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Grille d’évaluation 
Situation d’évaluation 1 

TÂCHES 
 

Note 
 

1.1 : Actigramme niveau A-0  modélisant le système de levage 1,5 point 

1.2 Diagramme partiel des interacteurs (pieuvre) du système de levage 1,5 point 

1.3 : FAST de la fonction principale Fp 1 point 

1.4 : Chaîne fonctionnelle d’une colonne du système de levage. 2 points 

TOTAL  SEV1 :                                                                                                            6  points 

 

Situation d’évaluation 2 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Situation d’évaluation 3 
 
 
 
 
 
 
 

 

TÂCHES Note 
 

2.1 : Schéma cinématique d’une colonne de levage 1,5 point 

2.21 : Actigramme A-0 du système vis-écrou 0,5 point 

2.22 : Calcul de la vitesse de rotation angulaire ’’de la vis. 1 point 

2.23 : Calcul du couple C’’ nécessaire pour soulever la charge F. 1 point 

2.31 : Actigramme du réducteur 0,5  point 

2.32 : Tableau des caractéristiques du réducteur 0,5 ×5 = 2,5 points 

2.33 : Calcul de Pu et Pa du moteur 1 point 

TOTAL  SEV2 :                                                                                                                            8  points 

3.1 : Tableau résumant le fonctionnement du frein 2  points 

3.2 : Schéma de câblage pour inversion du sens de rotation du moteur 1  point 

3.3 : Schéma de câblage des bobines du frein 1  point 

3.4: Indication de la fonction des éléments de l’alimentation stabilisée 2  points 

TOTAL SEV3 :                                                                                                                     6 points 

 

TOTAL SEV1+SEV2+SEV3 20 points 
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 Document Réponse D.Rep 1 
 

1.1. L’actigramme A-0 du système . 

 

     

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

1.2.  Diagramme partiel des interacteurs (pieuvre).   

 

 

 
  
 
 

 

Permettre à un opérateur de soulever une 

rame de tramway du sol grâce à de l’énergie 

électrique. 

Configuration Réglage 

Exploitation Energie électrique 

Rame en position basse Rame en position haute 

Système de levage à colonnes 

Rame Sol 

Opérateur 
Énergie 

électrique 
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Document Réponse D.Rep2 
 
 

1.3. Diagramme  FAST de la fonction principale Fp . 

 

Fonction principale Fonctions techniques Solutions technologiques 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
  
 

 

 

 

 

 
  
  
 
 
 
 
 
 

  

 
  

Soulever une 
rame de  
tramway 

Alimenter en 
énergie 

électrique 

Réseau ONE Câbles 

Acquérir les informations 

Gérer l’ensemble des colonnes 

Communiquer avec l’opérateur Pupitre de commande 

Déplacer en translation  8 colonnes de 
levage 

Codeur incrémental 

Sélecteur 

API 
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Document Réponse D.Rep3 
1.4.  Chaîne fonctionnelle (structure générale) d’une colonne du système de levage. 
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Document Réponse D.Rep4 
2.1 Châine cinématique. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.21  L’actigramme A-0 du système vis-écrou. 

 

 

 

 

 

Transformer le 

mouvement de rotation en 

mouvement de translation  

 

C F 

V 

Système vis-écrou 

Stator 

Rotor 

Frein Roue1 

Roue2 

Roue3 

Roue4 

Vis 

Chariot 

Charge 

Moteur 
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Document Réponse D.Rep5 
2.22  Calcul de la vitesse de rotation angulaire  de la vis en rad/s.  

 = 2 V / p                                                                                       = 4  rad/s 

                     2.23  Calcul du couple nécessaire C pour soulever la charge F en N.m. 

   4 = FV/C       C = FV/4            C =163,2 N.m   

  

2.3. Etude du réducteur. 

                   2.31   L’actigramme A-0 du réducteur. 

 

 
 
 
 
 

2.32   Le tableau des caractéristiques du réducteur. 

Engrenage Cylindrique conique 

Roues 1 2 3 4 

Nombres de dents 
Z 

Z1 = 15 Z2 = 75 Z3 =14 Z4 = 33 

Rendement de 

l’engrenage  
12 = 0,9 34 = 0,9 

14 = 0,81 

Rapport de 
transmission  

 
 

 

Rapport de 
transmission 

global 

 
k  = 0,084 

 
 

Vitesse de rotation 

 

 =  4 /0,084 = 149,6 (rd/s) 
 

Quelque soit la valeur trouvée en 2.22 
on prendra : 

= 4 rad/s 

 
Nm = 1428,57  tr/min 

 
N4 = 120  tr/min 

 

 

Adapter le mouvement de 

rotation 

   

C   C 

 

Réducteur 
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Document Réponse D.Rep6 
2.33  Calcul de la puissance utile Pu et puissance absorbée Pa. 

 Pu= C   = C/14              Pu  2531 W  

  Pa= Pu / m                             Pa  3330 W 
 

3.1 Tableau de fonctionnement du frein électromagnétique. 
 

 
 
 
 

 
3.2 et 3.3  Le schéma de câblage du circuit de puissance du moteur M d’une colonne. 

 

3.4  Tableau complété par l’indication de la  fonction de chaque élément de l’alimentation 
stabilisée. 
 

 Entrefer (5) Ressorts (7) (1) (2) et (6) Freinage 

Bobines non 
alimentées 

ouvert Non comprimé liés oui 

Bobines 
alimentées 

fermé Comprimé Non liés Non 

symbole 

   
 

fonction  isoler 

adapter. 

redresser filtrer  réguler 


