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A-Analyse fonctionnelle :
Al- L'actigramme A-O : /2pts

Energie électrique Présence d’aiguille Consigne opérateur (Bouton M/A)

y y A
Séparer I'aiguille contaminée de la
stockée dans le

seringue et la stocker dans un réservoir i
conteneur hermétique

Aiguille séparée et
Seringue + Aiguille

Y

hermétique

Destructeur

A2-Diagramme « PIEUVRE » : 1,5pts

DESTRUCTEUR

Aiguille de
seringue

Environnement Energie

électrique

Fp :Séparer I'aiguille contaminée de la seringue et la stocker dans le conteneur hermétique.
FC1 : S’adapter a I'environnement

FC2 : S’adapterala source d’énergie disponible

FC3 : Etre stable sur une table au cours de son utilisation

FC4 : Recevoir les consignes de I'opérateur

FCS5 : Recevoir et détecter I'aiguille de la seringue
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B-Aspect technologique et représentation schématique :
B1- Schéma cinématique : /2,5pts
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B2- Tableau des degrés de liberté des liaisons : /1,5pts
0 : mouvement relatif impossible ; 1: mouvement relatif possible
Liaisons Degrés de liberté
Tx Ty Tz Rx Ry Rz
Es/E 0 0
Es/ Eo 0
Es/ Es 0 E

B3- Rapport de réduction : r

r = (21 . 23. 25/22.24.25)

/1pt
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C- Calcul de vérification :
B1-Puissance mécanique de rotation P4 a la sortie du réducteur: : /1pt

P,=P,.n:1=3.085=25W
B2-Puissance mécanique de translation développée par I'écrou P a la sortie du réducteur : /1pt

P,=P;.n>,=255.0,75=191W

B3- Vitesse de rotation de lavis N, en tr/min: /1pt
N, = Ng 3 N,=N,, .r = 3700/ 40 =92,5tr/min
B4- Vitesse de translation de I'écrou (Ve) en m/s : /1,5pts
V.=p. N,/ 60 :  V,=1,5.92,5.10°/60 =2,31.10° m/s
B5-Calculer I'effort de coupe Fc en N. /1,5pts

Ps=F..Ve :+ F.= 1,91/231.10° ; F.=827N
B6- Conclusion. /1pt

L’effort calculé F. =827 N est supérieure a I'effort nécessaire de coupe (350N).
Donc 'appareil est capable de sectionner 'aiguille.
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