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QO01- Questions qui permettent d’exprimer le besoin.
A qui rend-il service ? Utilisateur/ouvrier

Sur quoi agit-il ? Tube en béton

Dans quel but ? Manipuler (ou déplacer + retourner) un tube en béton

QO02- Digramme pieuvre et tableau des fonctions de services du manipulateur.

Energie
hydraulique

FC1 FP

Normie de

Manipulateur de

SEecCuUrire
tubes en béto
FC5

- - Technicien de
Erergie maintenance
electrigie

FP | Manipuler un tube en béton (ou bien déplacer et retourner) (ou transférer)
FC1 | Utiliser I'énergie hydraulique

FErvirornrmnermerit
iricdisrriel

Systéme de
production
centrale

FC2 | S’intégrer a 'environnement industriel

FC3 | Faciliter la tache de maintenance

FC4 | Respecter les normes de sécurité

FC5 | Utiliser [’énergie électrique du réseau triphasé

FC6 | S'intégrer au systeme de production centrale

QO03- Chaine fonctionnelle du manipulateur.
Deétection des limites des mouvements
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QO04- FAST patrtiel relatif a la fonction «FT2» .

1
FT211 : Mesurer la vitesse Dynamo

— —

du chariot longitudinal tachymeétrique
—— FT21 Commander
:;-::.z i.tl?;l?u::g?r:ent |__|le mouvementde FT212: Distribuer || variateur
un tgube translation du chariot [ énergie électrigue de vitesse
longitudinal

QO05- FAST partiel relatif a la fonction «FT5»

FT213: Détecter les : ]
—] limites du mouvement || Capteurdefin de

du chariot longitudinal course

FT221 : Convertirl’'énergie
— electrigue en eénergie — Moteur M1
mecanique de rotation

FT222 : Transmetire la

; e Accouplement
— puissanceentre 2 arbres [ a|astique
avec défauts

FT223: Adapter le | | Réducteura
mouvement de rotation engrenages

| | FT22 : Entrainerle

chariotlongitudinal FT224  Transformer le
— mouvement de rotation en p—
mouvement de translation

Pignon-
crémaillére

FT225 : Guiderle chariot

— en mouvement de — Rail - roue
translation
FT226 : Aurréter le .

— mouvementdu chariot | Frein
longitudinal

FT511: Traiter
[ |les informations —AP!

FTS5: Pivoterun | lle mouvementde FT512: Distribuer
tube de 80° rotation du plateau I'énergie hydrauligue

FT51: Commander
— Distribureur

rotatif moteur

FT513: Détecter
— la position angulaire - Cap:t,aurs de
limite du plateau moteur position

FT521: Convertir 'énergie
— hydraulique en énergie — Vérins V4 et V5
meécanique de translation

FT522: Transmetire

| la puissance au plateau
FT52: Entrainer le rotatif moteur -
| plateau rotatif moteurf Roue et chaine
! | en mouvement FT523: Transformerle
! — mouvementde translation

en mouvementde rotation

FT524 : Guider le plateau
— rotatif moteur dans la — Coussinets
méchoire droite de la pince
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QO06- La puissance Pc en (W) nécessaire pour déplacer le chariot longitudinal.

A=FV
2= 17656 . (120/60) Alors : % = 35312 W

QO07- La puissance Pm en (W) que doit développer le moteur M1.

D= A2 13)
A.= 35312/ (0,85 .0,92) Alors : &, = 45156 W

QO08- La vitesse de rotation w1 maxi en (rad/s) et N1 en (tr/min) du pignon 1.

P=—=C,.o, ;o = I A B 3420 ———=30,11rad /s
Ny 5. C, L F m.Z, ne-m.Z,  60.0,85.6,25.10°.25
AV R
2
2. . .
w, = N, SN = 60 | GUSD.LT | 287,97 tr/ min
60 27 2.3,14
QO09- Le rapport de réduction k du réducteur
T N; = Ly, Ly-Lyy - 20-17-24_0,103

N Z,-Z,-Z, 39:34.80

m

Q10- Déduction de Ny, en (tr/min).

