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Documents réponses

SEV 01:

Tachell: £t ude fonctionnelle de | 0® ®vateur de pa
a- Compléter en se basant sur la présentation du suppage(2/17), le diagramme kéte a cornes du
systeme étudié : /1,50t
Sur quoi agil ?

Palettes chargée ou pi
depalettes

A qui rendt-il service?

Elévateur de paletes

Dansquel but? (
FP : Permettre de monter/descendea toute sécuritéles palettegntre deux ou plusieur
niveaux définissuivant un axe vertical

b- Compléter par les solutions technologiques proposges)e 2/17 et DRES pages 12/1,713/17 et

14/17), le FAST suivant: (0.5 pt par réponse justq 4pts
FT1: Placer une pile de Chariot élévateur
- palettes ou une palette Transpalette
chargée sur leoulisseay Convoyeur a rouleauy
FT21: Convert Mot slectri
—| électrique en énergie — - %eturre'lect quflrJein
mécaniquele rotation u (moteur élect. + frein)
FT22:Tr ansmet t A I st
mécanigue de rotation ave ccouplement elastiqu
| absorption et amortissemer| | Ou organe E
des irrégularités de couple (acceptable)
p FT2 : Entrainer le ZJS% ;'s‘t‘;iﬁ’tlzrfoig ‘;tr Réducteur a engrenagyg
coulisseawerticalement] réduisant la vitesse a denture hélicoidale
|| FT24: Protégercontre les | | Limiteur de couple
surcouples u up
FT25: Transformer le
— mouvement de rotation er Pignon-Chaine simple
mouvement de translation
FT26 : Guider lecoulissea .
[ | en translation | Galets + Ralils
|| FT27: Arréter le mouveme| | Erein
verticaldu coulisseau !
| _|FT3: Gérer le mouvemen| | FT31: Détecter les limitesdf |~ Capteurs de fin de
vertical ducoulisseau mouvement du coulisseau course ILS
Tachel22Anal yse technique de | 6®I ®vateur de pal ¢
a- Donner, eranalysantes donnéesasDRES page 13/17 et 14/17, le nom complet du frein utilisé dan
| 6® ®vateur de pal et t elstypedasaicamchandeu ant | e t/lptp

Frein (a disque)progressif a friction plane a commande électromagnétique

t

t
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b- Compléterle tableaude fonctionnement du freiren se référant aUDRES pages 13/17 et 1417 eten
utilisant les termeg¢donnés en désordre) de la lisidvante Noni En contact Comprimé- Attiré -

Séparées Oui - Poussé Non comprimé. (0.25 pt par réponse justq 12pts
Plateaumobile (20) | Ressort(25) | (18), (19+30) et (20)| Freinage
Bobine non alimentée Poussé Non comprimé En contact Oui
Bobine alimentée Attiré Comprimé Séparées Non

c- Citerdeux avantages des engrenages a denture hélicoidale utilisés dans le rgo.s pi par reponse jusie )/ 1t

d- Relier, par une flechd 6 o rogua nle6 e ausanrtelcHnaogiqueui lui correspond:

-Engrénement plus progressifPlus silencieux;
-Atténuation des vibrations réalisation facile d'un entraxeimposé en faisant varier I'angle d'hélice

Transmi ss

i on

déefforts; pl

/1pt

A

Léorgane ou | 0 Le nom technologique qui lui correspond
Embrayage a disques
E Accouplement rigide (0,5 pt par réponse juste]
~a

Accouplement élastique

(48+50+52+55+56+57+58+59)

Limiteur de couple a ressort de compression

v

Limiteur de couple a rondefieéélastiques Belleville »

Roue libre a rouleau

e- Compléter, en se référant>alDRES pages 12/17, 13/17et 14/17, le schéma cinématique minima

simplifié par les symboles des liaisons mécaniques manqu@ntds,, Lz et L) : l4pts
- Réducteur .| Organe E | Moteur Frein en
— - “mode freing”
[1 pt par liaison juste ] s
Ls
(49+64\ M_ 3_8/'::::'\%:” ” ‘_l'f I'AVW\I'
—— \‘\_,’/ L
31~
T3 *K
Chaine : 1
simple “\_| - - A y
7
| |
: Coulisseau -
Palette ¥ |_]
chargée T
: (1+2+9+14+15+18+33+40+45+47+67
A Col onnes + Rail s
L 65
e £ H—H
627

