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Présentation du support :

Le systéme a étudier est un poste de percage automatique. Opération, qui consiste a réaliser
automatiquement un trou cylindrique dans une piece a I'aide d’un foret animé d’un mouvement combiné de
rotation et de translation suivant le méme axe.

MNMouvement

Poste_de pergage autonatique d’avance

(translation)
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Coupe
(rotation
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copecau

Les piéces a percer sont empilées dans une goulotte (poste de
chargement). Le bras manipulateur doit saisir et transférer la piece du poste de chargement
pour la poser au poste de bridage et pergage ou elle est bridée (mise et maintenue en
position) pour subir 'opération de percage. Une fois la piece est percée, elle est débridée et
prise par le bras manipulateur qui la pose au poste d’évacuation (non représenté).
Description de la partie commande :

La commande se compose :
v' d’un coffret de commande intégrant un automate programmable et tous les pré-
actionneurs nécessaires au fonctionnement du systeme.

v d’un pupitre comportant les composants de dialogue avec le systéme.

Situation d’évaluation :

Dans vos études supérieures vous aurez a mener, par groupe d’étudiants, une activité de recherche
pluridisciplinaire devant aboutir a la conception d’un systeme répondant a un besoin analysé et validé au
préalable.

La préparation des documents et la maitrise du vocabulaire technologique, scientifique et des techniques de
communication orale sont d’'une grande importance pour présenter le travail au jury.

La présentation des systemes passe par la préparation des documents visant leur modélisation et leur
description graphique. Dans ce cadre, on vous demande de faire une approche fonctionnelle du systeme:
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1) Etant donnée la présentation du systéme de percage automatique compléter sur le le Diagramme A-0.

T Poste de pergage automatique

2) Enseréférant au D.resl et a la présentation du systéme, exprimer dans le tableau du la
fonction de chacun des supports techniques constituant le systéeme de percage automatique.

Support technique (d’activité) Fonction technique

Pupitre

Bras manipulateur

Coffret de commande

Poste de bridage et percage

Capteurs
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4) Poursuivre I'analyse descriptive du systéme par la présentation des solutions constructives
relatives a la fonction principale du bras manipulateur

FAST a compléter :

Fp : Saisir et
déplacer la piece

{

FT1 : Saisir la

Solutions
constructives

piéce

FT2 : Déplacer
la piece

FT2111:
Transformer I’énergie
électrique en énergie

FT21:
Déplacer la

mécanique de rotation

Pince

FT211 : Déplacer ET2112
la piece suivant la Aqlapteret transmettre
direction de ’axe y 1’energ1_e mecanique
de rotation
FT2113:

Transformer le
mouvement de rotation

piéce dans le
plan horizontal

en mouvement de

FT212: translation.

Déplacer la piéce

suivant la direction

Non étudiée

de I’axe x

FT213 : Déplacer
la piece en
rotation autour

FT2131: Transformer
I’énergie pneumatique

| en énergie mécanique

d’un axe vertical(Z) ;
de rotation

FT221 : Transformer
I’énergie électrique en

FT22 : Déplacer
la piece suivant

Vérin rotatif

énergie mécanique de
rotation

FT522
Adapter et transmettrd

la direction de
I’axe Z (Tz)

I’énergie mécanique
de rotation

FT223 : Transformer le
mouvement de rotation en

mouvement de translation.

FT24 : Traiter les
informations




2bac SMb Poste de per¢age automatique Doc 5/6

Document ressource D.Res 1

Vue d’ensemble du poste de pergage automatique

Coffret de commande

Courroie

Réducteur Rd1 @ Mt2

Mécanisme de
déplacement
vértical

Mt3

Dispositif
de bridage

mie commande \

I T — o

Le coffret de commande contient :

Un automate programmable, des distributeurs
pneumatiques; des contacteurs électriques; des relais
électromagnétiques; des appareils de protection.

Il est raccordé aux alimentations en énergie électriqug
et pneumatique nécessaires au fonctionnement du

systeme.
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La translation suivant I’axe (Z) est principalement assurée par :
>

un moteur a courant continu (Mt1) équipé d’un frein électromagnétique et d’un capteur codeur mcrémetal
pour contréler la position ;
>

un réducteur a roues dentées

un systeme vis-écrou spécial pour transformer le mouvement de rotation en translation

La translation suivant I'axe (y) est principalement assurée par :
>

>
>

un moteur a courant continu (Mt2) équipé d’un frein électromagnétique et d’un capteur codeur imcrémetal
pour contréler la position ;
un réducteur a roues dentées (Rd1)

un systeme poulie courroie pour transformer le mouvement de rotation en translation

Supports techniques constituants le systeme de percage automatique

Bras manipulateur

A
Courroie

\ Poste de bridage
Mécanisme de\ et de percage
déplacement

1
]
]
I
1

________

Goulotte

Piece

Dispositif 4

de bridage/’/
Coffret de commande

Pupitre





