CORRECTION

Question 1 DR1
Question 2 DR1 Coplanéité des chemins de roulement + distance entre les deux chemins.
Question 3 DR2
Question 4 DR2
Question 5 DR2

Question 6
Les vérins bloqueurs de type KX permettent un blocage bidirectionnel ce qui permet ici

d'avoir une position du siége stable quelle que soit la position du passager sur celui-ci.

Question 7
La course minimale pour ce type de vérin est de 20mm, ce qui reste trés supérieur au 2mm

utile dans notre cas.
Question 8 DR3

Question 9
On choisira la solution 3 afin d'avoir une stabilité du mouvement et un bon contréle de la

vitesse pour répondre au critére de confort d'utilisation.

Question 10
Afin de permettre le dégagement du passager de la table, il est exigé une rotation d'un angle

de 120°.
Pour assurer un confort d'utilisation, ce mouvement complet doit étre fait en 5s maximum.

Question 11
L'irréversibilité du mouvement est obtenue par la transformation de mouvement roue/vis.

Question 12 DR4
Question 13 DR4
Question 14 DR4

Question 15 DR4

Question 16

E, = 2] w?

c=5 Jw
Eg=0J ;  Eq= 21(1,54 +3,38)0,4362 = 0,467 J
AEC = ECl - ECO = 0,467 J
Question 17
0=t =s®2 2t e 10436402 = 00436 rad
= — = —— = — = — * =
2@ T T2t T g 4 = DURSHTA
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Question 18
Wez = Ce3 % 0
Question 19
AE; 0,467

AEC = W63 :AEC = 663*9 = C63 =T= 0.0436 = 10,71 N.m

Question 20
C, = 0,075 Cg3 = 0,075 % 10,71 = 0,8 N.m

Le couple nominal du moteur est de 2,1 N.m , il est donc bien supérieur a 0,8 N.m, le moteur
semble convenir.

Question 21 DR5
Question 22 DR5
Question 23 DR5
Question 24 DR6
Question 25 DR6
Question 26 DR6
Question 27 DR6
Question 28 DR6
Question 29 DR6

Question 30
Pour des raisons de cout de maintenance , il a été préféré n‘avoir qu'une seule référence

moteur en stock.
La technologie de moteur choisie est "brushless" en raison du rapport encombrement /
puissance.

Question 31
L'irréversibilité du mouvement suivant I'axe x est obtenue par un frein a manque de courant.

Question 32
On isole le systeme S = {1;2;3; 4}

Bilan des actions mécaniques sur S: P, ; P,; P;; Py; Coop et Apg

—mq.8 —My.8—M3.8—My.g+ Zpy +Zc =0

PFS: {70 «Zp —146,5+my.g— 55 * my.g+129,3 *ms.g + 129,3 *m,.g = 0

146,5*m;.g +55* my.g —129,3 xm3. g — 129,3 *xmy. g
A =
70
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_ 146,5% 60+ 5,5 177 —129,3 * 83 —129,3 + 2000

- = —-3708
A 70

Ze=my.g + Mp.g+mz. g +mMy.g — Zy
Zc =60+ 177 +83 + 2000+ 3708 = 6028

Question 33
Effort sur une chapeen C Z; = Gozﬁ =3014N

Effort sur une chape en A:Z, = 3798 — 1854 N

=
Question 34 DR7

Question 35 DR7

Question 36
Mfmax 133488

Oc1 = IC_y = 22125 = 55,5 MPa

Zcy 17,5
Question 37
Ki=1,4

Mfmax 133488
Ocy = t IC_y =1, 22125 = 33,3 MPa

Zco 7,5

Question38 DR8

Question 39
40 Cr Mn Mo S 8 = 0,40% ,de Carbone ,2% chrome, faible % de manganése, molybdéne,

soufre.

