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A-_Analyse fonctionnelle :

Al- Diagramme des interacteurs :

Batterie
d’accumulateur

Siége a commande électrique

Fp : optimiser la position du conducteur
Fcl: se monter sur la carrosserie du véhicule.
Fc2 : supporter le poids et la taille du conducteur.
Fc3 : utiliser I'énergie de la batterie du véhicule.

A2- L'actigramme A-0 du systéme :

Conducteur en position

Energie électrique

initiale

—>

/2pts
Position du
conducteur
carrosserie
/2pts

Commandes des réglages

0

Optimiser la position du
conducteur

Conducteur en position
4>

Optimale

Siége a commande
électrique
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A3- Diagramme AO de Fp1:
/1,5pt
Energie
Electrique
Pa= Ul Commande de réglage longitudinal
4 :
; i Energie
Energie > Energie T f -
Convertir | mécanique | Réduire |Mécanique adaptée rlgps el Mécanique
L’énergi »! |3 vi energie transformée
L} gie a vitesse :
Fp11 Fp12 Mécanique P=FV
Pm=Cr.Om P1=C;1.00; Fp13
Moteur M3 Roue-vis sans fin I Vis-crémaillére l
y =
Position
Position Modifier la position longitudinale
i Longitudinale e
initiale du siege Fp14 optimale
Systéme de réglage longitudinal Fp1

B-_Etude cinématique :

B1- la fréquence de rotation de I'arbre 2 :

/1,5pt
L'arbre 2 est la sortie du réducteur roue et vis sans fin :
NN z1 1 =
S e N _Nl'E A.N: N2—2700.5-90tr/m|n

N2 = 90 tr/min
B2- la fréquence de I'arbre 3 :

L'arbre 3 est la sortie de 'engrenage a 2 roues identiques. /1pt
donc N3 = N2 =90 tr/min N3 =90 tr/min

B3- la vitesse de déplacement en translation de la vis et donc du siege. /1,5pt
La vitesse de déplacement de la vis est : V =pas.N3
AN:V = 14.22 = 21 mm/s V=21mm/s

B4- le temps de déplacement entre les positions limites : /1,5pt
Le mouvement est un Mvt rectiligne uniforme donc :
V=7 —> t=2 —» AN:t= 22 = 10,47 = 10,47 s
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C-_Etude technologique :
C1- Sous ensemble Roue et vis sans fin
/4pts
Lier la vis a
I’arbre moteur flexible
M3

Guider la vis en

rotation

Lier la roue a I'arbre

Adapter
I'énergie

Réduire la

vitesse

bagues autolubrifiantes

et roulement

récepteur 2

Forme cruciforme

Minimiser les

pertes d’énergie

cylindrique
Guider la roue en Surfaces de
rotation contact
plane
Transmettre le -
SO engrénement
lubrification La graisse

Choix du couple

du matériau

Acier-cuivre
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C2- Sous-ensemble "engrenage, crémaillére et vis sans fin"

Sens de déplacement du / 2pts
siege
Crémaillére 2 Crémaillere 1
ﬁ Vis 2 Vis1
/] [
> N
Sous-ensemble N

/ solidaire au siége e

/| N

/ ! N\

/ } I N

A +— N

v v ﬁ_» :; : |
= e —»
réducteur == s — Moteur M3 ™ =1 réducteur
flexible
C3- Etude de la protection du moteur n
t
1- Calcul du courant de blocage Iy, : P
7} U12
e I=—=404 I=40A
R 0,3
2- Schéma du montage permettant d’arréter le moteur lorsque O atteint la valeur Oy, :
C /2pts
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