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Elément de corrigé 
 
 

Nota : 
 

Chers correcteurs veuillez respecter impérativement les consignes suivantes concernant 
quelques questions du sujet. 
 
Q.03.  LΩélève doit répondre à la fonction convertir par :     

¶ Moteur M1 et M2 pour mériter 0,25, ό9ƴ ŀōǎŜƴŎŜ ŘΩǳƴ ŀŎǘƛƻƴƴŜǳǊ ƭŀ ƴƻǘŜ Řƻƛǘ şǘǊŜ лύΦ 

¶ Vérins V1, V2, V3, V4, V5 pour mériter 0,25 ό9ƴ ŀōǎŜƴŎŜ ŘΩǳƴ ŀŎǘƛƻƴƴŜǳǊ ƭŀ ƴƻǘŜ Řƻƛǘ şǘǊŜ лύΦ 
 
Q.14.  Les 4 diodes du pont de diodes doivent être placées correctement (toutes les quatre) pour mériter la note de 

0,25 (la ǎŎƘŞƳŀǘƛǎŀǘƛƻƴ ŘŜ о ŘƛƻŘŜǎ ŎƻƴǾŜƴŀōƭŜƳŜƴǘ ƴŜ Řƻƛǘ Ǉŀǎ ƧǳǎǘƛŦƛŜǊ ƭΩŀǘǘǊƛōǳǘƛƻƴ ŘŜ ŎŜǘǘŜ ƴƻǘŜύ. 
 
Q.19.  Le logigramme doit traduire ƭΩŞǉǳŀǘƛƻƴ du segment (b) si la réponse à la question Q.18 ƴΩŀ Ǉŀǎ ŀōƻǳǘƛ Ł 

ƭΩŞǉǳŀǘƛƻƴ ƭŀ Ǉƭǳǎ ǎƛƳǇƭƛŦƛŞŜ ƳŜƴǘƛƻƴƴŞŜ ǎǳǊ ƭŜ ŎƻǊǊƛƎŞΦ 
 
Q.21.  La réponse doit contenir la partie calcul de la force Fv (0,25+0,25) puis la justification (0,25). 
 
 
Q.26.  La schématisation hydraulique doit donner le mouvement correct de pivotement de 90° pour attribuer la 

note maximale de 1, dans le cas contraire 0,5 pour le circuit de commande correct de chaque vérin. 
 
Q.27.  [ŀ ŎƭŀǎǎŜ ŘΩŞǉǳƛǾŀƭŜƴŎŜ B doit contenir 8 pièceǎ όт ǇƛŝŎŜǎ Ł ŎƻƳǇƭŞǘŜǊύΦ [ΩŀōǎŜƴŎŜ ŘΩǳƴŜ ǇƛŝŎŜ Řƻƛǘ ŜƴǘǊŀƛƴŜǊ 

ƭΩŀǘǘǊƛōǳǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ƴƻǘŜ 0.  
 
Q.29.  La réponse suivante peut aussi être acceptée : pièces : 71 et 72     solution : par emmanchement forcé. 
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D.Rep 1 /4 Pts 
Q.01. vǳŜǎǘƛƻƴǎ ǉǳƛ ǇŜǊƳŜǘǘŜƴǘ ŘΩŜȄǇǊƛƳŜǊ ƭŜ ōŜǎƻƛƴΦ 

A qui rend-il service ? 
                                 

                                 

Sur quoi agit-il ? 
                                 

                                 

Dans quel but ? 

                                 

                                 

                                 

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

 

FP Manipuler un tube en béton (ou bien déplacer et retourner) (ou transferer) 

FC1 Utiliser ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ ƘȅŘǊŀǳƭƛǉǳŜ 

FC2 {ΩƛƴǘŞƎǊŜǊ Ł ƭΩŜƴǾƛǊƻƴƴŜƳŜƴǘ ƛƴŘǳǎǘǊƛŜƭ 

FC3 Faciliter la tâche de maintenance  

FC4 Respecter les normes de sécurité 

FC5 ¦ǘƛƭƛǎŜǊ ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ Řǳ ǊŞǎŜŀǳ ǘǊƛǇƘŀǎŞ 

FC6 {ΩƛƴǘŞƎǊŜǊ ŀǳ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘŜ ǇǊƻŘǳŎǘƛƻƴ ŎŜƴǘǊŀƭŜ 

Q.03. Chaine fonctionnelle du manipulateur. 