Question 40
Le traitement est une solution a I'exigence "Résister a I'environnement salin”

Question 41 DR9
Question 42

Faxiale = 2375 N

Frodiale = /139082 + 139082 = 19668,8 N
Question 43
Charge statique radiale de base Cy, = 30500N>F, 4 4iq1e

Charge statique axiale de base Cy, = 76000N>F,iq1e
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Question 44

Circlips —»
Les arréts réalisés par épaulements sont
correctement placés car les efforts verticaux
importants transitent par ceux ci.
Le circlips en partie haute n'a aucune utilité )
on pourrait le supprimer. Epaulement
L'ensemble n'est pas bloqué le siége peut
donc étre démonté sans outil en étant
soulevé verticalement.

Epaulement

Question 45
D'apres les préconisations constructeur la surface en contact avec les aiguilles doit étre

"trempée rectifiée".

Question 46
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DR1

Squelette architectural

Liaison linéaire rectiligne
d'axe Y entre I'ensemble
pivot et le support de siege

Liaison pivot d’axe Z
entre 'ensemble fixe et
'ensemble pivot

Q1

Liaison pivot d'axe Y entre
'ensemble pivot et
'ensemble basculant




Question 3 :

Arriere
l

Echelle 2:1

Question 4 : détermination de I'angle amplitude de rotation autour de C-Y

Amplitude d'oscillation: 7.8°

Question 5 : course du vérin contréleur de vitesse

course vérin : (291.33-288.38)/2= 1.63 mm

Document réponse DR2




DR3

ivant Y

ion suivan

Fonction de confort / rotat

Q8

Q8

Solution 1 Solution 2 Solution 3
Sans élément de contréle du mouvement Avec ressort entre la partie fixe et la partie Avec amortisseur entre la partie fixe et
mobile mobile
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DR4

Mouvement suivant |'axe Z

____________________________

___________________

Pel—“

» Wr2 Zo2 1 i  Ws Zvis _ i |
' Wr1 Ze2 | ' Wr2  Zroue 40 I
] Q13 Q13!
____________ SRR St e x2
ibd [Block] Sans Titred [ Systéme de rotation suivant I'aer]/J : :
Motoréducteur Wy Transmission Wra . . Ws Platine support
_’]—[_El par engrenage E*]—EH Vis sans fin / E“]—[_El

Commande de

sens de rotation

Q12

Roue

Q12

i

[Information Capteur fin Position platine
de course

Fréguence du moteur-réducteur en charge

Wy =2_7; * 62 = 6.49rad/s

Fréquence de sortie

 wg =0,075 * 6,49 = 0,48 rad /s

I
| w
*
—
I
-
I=
~
Ul

_______________________________________________________________________________________________________________________________________

Temps nécessaire pour parcourir I'angle imposé par le cahier des charges :

! 120
' t==———==436s
i 0,48*1—20 ’

Conclusion : Le temps trouvé est inférieur a I'exigence du cahier des charges de 5 s




Caractéristiqgue motoréducteur 78 (axe Z)

DR5

- 14
.
—| nomimal -
s N\ 12
| max
5 - 10
< \ — Caractéristique du motoréducteur S
5 8 2
No) 4 %
*5) \\ P
c o
[} - 6
23 5
B REGIME TRANSITOIRE ©
2 -4
1 \ _
REGIME PERMANENT f\\ o
0 T T T T T T 62 T O
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Fréquence de rotation en tr/min
Mode de régime de fonctionnement :
Régime permanent
Q22

Conclusion argumentée :
Le moteur est largement surdimensionné, en effet méme durant les phases de démarrage

on ne dépasse jamais le régime permanent

Q23




Conclusion :

Relevé sur la simulation de :  F; ;4= 255N

L'effort utile nécessaire est Iégérement superieur a I'effort nominal que peut fournir le motoréducteur. On passera