A e S0l
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Tache 1.3

aaLa mont ®e et | a descent e dssont assuréesspareua motéadia

asynchrone triphasd a deux sens de rotation commandé geux contacteurKkM1 (pourla montée)
etKM2 (pourla descente). Complétsur le schéma aessous

a-1-le cablage du circuit de puissance du mefeein M a deux sens de rotation : /1,5pt

a-2- le cablage du circuit de commande du contadtéd?2 assurant la descente du coulisseau. /1pt
11 L2 L3
! } L1
Sectionneur .
AN
Fr-
Contacteur 1
Ly N--N-NMMIA j --- N -\ M2 -7
FREIN EM
-0,5 pt ]
w7
| I | l
; SR tkml s2F\ j km2

R rt
d:srsaoppe| . KM1 E:I. -=7-- -L__lKMZ
=
Circuit de puissance Circuit de commande
b- D®¥duire | 6®qKKX i on | ogique de /0,50t

L

L

18r8= 8|

c- Compléter le tableau-tiessous, montrant le fonctionnement du mefein M dans un seul sendans
le cas ou les contacts du sectionn@wgont fermés et est alimenté par le contacte€ix1 : /1pt

Slintri?s km1 Sorties par (1 ou 0) 025 pt par ligne_|
0 0O |kmi=¢é0é | KM1 =& | M= é0é
0 1 kmi= é0é | K M1 =& | M= é0é
1 0O |kmi=¢élé | KM1 =& | M= élé
1 1 kmi= é0é | K M1 =& | M= é0é

d- Compléter le chronogramnuiel contacteuKM1 et du moteufrein M selon les états der et dest: /1pt

1

w L]

-

S1

0,5 pt
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SEV 02:

Tache 2.1: (Prendre deux chiffres apres la virgule dans tous les calculs de cette Jache

a-

Déterminer lafréquencede rotationN,c (en tr/min), que doit avoir & pignon moteuia chaing49) de
diametre primitifD, = 192,02 mm pour que & chaine simpl@&ssureun déplacement verticaleda
charge total@ une vitess¥ ¢ = 0,5 m/s: /1pt

Ona:fy . 4_ o_ravecd{_Drf« Mo | » 3= <going a_iDv <.+vvh<>-=|=

. 81 .
Aussi,0 1 28—+ donc: 4 %F AN: 4 i zsﬁ—sg h <«Bis

Déduire, en considéragtul6 indy a pas d esudaces acsvedmleniidur de m)mpkelae
vitesse de rotatioMNic (en tr/min) du limiteur de couple e& vitesse de rotatioN, (en tr/min) de

|Garbre de sortie du réducte(@0) : /1pt
dl L dl .l 4, A 4
Calculer,en utilisantla page5/17 et les DRES page 13/17 et 14/17, le rapport de réduction du
réducteur. /1pt
dL AL A _
p pmetrwl T AN: » h
TmimV - -
Détermineren prenant pour la suite du caltalitesse de rotatioN, = 50tr/min etr = 0,05, la vitesse
de rotationNg (en tr/min)d e | 6 B et dfduireecelle du motedd, (en tr/min) : /1pt
> j—’ h donc 4 i: 4 AN A A — <«F -

-
Déterminer, en utilisant les hypothéses et la modélisationDiRISS pages 14/17t 15/17 et en

appliquant le principe fondamental de la dynamique en translation en pirdjeo n  ®url ¢ dém
(coulisseau + palette chargéle)p i nt e n s i R, @1Nywtile & |& obhdinie pourtdéplaces lohs vers

le hautla chargetotaleMcr a Icaccélératiorlimite en charges. = 0,5 m/é: /1pt
P.F.D appliqu® " | densemble (couJP|=|<§s||eF%uﬂF1T QR a
Doncgo ey py 2 H oy I 1y ﬁFJ <] IR

A.N:=|<> 8

Déduire en négligeant le frottememtans la liaison glissiére assurapt duidageen translation du

coulisseatpar rapport au batla puissancetile P, (enkW)d ® v e | o p p ® eF, Wila & la dhdne
simplepourdéplacer de bas vers le htaithargdotalea la vitess&/, c =0,5m/s: /1pt
. ”'0 Jo T F 5
AN: ||-<> h F ddéo H‘é h T
Calculer selonl @gemcement de lachede transmi ssion de pui ss
DRES pagel4/17, lerendemenglobal de la transmissiay: /1pt
l . . 3 3
AN: I h h h h h
Déduire, erprenant pour la suite du caldgl = 4,20 kW etdy = 0,77, la puissance mécaniqg, (en
kW) a fournirpar lemoteurfrein : /1pt
h .
Ona: | % donc | “—: AN: | — A

Choisir, & partir dJUDRES page 5/17, la désignation du meur électrique convenabdgptimal: /1pt