  

FC4 

Norme de 

sécurité 

FC1 FP 

Energie 

hydraulique 

Manipulateur de tube 
en béton 

Utilisateur 

FC2 Environnement 

industriel  

FC5 FC3 FC6 
Technicien de 

maintenance 
Système de 

production centrale 

Energie 

électrique 

Tube en béton 

0,25 par bonne réponse. 

Alimenter Distribuer 

Acquérir Communiquer Traiter 
  

Détection des limites des mouvements 

Information  
ŘΩŞǘŀǘǎ 

-  Codeur incrémental 
-  DT 
 

Consignes 

Ordres 

Convertir Transmettre 

- Variateurs de vitesse -  Energie électrique 

Alimenter Distribuer Convertir 

- Moteur M1 et M2 

Transmettre 

- API -  Câbles électrique 
-  Voyants, Bips sonore, afficheur  
   V4 et V5 

- Systèmes de 
transmission 

-  Distributeurs -  Energie hydraulique - Vérins V1, V2, V3, V4 et V5 - Systèmes de 
transmission 

 

Tube en position 
verticale sur la palette 

Tube en position horizontale 
vers le poste de contrôle 

Chariots 
longitudinal et 

transversal 

Ciseau + pince 
+ plateaux 

rotatifs 

-  Capteurs présence tube 
-  Capteurs de positions, et de fin de course. 
 

Tube en béton 

Utilisateur/ouvrier  

Manipuler (ou déplacer + retourner) un tube en béton 
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D.Rep 2 /2,5 Pts 
Q.04. FAST partiel relatif à la fonction «FT21» 

 
Q.05. FAST partiel relatif à la fonction «FT51» 

  

FT211 : Mesurer la vitesse 
du chariot longitudinal 

FT2 : Déplacer 
longitudinalement un tube 

FT21 : Commander le 
mouvement de translation 
du chariot longitudinal 
 

Dynamo 
tachymétrique 

FT212 : Distribuer 
ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ 

FT213 : Détecter les limites   
du mouvement du chariot 
longitudinal 

Variateur de vitesse 

Capteurs de fin de 
courses 

FT226 : Arrêter le 
mouvement du chariot 
longitudinal 

Frein 

Moteur M1 
FT221 : /ƻƴǾŜǊǘƛǊ ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ 
électrique en énergie 
mécanique de rotation 

FT22 : Entrainer le chariot 
longitudinal 

FT222 : Transmettre la 
puissance entre deux arbres 

en prolongement si défauts 

Accouplement 
élastique 

FT223 : Adapter le 
mouvement de rotation 

FT224 : Transformer le 
mouvement de rotation en 
mouvement de translation 

FT225 : Guider le chariot en 
mouvement de translation 

Réducteur à 
engrenages 

Pignon-crémaillère 

Système Rail/Roue 

FT511 : Traiter les informations API FT5 : Pivoter un 
tube de 90°  

FT51 : Commander 
le mouvement de 
rotation du plateau 
rotatif moteur 

FT52 : Entrainer le 
plateau rotatif 
moteur en 
mouvement 

FT512 : 5ƛǎǘǊƛōǳŜǊ ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ ƘȅŘǊŀǳƭƛǉǳŜ Distributeurs 

FT513 : Détecter la position angulaire 
limite du plateau moteur 

Capteurs de 
position 

FT521 : /ƻƴǾŜǊǘƛǊ ƭΩŞƴŜǊƎƛŜ hydraulique 
en énergie mécanique de translation 

Vérins V4 et V5 

 Coussinets  
FT524 : Guider le plateau rotatif moteur 
dans la mâchoire droite de la pince 

FT522 : Transmettre la puissance au 
plateau rotatif moteur 

FT523 : Transformer le mouvement de 
translation en mouvement de rotation 

Roues et chaîne 
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/ 0,5 
 
 
 
 
 
 
 
 
/0,25 
 
 
 
 
 
 
 
 
/0,5 
 
 
 
 
 
 
 
/0,25 
 
 
 
 
 
 
 

 
/0,25 
 
 
 
 
 
/0,5 
 
 
 
 
/ 0,25 
 
 
 

/0,5 
 
 
 
 
 
 
 
 

D.Rep 3 /3 Pts 
Q.06. La puissance Pc en (W) nécessaire pour déplacer le chariot longitudinal. 

