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D.Rep 1
Energie+FC2+ machine d’essais mécaniques =0,75 pt

FC2

FC3

Milieu ambiant
FC8 FC6

5

FONCTION DESIGNATION

FC

0,75 pt

FP Permettre a I'utilisateur de réaliser des essais mécaniques

FC1 S'adapter a la forme d'éprouvette

FC2 Fonctionner sous la tension du secteur

FC3 Respecter 'environnement

FC4 S'adapter au milieu ambiant

FC5 Respecter les normes de sécurité
FC6 Etre esthétique
FC7 Etre reliée a un ordinateur

FC8 Etre reliée & une imprimante
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D.Rep 2

1.2.1. Diagramme SADT A0
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1.3.1. Diagramme FAST

D.Rep 3

FT11: Acquérir les
FP ; .
informations

FT111: Acquérir les consignes

FT12 : Traiter les
informations

Touche de la tablette

FT112: Capter la force

Capteur de force

FT113 : Capter la déformation

Capteur de

déplacement

alculateur

FT13 : Afficher les
résultats de I'essai

Tablette

FT14 : Maintenir
I'éprouvette:

FT141 : Alimenter en énergie
pneumatique

ompresseur

FT142 : Distribuer I'énergie
pneumatique

Distributeur

FT143 : Convertir I'énergie

| pneumatique en W. mécanique

Vérin simple effet

—— FT144 : Appliquer le serrage

Morse de la machoire

FT15 : Appliquer I'effort de
traction

—r—1 FT151: Distribuer I'énergie électrique

0,25 pt par réponse

Hacheur

FT152 : Convettir I'énergie électrique

en W. mécanique

Moteur & courant

continu

——FT153 : Réduire la vitesse

Réducteur

FT154 : Transmettre et adapter
I'énergie mécanique

Poulies - courroies

FT155 : Transformer le mouvement de
rotation en translation

Vis a billes+ traverse

——1FT156 : Guider |a traverse mobile

FT157 : Contréler le mouvement de
translation

Glissiere a colonnes

FT158 : Limiter le mouvement de

translation

Codeur optique

Capteurs de fin de

course haut et bas
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2.1.1.1 Calcul de la puissance maximale Pmaxi (en W).

Prmaxi= Vimaxi . Frmaxi = 10 000. 1/60 = 166.66 W 0,5 pt

2.1.1.2. Calcul du rendement global n du systeme et de la puissance utile maximal Pumaxi

N= N4 Ns. N = 0,987.0,99.0,67 = 0,65 0.5 pt

Pumaxi = Pymaxi/ | = 166,66/ 0,65 = 256,4 W 0,5 pt

2.1.1.3. Oui, Le constructeur donne Pu = 400 W 0,5 pt

2.1.2.1. Calcul de la vitesse angulaire wpde la vis a billes.

Vr=p. Nus  Nyis=500/5 = 100 tr/min
wWp=T. N,s/30 = 3,14 .100/30 =10,47 rd/s wp=-10,47 rd/s 0,5 pt

2.1.2.2. Calcul du rapport de transmission ki et déduction de la vitesse angulaire ws.

ki= Ds/D;.Ds/Ds = 72/92.72/80 = 0,7 k;=0,7 0,25 pt
wr=wp/k; wr=14,96 rd/s 0,25 pt

2.1.2.3. Calcul du rapport de transmission k2 et déduction de la vitesse angulaire w...
k2= 4/52 k.= 0,077 0,25 pt

w,=w,/ ks, w,= 194,28 rd/s
N,, = 1855 tr/min 0,25 pt

2.1.2.4. Calcul de l'intensité du courant | et déduction de la valeur de la tension Us.

| =Cu /k,=1,17/0,314 I=3,72A 0,5 pt
Us-Ke . N+ R.I= 0,0329 .1855+ 0,95.3,72 = 64,56V Us-64,56V 0,5 pt
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D.Rep 5

