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Elément de corrige

Nota:

Chers correcteurseuillez respecter impérativement les consignes suivantes concernant
guelques questions du sujet.

Q.03.

Q.14

Q.19

Q.21

Q.26

Q.27

Q.29

L®@léve doitrépondrea la fonctionconvertirpar:

f Moteur M1 et M2 pour mériter 0,256 9y | 6 aSy OS RQdzy I OQGA2yySdzND f
1 Vérins V1, V2, V3, V4, \four mériter 0250 9y | 6 A4Sy O0OS RQdzy | OGA2yy §dzl
Les4 diodesdu pont de diodes doivent étre placéesrrectement (toutes les quatre) pour mériti&a note de
025(aa OKSYl GA&alGA2y RS o RA2RSa 02y @SylofSYSyd ysS
Le logigramme doit traduire Q S |j dhli sednemy(b) si la réponse a la questioR.18y QF  LJ & | 6 R dzi
f QSljdzZt A2y f1 L) dza &aAYLX ATASS YSyiGAz2yySS &adzNJ S
La réponse doit contenir la partie calcul de la fdre€0,25+0,25 puis la justificationQ,25).
La schématisation hydraulique doit donner le mouvement correct de pivotement de 90° pour attribuer la
note maximale dd, dans le cas contrair@,5pour le circuit de commande correct de chaque vérin
[ Of I 44a$S BIGSHEir@pidcd ydS LIASOSE t O02YLIX SGSNL O [|QF
fQF GNAROGdzDA2Y RS fI y2aS

La réponse suivante peut aussi étre acceptp@ces 71et 72 solution: par emmanchement forcé
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QOlvdzSaiAzya lidA LISNX¥YSGGSY(d RQOQSELINAYSNI S 0S&az2hyas
A qui rendil service? Utilisateur/ouvrier
Sur quoi ag#l ? Tube en béton
Dans quel bu? Manipuler (ou déplacer + retourner) un tube en béton

Q.02.Digramme pieuvre et tableau des fonctions de services du manipulateur.

/1,5
Energie .
: Tube en béton
hydraulique
Norme de
_ Manipulateur de tube sécurité
Environnement enbéton
industriel
Systéme de Energie Techmmen de ..
_ ) . maintenance [ & &
productioncentrale électrique S
‘Q ‘Q
> % -
FP Manipuler un tube en béton (ou bien déplacer et retourngigu transferer) g,‘ &" &ﬁ"’
- - - — S & &
FC1 | Utiiserf QSyY SNHA S K& RNJ dzf A lj dz3 N éo°‘<é?
- - — — Z o VY v —
FC2 |[{ QAYGISANBNI Lt fQSYOPANRYYSYSyY AYR&,,Q;?@QJ
Vo ©
FC3 | Faciliter la tache de maintenance QQS <$
)
FC4 | Respecter les normes de sécurité «
FC5 |! GAfAEASNI f QSYSNHAS Sf SOUNRIjdzS Rau. BaSth dz
FC6 |[{ QAYUSAINBNI I dz a24aG38YS RS LINRBRdzOlGA2Yy OSyli
Q.03.Chaine fonctionnelle du manipulateur. 175

Détection des limites des mouvements

Tube en position

Consignes Ari i i s verticale sur la palette

ques 1 Acquerir Traiter Communiquer — p

- Capteurs présence tube _APL - Cables électrique RQSGIl G4

- Capteurs de positions, et de fin de course ™~ - Voyants, Bips sonore, affiche

- Codeurincrémental ’ ’

DT oo Ordres .

Chariots
] . i - longitudinal ef

—_  Alimenter Distribuer Convertir Transmettre transversal

- Energie électrique  Jriateurs de vitesse- Moteur M1 et M2 - Systemes de

v transmission

Ciseau pince|
+ plateaux

—  Alimenter Distribuer Convertir Transmettre

rotatifs

_ Energie hydraulique Distributeurs ~ VErnsVL V2 V3 VAetVs . systemes de

5 transmission
0,25 par bonne réponse

Tube en position horizontal
vers le poste de controle
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Q.04.FAST partiel relatif a la fonctiolr %23 /1,5
. 1
FT2: Déplacer Fl21: Commandete i |FR11: Mesurer la vitesse Dynamo
longitudinalement un tubef ] mouvement de translatio du chariot longitudinal | | tachvmétrigue
du chariot longitudinal y q
FT212: Distribuer : .
—t asysnBEAS Variateur de vitesse
F1213: Détecterles limites Capteurs de fin de
— du mouvement du chariot [~ COLTSes
longitudinal Y
, . . FR221:/ 2 Yy @S NI A
— ::'IZZt 'f;‘”"’l"”er le chariot électrique en énergie — Moteur M1
! ongitudina mécanique de rotation
1
FT1222: Transmettre la
—1 puissance entre deux arbres Acgoupllement
enprolongementsi défauts elastique
e
& || F1223: Adapter le ] Réducteur a
Q@Q mouvement de rotation engrenages
Q
O
° FT224: Transformer le
Q'b‘ — mouvement de rotation er Pignoncrémaillere
X \) mouvement detranslation
)
|| F1225: Guide le chariot er] | Sveteme RaillRoule
mouvement de translation y
FT226: Arréter le
— mouvement du chariot | Frein
longitudinal
Q.05.FAST partiel relatif a la fonctiofr &5 1
F151: Commande ) i ,
FT5: Pivoter un le mouvement de FT511: Traiter les informations API
tube de 90° rotation du plateay
rotatif moteur ) R o
— F512:5 A AU NA O dzSNJ f Q9 Distributeurs
|| F1513: Détecter la position angulaire Capteurdgde
limite du plateau moteur position
F152: Entrainer le S A N
. FB21:/ 2 Yy @S NI A IN@irduliogey L.
plateau rotatif en énergie mécanique daanslation s W e
moteur en
mouvement .
F1522: Transmetre la puissancau
plateau rotatif moteur
Roues et chaing
|| F1523: Transformer le mouvement d
e translation en mouvement de rotation
o°
.00 _—————
z‘eQ F1524: Guider le plateau rotatif motey .
o — AL . : Coussinets
o° dans la méchoire droite de la pince
&
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Q.06.La puissancBcen (W) nécessaire pour déplacer le chariot longitudinal. /0,5

0,25la formule.