La désignation du moteur électrique convenalaptimal est: BA 132 MB6

Tache 2.22 En utilisant les donnéermelatives a cette tachBRES page B/17, déterminerquelques
parametres die chainesimple Pource faire, on vous demande de

a_

Proposeren s ui vant | Olek&mapdee dooer n®R®Isaict i oarchoisitpaur
transmettre la puissance de sélectionféélguenceale rotationrdu pignonmoteur: /1pt

Le pas de la chaine simple a choigst: P=31,75 mm

Xe

A N C

P a
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Le mode de fonctionnement des chaines (fatigue) fait que pour ctwisignablemenine chaine il suffit de
comparersa chargede ruptureR, indiquée dans les catalogues constructeursé e f f or t de

Fmax, pONdéré par un coefficient de sécuHlté R/Fnay, tel queK doit-Etrecomprisentre5 et 20.

b- Rel ever, "’ partir de | 6lesrdféreacs tle ladchaingNa tS@® letoR. u
Brampton) la valeur desa résistance a la ruptuReet conclure sur sa validig Fnax = 9000 N:  /1,5pt

Référencs de la.chaine N° ISO : 20B1; Réf. Brampton: B 10103
R =95000 N -0,5 pt
Conclusion: K = 95000/9000 = 10,55 donc la chaine choisie est va[0.,5 pi]

c- Deéterminer, a utilisant les données dMRES page 5/17, la longueur de la chairlg, (enmaillong en

nombrepair, justenécessaire pow@assurer la course exigée par le cahier de charges /1pt
=|D L& & |_|—I= 1L
AN 45 —— — L h L OF mufogH h

Tache 23: Etant données les conditonsdle@ nct i onnement (d®marrages
fonctionnement), il est utilde vérifierla clavette(51), participant a ldiaison compléte démontabémntre &

moyeu di limiteur de couple48) et lGarbre de sortie du réducte(80), au cisaillemententre autrés En
utilisantlesdonnéeglu DRES page 5/17, on vous demande de

a- Calculerléo i nt e nése ftis@gentiel %PI (enN) résultant sur la clavetiers de la transmission du

coupleC;, entrele moyeudu limiteur de couple4@) et IGarbre de sortie du réducte(g0) : /1pt
Ona:p P = donc: » P AN P g 4

b- Calculer la sectio sollicitée au cisaiiment(enmm?), de la clavette /1pt
ona:| 4 #+ AN | 00

c- Déterminergen prenant {P =34800 N et S=304 mm?, la contrainte de cisaillemelﬂ(en N/mm?) : /1pt
Ona:W% ANW — h dmo

d- Concluresurla condition de résistance de la clavette au cisaillement /1pt

La condition de résistance W 4 _y et {4 4750  donc la condition est vérifiée

Tache 2.4 Comp | ®t er , " I 6®ch B-B de
représentation des piéces, la coupe

partielle B-B (DRES page ZP2/17)
montrant  la  liaison compléte
démontableentre la chainesimple et
le coulisseap ar | 6i nt er|m
plague attach&3 standardSO et des
vis de fixation a téte cylindrique a six
pans creuxPour cela

Représentation vis 0,5 pt
a- Placer une dessix vis pour
assurer cette liaison complete|_ | ] || ~ {3 t

Chaine simple

Coulisseau
Plaque attache
K3 standard ISO

\

Jeu radial vis/ plaque 0,5 pt T

NN\

démontable ; /1pt
b- Compléter les parties manquantes

du percage et du taraudagelpt
>
c- Compléter les hachures — - - -—
manquante e e o b ) /1Pt 7/

MR
I
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SEV 03:
Tache 3.1
/13,5pts

a- ldentifier et expliquer la désignation du matériausdpport(67) DRES page /17 :

EN-GJL-200:
'@r & graphite lamellajre doat la résistaneenimale a la rupture par extensiorest dé 200 MPAN/mm™p

b- Compléter le tableaci-dessouselatif & la spécification suivante| F1 |£7| 0,1/100 /3pts
Nom de la spécification| Type de spécification Interprétation
X

Une partie quelconque de la surface F1, sur une”
longueur de 100 mm, doit étre comprise entre det

plans paralléles distants de 0,1 mm. X
X

Tolérance de ¢

Planéité ¢ forme )

c- Compléter le dessin du brut capablesdpport(67) en indiguant es sur ®pai sseur s
jointetles dépouilles ac hant g u e Dipdadentdmttdu moulager d e l4pts

Surépaisseurs 2 pts;
emy Dépouille: 1 pt;