2.1.2.5.1 Diagramme SADT
U,
|

A 4

Adapter la U,

tension
A61
Redresser la

TTransformateur tension A62 1 Us
T Filtrer la tension l
Pont de Greatz |
Découper la Us
Condenkateur tension
Hacheur
0,25 pt
0,25 pt AB
2.1.2.5.2. Calcul du rapport cyclique a (on prendra Umoy = 60V)
a= Umoy/ Usmaxi a=60/85= 0, 7 0,5 pt
2.1.2.5.3 Représentation des tensions Us et Umoy.
Us A(V)
= 0,25 pt
85 ’ 0,25 pt
60 : _________ ] _
100,;..;.;:::::: ———»i(s)
0,7.T i 2T
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2.2.1 Etat des signaux binaires S1 et S2 respectivement associés & Enc A et Enc B pour les zones a,
b, c, d, e, f et g correspondant au sens de déplacement de la traverse vers le haut. 0, 5 pt

Zone a b c d e f g
S1 0 1 1 0 0 1 1
S2 0 0 1 1 0 0 1

2.2.2- Calcul de la résolution r du capteur.

Résolution angulaire r = 360/250 = 1,44 (°/pt) 0,5pt

2.2.3- Calcul du déplacement d. minimal du curseur.

d. = 5/250 = 0.02 mm 0,5pt

2.2.4- Nombre de tours t4 du disque, pour que la traverse parcoure la course maximale de la vis.

ts =960/5 = 192 tours 0,5pt
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3.1.1. FAST de de la fonction FT141.

D.Rep 7

FT141: Alimenter en

FT1411: Commander la

énergie pneumatique

mise en marche

FT14111: Acquérir la commande
marche/arrét

Bouton Marche/Arrét

FT1412: Traiter les
informations

FT14112 : Acquérir les limites de
pression Py, €t Prax

Contacteur
manomeétrique

Circuit logique cablé

—— FT1413 : Comprimer | ‘air

FT14131 : Convertir I'énergie
électrique en W. mécanique

SC3

FT1414 : Stocker I'air
comprimé

FT14132 : Transmettre I'énergie
mécanique

Poulie courroie

FT14133 : Convertir I'énergie

FT1415 : Conditionner I'air
comprimé

0.25 pt par réponse

3.1.2. |dentification des composants.

SC1 : Filtre

SC5 : Clapet anti retour ou soupape

SC11 : Manométre

: = 4 Sc2
mécanique en W.pneumatique

SC6

——1 FT14151:Filtrer I'air SC9

—FT14152 : Réguler la pression

Régulateur de pression

—— FT14153: Indiquer la pression

Manometre

L__|FT14154 : Lubrifier |'air

0.25ptx 3

Lubrificateur

3.1.3. Les composants qui permettent le réglage de la pression pneumatique d'utilisation.

SC10 + SC11

0,25 pt

3.2.1. Identification du repére des composants du vérin :
Piston + Tige du vérin : 4.

3.2.2. La course maximale C (en mm) de déplacement du piston du vérin.
0,25 pt

Corps du vérin : 1.

Ressort de rappel :

3.

Course maximale C= 14 mm.

3.2.3. Le mouvement possible du levier 10.
Rotation autour de I'axe (O, z)

025ptx3

0,25 pt
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D.Rep 8
3.2.4. Déetermination des classes d'équivalence A, B et I.

A={1,5,8,9}). 0.25pt
B={7} + I={4} 0,25 pt

3.2.5. Schéma cinématique de la méchoire. 0,25 pt

0

JRT

G

3.3.1. Actigramme des composants S2 et S3

Vitesse non réglée Régler la vitesse de sortie
—>

de la tige du vérin. — Vitesse réglée 0,25pt

S2
Vitesse non réglée Régler la vitesse d’entrée Vitesse réalée 0.25pt
— de la tige du vérin | ’ 9 »49p
S3
3.3.2. Le nom complet du composant S4 0,25 pt

S4: Distributeur pneumatique 3/2 NF cranté ( a accrochage ) a commande par pédale
monostable.
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3.3.3. Calcul de la force F (en N) de sortie de la tige du vérin. 0,25 pt

P=F/S

Donc F=P*S=P*n*D?/4=3*10°*3,14 * 0,053°/ 4 = 661.85 N

F=661.85N

3.3.4. Dessin de la piéece 4 :

|
m

' s,
/l//l

(1+1)pts

N




