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Q.01 « Béte a cornes.

Machine de
d®coupe

—

Découper une piece de matériaux spéciaaxec précision esans influence thermique

10,25

Q.02. Digramme des interactionst tableau des fonctions de service

Normes
environnementales
et de sécurité

11,75

Machine de
d®coupe

Réseau
électrique

FC7
FB FC4

Maintenance
wSaSth dz

potable

FP | Découper une piece de matériaux spéciaux apeécision et sans influence thermique

FC1 | Respecter les norme=nvironnementales

FC2 | Se connecter a un ordinateur.

FC3 | Respecter les normes de sécurité.

FC4 |! GAf A&ASNJ f QSI dz Rdz NBaSldz RS f QS dz LIl
FC5 | Etre esthétique.
FC6 |! G Af A& S &dctfigDeSdy e Kl&ctrique.

FQ& | Avoir une maintenance aisée
FC8 |[5SYAYSNIfA&ASNI f QS| dz
FCO | Garantir la sécurité de Qdzi A £ A &l (S dzNJ
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Q.03. FASTrelatif a la fonction 12 ».

FT21 Mettre f Q K dzA
haute pressiorHP

FT2: Générer lg
2Si RQS

12,00

{ FT21:5A aGNA 6 dzSNJ £ QS

alternative

— Variateur de vitess:

FT212Y |/ 2y @SNIANI £ QS

M1
énergie mécanique de rotation
FT213y / 2y BSNIANI f QY | PHP
rotation en énergie hydraulique
FT22 Mettret QS | dz . A || 1D
haute pressioiTHP FT22Y 5 A a0 NA O dzSNJ £
| |FT222y |/ 2y @SNILANI f QY | 1A
huile en énergie hydraulique eau {
| [FT223y 1 6 Odzy dzﬂﬁvuRégmﬁ_' i

le flux danda canalisation

|_|FT224 Y Sy S NJ THEVES ldzéte d
RSO2dzlJS £ 2Si RQSI

FT23y a SG G NB
grande vitesse

| | Canalisation a haut

résistance

Buse

Q.04. FASTrelatif a la fonction &T132».

11,25

FT32 Assurer | FT321L Commander le i Tl
A ; odeur Incrementale

déplacement [——| mouvement de translatio FT3211 Détecterla position du charioy [ cdy

adza gl Wi du chariotY

FT3212 Limiter le déplacement suivani__

( Capteurs de fin de]

|| FT322 Entrainer le
chariotY en translation

énergiemécaniquede rotation

f QWES course
FT3213¥Y 5A &0 NR O dzSNJ f [— Pont en H
FT3221y / 2y @SNIANI £ Q[ | MY

| [FT3222 Adapter le mouvement de
rotation

[ RY + pouliegourroie‘
62-63-64

| | FT3223 Transformer le mouvement de
rotation en mouvement de translation

Pouliescourroie 6566

— FT3224 Guider le chario¥ en translatiof— Rails
Q.05. Nom et fonction des éléments du Q dayydraul@ue /1,50
Repére Nom Fonction
ov5 | Filtre CAft GNBNJ f QKdzA £ S
B1 Capteur ILS (Interrupteur a lam 5SGHSOGSNIfF LI2aAdGAZY Rdz
souple)
1V5 | Limiteur de pression LavabSieEh Liisaas 25 Re
haute résistance
QO6.PNBaaAz2y AYRAIMSS LI N fQStSYSyi 10,25
Haute pressionHP
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Q07.{ OKSYIl RS ONoftF3IS RS dankiids deupositiors trakeil t QA Yy G Sy aAr FA SdzNJj oo
Position travail a droite
>
B [ Bl [
7 e
1C1 1
G G C3
1 — — | |
1C2 é 1A 1c4¢,
1D 0,50 Pt
y
ATIHIX
viT
1 il
Position travail &gauche
| >
B (I Bl (I
— 7
1C1 1C3
| | ]
1C2 é 1A 1C4¢'
1D 0,50 Pt
A
W ‘—* W
|7 viT § |
I l |
Q.08. Etat desclapets Blogué ou Passan) dans la positiotravail a droite. /0,25
Clapet 1C1 1C2 1C3 1C4
Etat Bloqué Passant Passant Bloqué
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Q09. Expressiothéoriquedet QS FBYNIF2y Ol A2y RS Rhetdasidnetedety. RS t QK dghok
|
Fh=Phxpx I—
= x P x
Q.10. Expressiorthéoriquedef Q S FeEr2fdhlition de la pression de Q $¢ etdu diamétred. 1025
|
Fe = Pexpx —
Q.11. Démonstration dePe=24x Ph. /0,50
Fe = Fh donc
- T
Pe xpx— = Ph xpx
Donc
- |
Pe = Ph~— 0,25 Pt
AN. Pe =———— xPh =24Ph 025Pt
Q.12. Calcul dePeet conclusion. 10.50

