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MANIPULATEUR INDUSTRIEL POUR POCHE DE

COULEE

SEV 1

Analyse fonctionnelle partielle et transmission de puissance

24 points

Elements de réponses

1pt

0.1- Diagramme béte a cornes du systeme :

A qui rend-il service ? Sur quoi agit-il ?

Manipulateur industriel

pour poche de coulée

Dans quel but ?

A\ 4

Poche de coulée

Permettre a un mouliste de soulever, maintenir, déplacer et basculer la poche de coulée

3 pts

Q.2- Diagramme F.A.S.T partiel du systeme :
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Déplacer le manipulateur ’Con\./ertlr ! energie Deux moteurs M1
suivant la direction X €lectrique en énergie et M2
mécanique de rotation
Distribuer 1'énergie Contacteurs KM1 et
¢lectrique KM2
Adapter I’énergie Deux réducteurs de
mécanique de rotation vitesse R1 et R2
Transforme.r la 1.r0t’at.ion Galets et rail
en translation linéaire
Permettre a un
moplistt? de §0ulever, Déplace.r le br.as de Convertir l'én'ergie. Vérin hydraulique
maintenir, déplacer et —  manutention suivant la hydraulique en énergie
basculer la poche de direction Y mécanique de translation Vv
coulée
Distribuer 1'énergie Distributeur
hydraulique hydraulique
Guider en translation le Deux colonnes de
bras de manutention guidage
Basculer la poche suivant Convertir Inergie
S électrique en énergie Moteur M3
1 la direction Z P 3
| mécanique de rotation
1
1
Distribuer 1'énergie Variateur de
électrique vitesse
Adapter 1’énergie Réducteur de vitesse
mécanique de rotation R3
Détecter la position Codeur
angulaire de la poche incrémental
Commander le .
basculement de la poche Joystick J2
1,5 pt 0Q.3- Vitesse angulaire wg et vitesse de rotation Ng :

_ dg L,V o, 021 _
V=20, > wg—Z.d—g M'wg_z'oTs 2 wg; =1,5rad/s SR

“2alh > -0 O
wg = 2.1[.60 > N, = 60.2.1T 0,5p

AN:N, =60

1,5

.2.3',14 2> N, = 14,33 tr/min [U¥ER"
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1,5 pt 0.4- Puissances P et Pg :

P=F.vV [
AN:P = 14000.0,21

P=2940W > P=294kW [Fs})

A._N:szz'zﬂ > Pg=1,47kW (PERY

N

Pg =

1 pt 0Q.5- Rendement global ng :

ng ="n(4,6).n (10,13).n (15,17).nr

AN: ng=0,95.0,95.0,75.0,90 > ng=0,60

1 pt Q.6- Puissance utile Pu :

ng=12 > o,75p AN:Pu=22 > Pu=2450W

> Pu=245kw [T

2 pts 0Q.7- Rapport de transmission r(15,17) et rapport de transmission global rg :

r(15,17) == (REF® AN:r(15,17) = -

> r(15,17) = 0, 08 I

rg = r(4,6).r(10,13).r(15,17)

AN:rg=7.2.0,08 > rg=0,01 B
1 pt 0.8- Vitesse de rotation Nm :
—Ng —Neg
rg =~ - Nm = - 0,75 pt

AN:Nm =_>2 3 Nm = 1432 tr/min 0,25 pt
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1 pt 0.9- Référence adaptée des moteurs M1 et M2 :

Référence des moteurs M1 et M2 :LS 100 L 1 pt

2 pts Q.10- Nombres de dents Z4 et Z6 de l'engrenage (4,6) :

r(4,6) = donc Z6 = 4.Z4

a(4,6) =2.(26 — Z4) donc 22%% = 4,74 — 74> 20O _ 3 74 5 74 = 20209
2 m pas 3.pas

21m.94,5 _
AN:74 = 3942 > Z4 = 21 dents

donc Z6 = 4.21dents -> Z6 = 84 dents

0,75 pt Q.11- Schéma cinématique du frein :

29 02 34 32

1/ [ [

33 § -/ - 7
~ 03 5 p Y "
30 ' —

/

Z

31 ! 2
| [
| |
[ moteur M1 e — e -

Rl —

0,75 pt Q.12- Trois avantages des garnitures de friction :

Assurer un grand coefficient de frottement.
Assurer une grande résistance a I'échauffement.