                                            

                                            

                                            

                                            

                                            

                                            

                                            

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

                                               

                                               

                                               

                                               

                                               

                                               

                                               

 
Q.08. La vitesse de rotation ̟м maxi en (rad/s) et N1 en (tr/min) du pignon 1. 

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

 
Q.09. Le rapport de réduction k du réducteur 

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

 
Q.10. Déduction de Nm en (tr/min). 

                                              

                                              

                                              

                                              

 
Q.11. Validation du choix du moteur M1 et justification. 

                                               

                                               

                                               

                                               

Q.12. Le type du moteur M1. 
                                              

                                              

Q.13. {ŎƘŞƳŀ ŘŜ ƭΩŀŎŎƻǳǇƭŜƳŜƴǘ ŞƭŀǎǘƛǉǳŜ Ŝǘ ƧǳǎǘƛŦƛŎŀǘƛƻƴ ŘŜ ǎƻƴ ŜƳǇƭƻƛΦ 
Schéma Justification 

                                              

                                              

                                              

                                              

  

1̟ = V/R  =  2.V / m.Z1 
1̟ = 2 . (120/60) / 6,25 . 25 .10-3 1̟ = 25,6 rd/s 

N1 = (̟ 1 . 60) / 2̄     N1 = 244,46 tr/min 

k=
bм

bƳ
 Ґ  
½нн Ȣ   ½нр Ȣ ½нп  

½нм Ȣ  ½но Ȣ ½нс  
 Ґ 
нл   Ȣ мт Ȣ  нп

оф Ȣ  ол  Ȣ ул
ҐлΣлут 

Nm Ґ
bм

ƪ
 Ґ  
нппΣпс  

лΣлут  
 Ґ ςψρπ tr/m in 

Lƭ Ŝǎǘ ǳǘƛƭƛǎŞ ƭƻǊǎǉǳΩƛƭ ȅ ŀ ŘŜǎ ŘŞŦŀǳǘǎ ŜƴǘǊŜ ƭŜǎ ŀǊōǊŜǎ Ł ŀŎŎƻǳǇƭŜǊ 

LS 250 MP 

Non, parce que :   Pm > 44kW même si Nm< 2958tr/min  

Pm=  Pc/ (↨2. ↨3) 

Pm = 35312/ (0,85 . 0,92)  Pm = 45156 W 

0,25 pour ̟ 1. 
0,25 pour N1. 

0,25  0,25  

Pc = F.V 
Pc = 17656 .   (120/60)  Pc = 35312 W 

0,25 la formule. 
0,25 ƭΩ!ΦbΦ 
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/ 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

/0,25 
 
 
 
 
/0,25 
 
 
 

 
/ 0,25 
 
 
 
 
/ 0,25 
 
 
 
 
 
 
 

D.Rep 4 /2 Pts 
Q.14. !ǇǇŀǊŜƛƭǎ ŘΩƛǎƻƭŜƳŜƴǘΣ ŘŜ ŎƻƳƳŀƴŘŜ Ŝǘ ŘŜ ǇǊƻǘŜŎǘƛƻƴΦ 

 
Q.15. La référence du variateur de vitesse. 

                                               

                                               

                                               

 
Q.16. Valeur de la tension UDT en (V) délivrée par la DT pour la vitesse de rotation Nm=2161 tr/min. 

                                                

                                                

                                                

                                                

Q.17. Type du signal (tension) à la sortie de la dynamo tachymétrique. 
                                              

                                              

                                              
 

Q.18. Tableau de Karnaugh de la variable de sortie (bύ ŘŜ ƭΩŀŦŦƛŎƘŜǳǊ Ŝǘ ǎƻƴ ŞǉǳŀǘƛƻƴΦ 
b  QDQC  

  00 01 11 10 

QBQA 

00 1 1 ʊ 1 

01 1 0 ʊ 1 b =   ἝἌἝἋ ἝἌἝἋ ἝἍ 

11 1 1 ʊ ʊ 

10 1 0 ʊ ʊ 

  

2ème solution du pont de diode 

L1 L2 L3

U V W PA PB A
O

1

C
O

M

A
I1

+
10 A
I2

R
1A

R
1C

R
1B

R
2A

R
2C

L
I1

L
I2 L
I3

L
I4 +
24

KM2

3/L21/L1

2/T1 4/T2

M
3~

1 2 3

12

L1 
L2 
L3 

Le signal issu de la DT est analogique. 
 