Plan de joint: 1 pt

5

4 |
SR
= e PR R TSR

Dépouille

Tache 3.2
a- Indiquer sur le croquis de phasé-contre relatif a
la phase20 du support(67) DRES page /17

a-1-La mise et le maintien en position de la pié
en utilisant les symboles de ladeuxiéme

norme; /3.5pts
a-2-Les cotes fabriquées dans cette preideurs
valeurs. 2pts

a-3-Les spécifications géométrigaie obtenues
danscettephase. 12pts
X e XXXXXXXXXXXXXXXXXXXX}QVSO]-Q')CXOQU]-G CFCONIIEX X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X XO0NXX

b- Mettreunecroixdanses cases correctes reFlat"IZLits()

La machine utilisée Le vérificateur de la cote10 %2

D®signati on Lédoutil wut

Rainurage Fraise a lamer Fraiseuse X | Regle graduée

Epaulement Fraise a surfacer X | Aléseuse Tampon lisse

Surfagage X | Fraise a deux lévres Rectifieuse Pied a coulisse 1/20 X

X X X

op
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Tache 3.3
Etudepartiellede la phasd0: réalisationen ébauchdes alésagel1 et D2 suruntour paralléle
a- Etudierl 6 out i | barr el alh ad BBragtei a | d & @dalésagedletD2t | d
Pour ce fairesurle croquis cidessous
a-1- Installerles plans du référentiel en makr( Ps, Pf, Po) ; 12pts
a-2- Indiquer les angles de faces orthogondikxff,,20) et | 6angl e @&.e di/2pisqdt i
e
@f’“
=\V/f
Figure montrant la barre
d 6 al ® smodealetravail
b- Déduire la valeur d®, : g5° /1pt
c- Mettre une croix danka casede la réponseorrectecaractérisant 6 i nf |l uence de | pus
dimensions dediamétresleD1 etD2: /1pt
Les dimensiongont augmente Les dimensiongont diminuevl X
Tache 3.4
a- Calculerl 61 nt encsomp® sdaentlea t angent iFe(enlNg d@®s ubeédahor d
coupeexercéparfai ce s:ur | 6dout il /1,5pt
\(Y\(YY\(YY\(Y\(Y\(\(Y\(YJ\Ii\(\I:j(L\(\(Y\(\(Y\(Y\(\(Y\(\jL\(\(Y\(\(Y\(YY\(V\(YY\(Y\jYY\(YY\(YYYY\(YYYY\(XXXX
T L+ B =4 3+ X X X
b- Déterminer, en prenafic = 850 N la puissanc®u (enkW) utile a la coupe /1,5pt
T T N T N N N IV RV VIV VIV IVIN I
o vk =4 o — ¢
c- Déduire la puissanaminimalea fournir par le moteur de la machiRen (enkW) : /1,5pt
||- 0 - ||- O h . X X X X
To o« Ho — =dlq|- o T h X X X X
H XXX
d- Choisir,a partir du tableaDRES page 17/17la référence de la machine adéquate /1pt
S D R B R LRIV [V
-I| > A XXX
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Tache 3.5
En utilisant leDRES pages @&/17 et 17/17 et lesdonnées deroquisci-dessous

a- Compléer le tableau suivant en
indiquant pour chaque trajectoire d

A

| 6out i | soi l sba
rapide ou de travail /1,25ts
(0,25 pt par réponse juste |
Trajectoire Rapide ou Travail ?

OM-1 Rapide

1-2 Rapide

2-3 Travail

3-4 Travail

4-5 Travail

5-1 Rapide
1-OM Rapide Il

b- Etablir, en mode absolG90, le tableaudes coordonnées des poidisla premiére passe du profil de

surfaceR1: 13,75pts
Repéere X Y Z
1 -30 0 40
2 18 -8 15
3 18 -8 6
4 55 -8 6
5 55 -8 15
c- Compléterle programmeer met t ant | dusinage.de | aRlnor M@ Bbpts |
[ 0,5 pt par bloc juste ]
N° | Codes Commentaire et organisation gtogramme
% Phase 30 Nom du programme
N10 | GO0 G40 G80 G90 M0O5 MO0¢ Initialisation des données
N20 G00GS2 20 Mi se © |1 6origine de |l a broche
N30 | GOOXO0 YO
N40 | T1 D1 M06 Chargement de | doutil
N50 | G97S1590M42 M0O3 M08 Réglage rotation brochsens horaire €amme de vitesse Hubrification
N60 | GOOX-30 YO Z40 Point 1
N70 | X18 ¥8 Z15 Point 2 e
N8O | GO1GO4F47 Z6 Point 3 Realisation des
N90 | G94F95 X55 Point4 | R®gl age de la vite trajectoires
N100| Z15 Point 5
N110| GOO %30 YO zZ40 Point 1
N120| G77 N1ON30 Retour OM | Appelinconditionnel de blocs

N130| MO2 Fin du programme