Assurer une grande résistance a l'usure. 0,25 pt

0,5 pt Q.13- Nombre n de surfaces frottantes :

n=2 JEFY
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2 pts

Q.14- RayonsretR :

R+r 2.Cf

Fp.fn

Cf=Fp.f.n.Rmoy > Cf=Fp.f.n 2> R+ r1r=

.Cf 2.Cf
Fp.f.n ' Fp.f.n

>R _2C0f . AN: R = 22856

173Frfn 1731400402

DoncR + 0,7.R =

> R=0,1m > R=100mm ¥
r=0,7.R > r=0,7.100

> r =70 mm [

5 pts

Q.15- Travail graphique :

Chariot de transfert
Galet fou

Axe de pivotement

P — ——

MRS

Ecrou H : 1 pd
Rondelle plate : 1 pt
Trou de passage :
Bout d’arbre fileté :
Anneau élastique : 1 pd
Bout d’arbre chanfreiné : 0,5 pt

Représentation et respect des régles de dessin :
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SEV 2 Etude partielle de la chaine d’énergie 27 points
2 pts Q.16- Puissances totales P et Q :
P=P12 4+ P3 + P4+ P5
AN:P=7247+3623+2740+800 > P=14410 W [,
Q=Q12+Q3+Q4+Q5
AN:Q=5246+2623+1983+400 > Q=10252VAREY
3 pts Q.17- Puissance S, courant I et facteur de puissance cos ¢ :
S = /P2 + Q2 (&
AN:S=./(14410)2 + (10252)2 > S =17 684,78 VA [R5}
s 17 684,78 _
=v3.U1 > 1= o MERLAN: 1= ——= > 1=2553A B}y
P 14410
cos @ = ¢ IMERY: A.N:cos @ = 768478 - cos @ = 0,81 (IWERY
1,5 pt 0.18- Valeur de C.
_ P(tan ¢-tan @)
C= 3wU2 1 pt
14 410.(tan (cos_l(0,81))—tan(cos_1(0,95))) _s .
AN:C= 3 27504002 2> €=3,777.10">FouC = 37,77 uF UE i
1,5 pt 0.19- Schéma de couplage :

0,25 pt 0,25 pt
0,25 pt
0,25 pt 0,25 pt
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2 pts 0.20- Vitesse de synchronisme Ns et vitesse nominale du moteur Nn :
Ng =22 (%A
p
> Ng = 1500 tr/min
Ns — Ny
g= SN—S 2> N, = (1 —g).Ns U¥ERY
AN:N, = (1-0,042).1500 > N, = 1437 tr/min [#&])]
1,5 pt 0.21- Couple nominal Cn :
2.
Py = Cp.Q, > Py, = cn.6—;‘. N,
30 Pun .C. = 30 3000
2> Cn— ?N_n lpt M.Cn— = 1437
> C,~ 19,94N.m
2 pts 0.22- Tragage de la caractéristique mécanique de la charge et vitesse de NF :

50

Caractéristique mécanique couple-vitesse

45

\ \

40

Cu (N.m)

\ \

35

30

25

1 pt
\

20

//
/

N (tr/min)

100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 1800

Np = 1450 tr/min [

Ce graphe concerne les questions Q22) et Q25)




Gty S g o1 31 g ) llena i o S g st o « il sl sl -

R 46 I LaY) palic — 2026 Apdlall 5500 - L sl an gall (i gl GlaiaV)

1,5 pts Q.23- Schéma synoptique du variateur :

e ————————— ——

| |
| |
: !
| Bloc n°1 Bloc n°3 !
| |

Bloc n°2
Redresseur Filtre Onduleur
1 pt Q.24- Role principal d'un variateur de vitesse :

[0 Transformer le courant alternatif en
courant continu.

Modifier la vitesse de rotation en faisant [] Servir de simple interrupteur de
varier la fréquence et la tension. sécurité.

u Augmenter la tension du réseau

0.25- Tragage de la nouvelle caractéristique mécanique Cu(N) et vitesse de

2pts synchronisme N’s :

N's = 810 tr/min [

2,5 pts 0.26- Fréquence f’ et tension d'alimentation U’ :

1 8Of1 5 e NisP
N s = = > f = %0 0,75 pt
, 2810 -
AN: £ =220 5 p=27nz (IR
En fonctionnement nominale, f=50 Hz et U=400 V
s_v -
F=h 2> U f.U 0,75 pt

27 . .
AN: U'=2 400 > U'=216V

1 pt Q.27- Vitesse moyenne Vi :

YAET0.75 pt

AN: vy, =22 > vy =02m/s JbXpd
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1 pt 0.28- Débit volumique Qv :

Qv = Vy.. St

AN: Qy=0,2.12.10"* > Qy = 0,24.10"3m3/s

2 pts 0.29- Circuit d’alimentation du vérin V et désignation du préactionneur :

N

Nom du préactionneur : 2x0,5p

| -
ITI

X] Distributeur hydraulique TOR

0 Distributeur hydraulique proportionnel

| Désignation :

H 1N 032 042 Os52 43 053
':© 4 x 0,25 pf |

1 pt Q.30- Pertes dans le fer Prer et pertes joules Py :
Prer = P1o=10 W Pix=Picc=5W

1,5 pt 0.31- Chute de tension AU et tension Uy :

AUz2=0,2.5. 0,8 + 0,167.5. sin (cos™! (0,8)) > AU2=13V

Uan = Uz - AUz AN: Un=253-13 > Umn=24V

1 pt 0.32- Rendement gy en % du transformateur :

Py Uj.Izn.cos@y

rIN Py + Pger + P]N nN Up.IpN.cOS@2 + Pper + P]N ’ p

24.5.0,8 _
AN: NN = 350 r109s ~ N =86.4%




LY palis —

2026 Agaladl 3l - Ly glSall as gal) il gl) (laia¥)
L ) il 331 g g ) s il 13S0 g g hal) s -aigal ol 355k -

Etude partielle de la chaine d’information

29 points

0.33- GRAFCET du point de vue A.P.I :