ATV71E5D55N4 

лΣнр ǎƛ ƭΩŞǉǳŀǘƛƻƴ Ŝǎǘ ŎŜƭƭŜ Řǳ ŎƻǊǊƛƎŞ. 

UDT = Nm . ke 
UDT = 2161 . 7.10-3   UDT = 15 ,13 V 
 

Q 

KM 

RT 
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/1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
/0,25 
 
 
 

 
/ 0,75 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
/ 0,5 
 
 
 
 
 

 
 
/ 0,25 
 
 
 

D.Rep 5 /2,75 Pts 
Q.19. Logigramme du segment «b». 

 
 
Q.20. Vérin pour réaliser ce pivotement (rotation du pignon 73 dans le sens 1). 

                                              

                                              

                                              

 
Q.21. Le vérin utilisé est-il capable de fournir cette force ? Justification. 

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

 
Q.22. Le déplacement Cx en (mm) de la tige du vérin nécessaire pour pivoter le tube de 90°. 

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

                                              

Q.23. Déduction de la vitesse de déplacement du vérin Vd en (m/s). 
                                               

                                               

                                               

                                               

                                               

                                               

&

&

Q Q Q CBA

1

b

1

1

Ou symbole American 

Le vérin V5 

F étant la force du vérin. 

F = P  .  S  =   P   .  p   .  
5н π   Řн

п
  =   160 . 105   .  p   .  

сон π   осн

п
   .  10-6  =  33590 N 

F<Fth, Le vérin ne peut pas fournir la force nécessaire au pivotement du tube de 90°. 

/Ȅ Ґ Ǌ Φ ʻ Ґ  
ŘǇ

н
 Φ  ʻ   Ґ  

мнл

н
 .  
p

н
     =  94,25 mm 

Vd  =  
/Ȅ

ǘŘ
 =   
фпΣнр

о
 = 31,42  mm/s  = 0,031  m/s. 
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/ 0,5 
 
 
 

 
/0,25 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
/1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

/ 0,5 
 
 
 
 

 
/0,5 
 
 
 

 
/1 
 
 

D.Rep 6 /3,75 Pts 
Q.24. Référence du vérin capable de pivoter les tubes de 5 tonnes. 

                                              

                                              

                                              

 
Q.25. Le nom complet du distributeur 4Y2. 

                                              

                                              

                                              

 
Q.26. Le schéma hydraulique de puissance des vérins V4 et V5 dans la position relative au Sens 2. 

 
 
Q.27. /ƭŀǎǎŜǎ ŘΩŞǉǳƛǾŀƭŜƴŎŜǎ A et B du plateau moteur. 

A 
                                             

                                             

B 
                                             

                                             

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

                                               

                                               

                                               

 
Q.29. Tableau ŘŜǎ ǊŜǇŝǊŜǎ ŘŜǎ ǇƛŝŎŜǎ ŜƴǘǊŜ ƭŜǎǉǳŜƭƭŜǎ ƛƭ ȅΩŀ ǳƴŜ ƭƛŀƛǎƻƴ ŜƴŎŀǎǘǊŜƳŜƴǘ Ŝǘ ǎƻƭǳǘƛƻƴ constructive utilisée. 

Pièces Nom de la liaison Solution constructive utilisée 

65 et 66 Encastrement tŀǊ Ǿƛǎ ŘΩŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ 

               

Encastrement 

               

                              

                              

               Encastrement                

                              

                              

  
  

Vérin V5 Vérin V4 

5Y1 
4Y1 

4Y2 
5Y2 

Sens 2 

Distributeur hydraulique 3/2, monostable à commande électrique. 

4580110 

67, 68 

73, 72, 71, 70, 69, 66, 65, 64. 

71 et 73 

71 et 66 

Par clavette 72 et Circlips 

Par goupille 64 

0,25  

0,25 si toutes les pièces sont citées. 

0,25 pour chaque réponse. 

Liaison pivot, par coussinet. 0,25 pour chaque réponse. 
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D.Rep 7 /2 Pts 
Q.30. 5Ŝǎǎƛƴ ŘŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩŜƴǘǊŀƛƴŜƳŜƴǘ 71. 
 
 

 
 
 
 

0,75 0,75  

0,25 0,25 