Pc=F.V 0,25t Q! ®db @
Pc = 17656 (120/60) Pc = 35312V
Q.07.La puissancBmen (W) que doit développer le motei1. /0,25
Pm= B (t2. t3)
Pm= 35312/ (0,85 . 0,92) Pn = 45156 W
Q.08.La vitesse de rotation Mmaxien (rad/s) etN1en (tr/min) dupignon 1 /0,5
.1=V/IR = 2V/m.Z1
. 1=2.(120/60)/6,25.25.10 . 1=256rd/ls | =2 ggﬁ[*ml-
N1=( 1.60)/Z2 N1= 244,46 tr/mir '
Q.09.Le rapport de réductiok du réducteur 10,25
_bwvpo % B% B H /18w BH
k_bvrl Yo 8% &% ¢ r ocaonsy;r N2
Q.10.Déduction deNmen (tr/min). /0,25
bMg HNnZ
Nmr' r TS ¢ P prfm in
Q.11.Validation duchoix du moteuM1 et justification. /10,5
Non, parce que: Pm>44kW méme siNm< 2%8tr/min
Q.12.Le type du moteuM1. /0,25
LS 250 MP
Q13.{ OKSYI RS fQF 002dzLJ SYSy(d StlFadAljdzS SiG 2dzaGAT O
Schéma Justification
__|/ Lt Sad dziAfA&aS f2NRIdzQAE @& |
025 .= @ @ 0,25

a A
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Q.15.La référence du variateur de vitesse.

All

+10
A2

10,25

ATV/71E5D55N4

Q.16.Valeur de la tensiobpren (V) délivrée par I Tpour la vitesse de rotatioNm=2161 tr/min 10,25

Upt= Nm . ke
Upr= 2161 . 7103

Upt= 15,13 V

Q.17.Typedu signal (tension) a la sortie de la dynamo tachymétrique.

10,25

Le signalssude la DT est analogique

Q.18.Tableau de Karnaugh de la variable de sotie ( R S

f QF FFAOKSdzNI S azy $ i det

NZHp

° o 01 e 11 3,6
00 1\ | 1 v |
01 1 0 u 1
Qe 11 <1 1 v
10 1/ | o v [\
/ \

b= E‘Ex "EVE. “Ea

aah

f QSljdzk GA;

a A

d A
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Q.19 Logigramme du segmenbz.
Ou symbole Americal M
Qa Qs Qc
1 &
— L-—-—
1 &
. | N
1
/10,25
Q.20.Vérin pour réaliser ce pivotemefitotation du pignon73dans lesens ).
Le vérin V5
10,75

Q.21.Le vérin utilisé esit capable de fournir cette force Justification.
F étant la force du vérin.

5n R Brio €
F=P.S=Pp..2——= 160.19 . p . ——— . 10° = 330N
F<Fth, Le vérin ne peut pas fournir la force nécessaire au pivotement du tuti#de
‘\afofm\l\e
250" U AN
0! "\ s‘o“
0,25 % 15 conc”
0,25 °°"
10,5
Q.22.Le déplacemenExen (mm) de la tige du vérin nécessaire pour pivoter le tube de 90°.
\
| gormY
= Nb o MHEMR _ 2590 2 N
/| E T ® =T =I94,25 mm 025° VA
H H H 025°
Q.23.Déduction de la vitesse de déplacement du vétiren (m/s). 10.25

Vd :/—E: olog >#81 42 mm/s = 0,031 m/s.

l.:.l




S | INP WIF T WiF201p WoF P KI-tOF T fJp MOp OB A0 p c M B 1O

a~ "W wT Y Ep ¥OR B EOMUFRARKRA K
D.Rep6 /3,75 Pts |
Q.24 Référence du vérin capable de pivoter les tube$ dennes /0,5
4580110
Q.25.Le nom complet du distributeutY?2 10,25

Distributeur hydraulique3/2, monostable a commande électrique.

Q.26.Le schéma hydraulique griissanceles vérind/4 et V5dans la position relative aBens 2

VérinV4 VérinV5
/1
AN
A / T Y'Yy 5Y1
4Y1 W AV|
e A
YHI OO =4
/ \
4Y2 @) Seng2 1 22
y
w \ 3 WM _ AV
T l l ‘L
Q27./ f I aaSa R QAsipdeipldtedu BiofedrS & /10,5
Al 67,68 0,25
Bl 73,72, 71, 70, 69, 66, 65, 64. 0,25 si toutes les piéces sonitées.
Q.28.Nom de la liaisoentre les classeA et B et solutionconstructive choisie pour la réaliser. /10,5
Liaison pivot, par coussinet. 0,25 pour chaque réponse
Q.29.TablealRSa NB LI NBa RSa LIASOSA SyidaNB f Sal doSstructiGedtilisdel
Piéces Nom de la liaison Solutionconstructiveutilisée
65et 66 Encastrement t N dAa RQl aa
71et 73 Encastrement Par clavette 72t Qrclips
Encastrement .
71 et 66 Par goupille 64

0,25 pour chaque réponse

e Qf
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Q3055aaiy RS f QF NANBE RQSY(GNI AySYSyi

/2

0,25 0,25