Pe = 24 x PHoncPe = 24 160 = 3840 bars 0,25 Pt

[ LINB&aaA2y RS f QS| dz :RBOKASB®B.dzLIS &St 2y £ S
52y0 oynn oFNBR f tNB&d3x2v RS fQSldz f nHATS
0,25 Pt

Pe= 3840 bars, donc elle correspond bien a la valeur annoncée par le constructeur dans le
QI3¢iofSFdz RSa Of I aa8a ROSIdAGIESy0s RS todyrids RS RVUx ¢
/traadSa RQSIdza OF £ ¢

CEO| CE1| CE2| CE3| CE4| CE5|CBh | CH
Chéssig0 X

Vis41 X
Ecrou a billeg2 X
Poulie62 X
Poulie64
Poulie65
Arbre73

Constituants

XX | X
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Q.14. Tableau desomsdes liaison®gt des mouvements possibles /0,75
Nomde la liaison | Tx Ty Tz Rx | Ry Rz
CEl; CE2 Hélicoidale X X
CEZX, CE5 Glissiere X
CE&; CE7 Hélicoidale X X
Q.15. Solution employée par le constructeur pour réaliser la liaison e@fet CE. 10,25
Par Roulements a billes
Q16.{ OKSYlI OAYSYIGAljdzZS RS fQdzyAdiS RS RSLI I OSYSyid t o/05H
[ALAa2ya SyGNB f SCE@E2 a3 [AFLAda2ya SyiNB f SCEGRITCET &3
N\ CBH
CB
Q.17. Tableau relatif a la liaison entfe Q | KeethNIpoulie64. /0,75
Liaison entre Nom de la liaison MIP MAP
TS ovindn .
73et 64 Encastrement SUREED LD 6> S, @lIelTigl) Vis 72 + rondelle 71
+ clavette
Ql8.55aaAy RS f QF NbNB
12,50
0,5 Pt
| | 0,5 Pt
T =T |
M| (I —_+—d ~ —1
| | e T
/1__-.3:::===:===:=
|| };]f___::
/7 /
0,25 pour le trou 0,5 pour le trou
0,25 pour le taraudage 0,5 pour le taraudage
bS LI a GSyYyAN) O2YLJiS RS |

u»
Q)¢
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Q.19. Calcul du dplacementdxs2 (enmm) du chariotX pour un tour du moteuMXL1

dXs2= N x P = Ruax K xp
Nmx1 = 1 tour, k= 0,198t p = 10 mm
dxs2= 1,95 mm

Q.20. Calcul de la précision théoriqye (enmm) obtenue par le codeu€dx1

_m _h
px = =——=0,001amm

Q.21. Calcul du déplacemertyss (enmm) du chariotY pour un tour du moteuMY. (On donne le rapport global kg = 0,073)

dyes = Nsx P x Des
dy66: myxkg xP x Des
dyes = 1x0,073 x px48 = 11,081 mm

Q.22. Calcul de la précision théoriqyey (en mm) obtenue par le codeuCdy.

l‘ R
PY = ¥ = = 0,0107/mm

Q.23. Calcul de la précision de positionnemgmh (enmm) de la machine et conclusion

mE 8 8
pm—
8 i 8 i 0,25 Pt
m— S
b Vi
pm= 0,067 mm

pm < a la précision annoncée dans le CACF = 0,01 m 025 pt

/0,25

/10,25

10,25

10,25

/0,50
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Q.24. Calculdu coupleQmy (enN.m) développé par le moteus Y.

Cmy=kex| = 0,273« 4
Cmy=1,09N.m

Q.25. Valeur de la force électromotricE(enV) et déduction dela vitesse de rotatioNmY (entr/min ).

E=W Raxl =70- 1,1 x 4=E=65,6V 0,25 Pt
E = kex Nmy

donc Nmy = E/ke = 65,6/ 0,0286

Nmy = 2293,70 tr/min 0,25 Pt

Q.26. Calculde la puissanc®y (en W) développé par le moteurMY.
Py = Cmy px Nmy/30
Py =1,09x p x 2293,70/30
Py = 26,81 W

Q.27. Calculde la puissanc®ss (en W) disponible au niveau de B@ourroie66.

Peele =hs xhs xhs

Pee = Pyxh3 xha xhs

Pss =261,81 x0,91 x0,97 x0,97
Pse = 2221,17W

Q.28. PourNmy =2300 tr/min, calculde la vitesse de rotatiofNs4 (entr/min ) et dela vitesse linéair&ss (enm/s).

dl

I =kg =0,073
- = L : 0,25 Pt
Nes = Nnyx 0,073 = 230Q0,073 = 18,9 tr/min
b :
Ves=Wes X T—=p x — x I— =p x X —
Ves = 42298 mm/s = 0,42 m/s 025 Pt

Q.29. Calculde la forcede poussédss (enN) disponible au niveau du charidt
£
Pss = Feex Vs donc Fes = Il
h
Fee = 5 T53B74N

Q. 30. Validationdu moteurMY et justification.

Oui, parce que §=533,74>470 N (Force minimale pour déplacer le chariot Y)

/0,25

/0,50

/10,25

10,25

/0,50

/10,25

/0,50