N.B : L’étape 7 est ajoutée pour éviter |
T 11} le conflit de fonctionnement entre les |
étapes 3, 4,5 et 6 et ['étape 2.
g | b
0,25 + 0,25 pf] 0,25 + 0,25 pf] |
- 16.12 - 1713 - I8.14 - 19I5
A 3 01 4 H Q2 5H Q3 6 H Q4
—+ I6+12 —+ 17+13 —+— I8+14 —+ 19+15
0.25 + 0.25 ptI0.25 + 0,25 p i
7
—+ =1
4 pts 0.34- Programme Ladder :
Ml 1 M3 6 SM7
| (< 1 1
| | O S [ N | B B
M7 2
11
1 —
M3 , M4 17
11
I @ H—
M4 I3
11
11 —]
:Wi M5 18
11 | ,I
11 11
Mé6 4
11 3
1 | 0,25 pt/réponse I I
M2 16 12 P M6 19
- G ¥ Y
M7 I5
I 1 (: —] —
11 Ve

_

S=

-z
-

(@)
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2 pts 0.35- Coefficientsa et b :

20-4 16 °

i(-25)=a.(-25)+b=4mA > b=4+25a

2> b=4+25.032 2> b=12mA [NERIEIPEE]i

1 pt Q.36- Expression de la tension U :
U =Rec. et i(mA)=0,32.a+12 2> U=100.(0,32. o +12).1073
U=0,1.0032.0+12) > U=0,032.a+1,2
2 pts 0Q.37- Expression de la tension U; :
TAEES .5 p A Mode linéaire V* = V-
Alors % =U,. RZiZRl Donc U,.R; + Vggr.R; = ULLR,

R
U;.R; = U1.R; — VgerR; > U;.R; = R,. (U1 - VREF) > U, = R—j-(U1 - VREF)

1,5 pt 0.38- Expression de la tension Uz en fonction de a et valeur de VRer :
U=10,032. 0.+ 1,2 donc U, = % (0,032.0 + 1,2 — Vggp)
1
Rz Rz
9 UZ = 0,032—0( + (1,2 - VREF)'_
Rq Ry
Uy =0,032.2 asi1,2 — Vggr =0 > Vege = 1,2V
1
1,5 pt 0.39- Tableau a compléter et tracage la courbe Uc en fonction de a :

U>0V U, <0V

D1 conductrice | D1 bloquée

Tension Uc U2 0
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’g Courbe de U, en fonction de o E Courbe U, en fonction de a.
=) 5 = s
0.5 pi 05 pt
-25 15 10 5 ; 10 15 20 25 25 20 5 0 5 ’ 10 15 20 25
) a®) ) o)
1,5 pt 0.40- Expression et valeur de R; :
Ry Uc
OnaU, =0,032. 12 a done 2=ot S Ry = oo R,
AN: R, = ;=2—.5,6 > R, =35K0
1pt Q.41- Déplacement angulaire minimal P :
_ 360 By
P= N R 0,5 p
360 1 o
AN:P=3215 p=o,703
1 pt 0.42- Nombre n de fronts descendants du signal EncA :
course 100
== A;1\1'11_0,703
> n =142
1 pt 0.43- Nombre de bits et Justification :

Il faut 8 bits pour représenter la position de la poche

Justification : 27 < 142 < 28
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2 pts Q.44- Sous-programme d'interruption.

Interruption BTFSS PORTB, 1 ;RBi=17?
DECF Pos poche, F ; Décrémenter position
BTFSC PORTB, 1 ;RB;=0?
INCF Pos_poche, F ; Incrémenter position  (KHs
BCF INTCON, 1 ; Drapeau d’interruption INTF a 0
RETFIE ; Retour d’interruption

2,5 pts 0.45- Organigramme :

)

Configuration ]

Présence moule et
poche en position ?

Acquérir la position a
du manche du joystick

Calculer la position
consigne de la poche fc

Position consigne de la poche
Pc = position de la poche B

Position consigne de la poche
Pc > position de la poche B

Basculer la poche
en arriere

T R

N
rd

Arrét de
la poche

Acquisition_J2

Calcul_NPas

W & Pos_consigne

RB2 €« 0 RB2 € 1 Basculer la poche
RB3 € 1 RB3 €« 0 en avant
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3 pts

Q.46- Programme de configuration :

BCF

BSF
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CLRF
MOVLW
MOVWF
BCF
MOVLW
MOVWF

STATUS, 6
STATUS, 5
0x07
TRISA
0x03
TRISB
0x90
INTCON
OPTION
0x0E
ADCONI1
STATUS, 5
0x81
ADCONO

; Accés ala BANK 1

; RAO, RA1 et RA2 des entrées

; RBO, RB1 entrées-RB2, RB3 sorties
; Validation de I’interruption INT

5 INT reconnait un front descendant

; Configuration du CAN interne

; Accés ala BANK 0

; Configuration du CAN interne