Les parametres du motoréducteur | Caractéristiques ' | Caractéristiques |
(o] (fréquence, rendement, alimentation ...) i Do X
m sont disponibles sur le DT12 i 1, = 0,98 ! i n, = 0,95 !
() | Zso=19.@25 ! |  Pas=50mm Q25 !
ibd [Biock] Systéme de transiation suivant laxe X[ Eﬁ Systéme de transiation suivant laxe XU i E
: Motoréducteur | ¢, | poulies 50 i Vis 65 T E, Chariot mobile
J iz ! | Ecrou 126 ;
¢ -~ Commande de sens de rotation - E el i Q24 | ]
) : i :
- , | ! |
E _Informatl0r|1_'i Capteur fin |_L Position chariot : : i
r T T de course [' | | |
© : : !
2 i ! '
> ! ! !
w l'""'_'""""""""""": l'""""""""""""I """""" I r===-=========== L"""""""'; I T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T TS T E s 1
= ; ' i @ ' |
aé i (W, =62 tr/min=6,49 rad.s?! P,,= 6,49%2.1=13,6 W Y= 11 V) = pigp51,6  mmis i
: 1 | wr | i
S R Qarii ! QT il Q26 1 ] Q26 |
: I
O Vo e , . I
= ' Loi d'entrée / sortie V, = f(w,) Vx= !
RN Q26|
T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T ST T ST T T T T TS T e ST T s T T s T e T |
\ Puissance utile Pu Vitesse Vx Effort utile Fy
| Fu=246 N i
| Pu=Pm.bB =127 W p-£pS16  mm/s :
: Q28 i




Actions de Cohésion dans la « chape »

DR7

Actions de cohésion dans la section AC :
N=0 Mt =15
Ty=0 Mfy = 1854 x
Tz =-1854 Mfz =0
Q31
Nature des sollicitations :
Sollicitation de Torsion / Flexion
Q31
Diagrammes :(les efforts sont en N, les moments en N.mm et les distances en mm)
Tz
|72 X
-1854
Mt
15 000
72
X
Mfy
133488 —_
Q32
Section la plus sollicitée :
La section la plus sollicitée est en C (pour x=72mm)
Q32
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1000
Fon;icdtiefer Allages d'aluminium pour forgeage et laminage
o — Acier susceptibles de durcissement par traitement thermique Aliages de magnésium
faiblement alié I
pour forgeage et lamination Bronze
Laiton
~__ B . Cuivre — Acier inoxydable
Acier 3 haute Aliages de zinc pour injection Alliages d'aluminium pour fonderie
teneur en carbone
R Aliages d'aluminium
Acier a teneur
\ moyenne en carbone
R Aliages d'aluminium
Acier a basse teneur pour forgeage et laminage ) .
en carbone Aliages de magnésium
Zinc commercialement pur pour fonderie
Fonte, grise .
100 Polyéthyléne téréphtalate (PET ou PETE) Polyamides (Nylons, PA)
Polyoxyméthylene Polycarbonate (PC)
(polyacétal, POM)
.\ Polyuréthane (tpPUR)
Polyméthacrylate de méthyle
(Acrylique, PMMA)
Epoxys
Chlorure de polyvinyle (tpPVC)
Polylactone (PLA)
Polystyrene (PS) Polyuréthane (elPU)
Acrylonitrile butadiéne styréne (ABS)
10
0.5 1 2 5 10
Prix (EUR/kg)
Famille de matériau choisi :
Limite élastique supérieure a 55,5*2 = 111 Mpa

Acier en teneur basse a moyenne en Carbone (voir aussi acier a haute teneur ou faiblement alli€)

Q22




Question 41

AA(1:1)
@3 H12

420.05[GlelF]

| Ra 1.6
|

C-C(1:1)
—

Chape gauche :

Matiere 40 Cr Mn Mo S 8
- Tolérances générales 1SO2768 mK
A ~Jo.2[AlB[C
] ,i, $[0.1]Alg|
f @15 H7 - Ll //10.05|B
/ 5 [[20 2 OIAE -1
I“H:!‘I
i
a B, LL | B
|-—A RO ,I‘i ;E_I |
I |! i 1 IJ‘ T
- / T 3
Hauteur zone de calibrage (36g6®) ﬂ E 002 043 ——
B-B(1:1)
_1_]0.02|A
| [o.02B
V
- N P )Q( 5
Y
11 ' iy 2x M8x1.25 - 6H S
& tol NIL QR 9 R
L1 L 2 [ [@0.1c z[AB|C] KD

e

7,5

La coaxialité des deux galets est entrainée par la localisation
avec sa tolérance projetée (la distance de projection

| correspond a la distance entre les galets).
La simultanéité du contact est induite par le parallélisme avec
I'axe pivot Y (toujours en tolérance projetée).
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