N, 287,97

. =2795,82tr / min
k 0,103

Q11- Validation du choix du moteur M1 et justification.

Non, parce que : A, =45, 156 kW > R, =44 kW
méme si N,,= 2795, 82 tr/min < Npom = 2958 tr/min

Q12- Le type du moteur M1.

LS 250 MP

Q13- Schéma de I'accouplement élastique et justification de son emploi.

Schéma Justification

__I/I__ Il est utilisé lorsqu’il y a des défauts entre les arbres a accoupler
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Q14- Appareils d’isolement, de commande et de protection.

Q15- La référence du variateur de vitesse.

Le variateur :ATV71E5D55N4 ; car sa puissance utile de 55kWest juste
supérieure a A, et de méme a A, du moteur

Q16- Valeur de la tension Upt en (V) délivrée par la DT pour la vitesse de rotation Ny, = 2161 tr/min.

Upr =N, ke 7 Upr=2161.7.10°%;

UDT =15 ,13 V

Q17- Type du signal (tension) a la sortie de la dynamo tachymétrique.

Le signal issu de la DT est analogique.

b QpQc
—00 01 11
001 1 ) >
01| 1 0 [ o
Q@A ) =7 1 @
10 1/ o | o [lo
—_— \--._____

Q18- Tableau de Karnaugh de la variable de sortie (b) de I'afficheur et son équation.

Remarque : Pour la valeur ¢, peut prendre 0 ou 1, afin
d’avoir le minimum des fonctions logique a la sortie

Lg:Qﬁ-QﬂQ_A-@QC
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Q19 Logigramme du segment «b».

Fonction Symbole Européen | Symbole American

1 o=l a S=3a

NON ou Négation (not)

H’fﬁ

Négation
ET ou INTERSECTION ars=ab fD&b
(conjonction) (produit logique) (and) b b
OU ou OU INCLUSIF ou REUNION 4 S8 =atb %DSjtb
(somme logique) (or) b| - b
ET INCLUSIF ou Eﬁg@b mﬂ@)b
NON OU EXCLUSIF (xnor) bl = beab b =a.b+a.b

N 0.0 T T T T SN/ >
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Q20- Vérin pour réaliser ce pivotement (rotation du pignon 73 dans le sens 1).
Le vérin V5

21- Le vérin utilisé est-il capable de fournir cette force ? Justification.
F étant la force du verin.

F=P-S :%(D2 ~d?)=160-10°-

3 i4 (632 — 36 ) .107% = 33572,88 N

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

Q22- Le déplacement C, en (mm) de la tige du vérin nécessaire pour pivoter le tube de 90°.

ﬂ:@ 314_942
2 2

d
C =r-0==—"=
2 2

Q23- Déduction de la vitesse de déplacement du vérin V4 en (m/s).
C. 94,2
V, :t—X:T’:31,4mm/s =0,0314m/s
d
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Q24- Reéférence du vérin capable de pivoter les tubes de 5 tonnes.

Cy=94,2 mm <100 mm et 5 tonnes > 3357 tonnes

Cy=94,2 mm <110 mm et 5 tonnes <5495 tonnes

Donc on choisi 4580110

Q25- Le nom complet du distributeur 4Y?2.

Distributeur hydraulique 3/2, monostable a commande électrique.

Q26- Le schéma hydraulique de puissance des vérins V4 et V5 dans la position relative au Sens 2.

&M VernVSE f

s QO

AN

T 4Y2 @ Sens 2
[\ ]

-

il

Q27- Classes d’équivalences A et B du plateau moteur.

— 5Y1
w_ |l M
|L5Y2
WA

H
H

Al 67,68

B| 73,72, 71, 70,69, 66, 65,64

Q28- Nom de la liaison entre les classes A et B et solution constructive choisie pour la réaliser.

Liaison pivot, par coussinet.

Q29- Tableau des repéres des pieces entre lesquelles il y'a une liaison encastrement et solution
constructive utilisée.

Pieces Nom de la liaison Solution constructive utilisée
65 et 66 Encastrement Par vis d’'assemblage
71et73 Encastrement Clavette 72 et Circlips 70
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Q30- Dessin de I'arbre d’entrainement 71.
)
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