d 8 8 8 8

15JEI:*:. _E ‘ﬂ&’D . PI [ 0= 1Z®Pa O 3 &85&

8 8 8

145 «-

1 point pourf Q'S E LIN
littérale et 1 point pour
f QF LILX A OF G A

. . h 0o
mE & 8 h
c. Calculerla contrainte tangentielle maximalgax (enN/mm?) de torsion.Prendredmin=36 mm : /1,75pt
* §< 4 < -D . §< 4 <
OFe L z | Mo LRAYG L2 d2l
R . littérale et 0,75 pour
o Lo — h dmo application numérique

d. Déterminer larésistance élastiquau glissemenminimale Reg min (€n N/mm?) du matériauR S
porte pignon40 afin de respecter la condition de résistance et en déduireékistance élastique

minimaleRe min (enN/mm?) : /1,5pt
Condition de résistance a la torsion
4 -
to4e —IVJH =|-| v *[3:{:.-” '=|Jﬁ||:|:§;;£. h

~

8 a0 h 4710

0,75 point pour
f QS E LNdBraléiek 2
0,75 pour application

=| '’ h .
= J
1w F P h 4700
e. Choisifa nuanceoptimaledu matériau qui convient pour cette construction

La nuancechoisiedu matériau est 38 Cr Zdont Re=350 N/mn?

/1pt

t Ql

a. Calculer la puissance utitu (enWatt) OF LJ- 6f S RS RSLI I eufvanif fQXEWBAIPY § f

'da™y

lj dz

D N




6|| NR45

WwT bT

WIAF T wiF2 @ Hr lkp/MPRQAFP M HOF 'b’@FHO pbcwms
XF bt BIOF d9Ff 17T mIOMXDbbIHOFEWD »eve OB

a. Interpréter et expliquer par un schémla spédication suivante:

{Aldzt GA2Y RQSQ@Ifdzr GA2Y o

Tache3.1: Analyse du dessin de définitio(se référer alDRE®ages 16/17et 17/17):

D3

A | oos

Lf &aQrF3aad
cylindres coaxiaugont les rayons different d&05.

/1,5 pt Shéma explicatif
Interprétation / 1pt ;
Schéma 0,5pt
RIS surfateD3ddit Etie y¥orpide EntraidBux NS

b. Compléter le tableau alessousen identifiant les spédifations dimensionnelle et géométrique

a. Compléterle tableau cdessou

caractérisant laainureR: /1pt
Spécificatios dimensionnells Spécification géomeétrique
12H8 :  (0.25pt) _
8 . (0.25p1) R| —=-| 0.08 Ds
(0.5pt)
c. ldentifier et donneia significatiorde la nuance du matériau dugnon 41: /2 pts

C 40: Acier non allié ou acier spécial pour traitement thermicmetenant 0,486 de carbone.

Tache.2 : Etudepartielle de la phase20 (se référer au DREPages 16/17 et 17/17) :
LJ2 dzNJ f Qdz& A yFi, BDBet O®Sen précisziniflé dnSda

- Mettre en placeés symbolesechnologique de mise en position

f Q2 LISND B dzhiidn, lenidde degénération et la machineutil : 12,5 pts
Les Nom de < A Mode de génération .
(¢, = 1 a P A
surfaces| f Q2 LIS b2¥ RS 1 8sr0sy@st 2 LIIS NM
F1 Dressage | Outil coudé a charioter RQSY @St 2LJ %ﬁ)’\/\%ﬁi}
3 Outil couteau ou Ao
D2 Chariotage hdzi A f £ BRNI RQSYy @St 2 LJ
D3 Alésage Alésoir machine de forme Tour //
b.Etude partielle de lphase 20
b1l.Sur le croquigde la phase20 ci-contre: /8pts
- Indiquer s surfaces usinées émait fort ; 10,5 pt o

1 || g
(Appui plan2pts ; Centrage courtipt) /3pts jZI»

‘8[
- Dessiner lesutils en position de travajl (0,25/outil) /1pt R %
5

- Installer les cotes fabriquéd<Ct) sans les chiffrey(.spticf) /2,5pts 3 E

Cf5

b2.Donner le type de port@iece a utiliser pour réaliser cette phase A
Mandrintrois mors durs. /0,5 pt K D
b3.Proposer un moyen de contréle de la c@86H7: enmge

concentriques

Tampon «entre /Y QS y G 5NBE LI &05pt

N.B.: CR peut étre entre F1 et F2
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c. HHdZRS RS fI 3IS2YSUNRS RS tQ2dziAf SBAL: YI AY /55piS]
c.l. LO2 NR S e Qi AN yb Scidarike:

A droite /0,5 pt
c2. / 2YLX SGSNI £ S ONR lj-dessaueRisdigbatt2 dzi At Sy YIF Ay G
VieY2dz@SYSyYyld RQIF@FyOS MNBfFIAT ¢t
V Les plans du référentiel en maii (Ps, P, Pn, Po) ;

V Les angles diace orthogonauxi(o, ! o, 0) ;
VI QFy3ats RS RANBD Gial2yw3a {RDARBAT 25t

Mf /0.5pt
0,5 pt/plan
0,5 pt /angle

d. Calculdu nombre de piéces rp » & usiner avecn mémeoutilf 2 NA RS € Q2 LIS N1, uok 2
DRE®agel7/17. Prendretrois chiffres aprés la virgulgour lesapplicatiors numeériques: /6 pts
d.1.Calculer le temps de couppeé Sy YA Yy 0 NBdeFledébauthe f /Qwlzi Ay I 3 S

to=—; Vf= Nf=— 88 _ : 81 — 42,888 mm/min;

tc= Hh =1,107min; donc tc= 1,107 min.

d.2.DétermirSNJ f I RdzNB S T@EBming st RS Q2 dzi A €
T = Cv V&102 327= 29,103 min donc T=29,103min

d.3.Calculer le nombre de piécesip » a usineren prenanttc =1,108 min : /1,50t
§f — ——=26266 soit = m 26npiéces

Tache.3: Etude de la phase de taillage de denturedu pignon 41(phase 50)

Le taillage de la denture en série est réalisé sur la macpiaale de taillage KELLOWS.
A partir du croquis de phagg0, compléterle dessinLJ- NIi A St Rdz Y 2eftf auZdlagR dedad
denture du pignor1, en matérialisant :

a. Lessymboles de misen position(appui plan centrage courtbutée); 14 pts
b. Le symbole dmaintien en positior(serrage avec écrou et rondelle fendye) /12 pts

a:
Appui plan /2pts
Centrage court /1pt
Butée / 1pt

b:
Ecrou /1pt
Rondelle /1pt

W




