Sciences Industrielles pour I’|ngénieur

DS n°3 - Correction @

M l Lycée Clemenceau - Nantes

EXERCICE V%lge
POSTE D’ESTAMPILLAGE i

(
f-

Vérin d’estampillage
2

Estampile_
Aimentation par gravité »\-—;;
PR
Rampe \
d'évacuation Poussoir
~f

Vérin d’évacuation
(H)

1) Diagramme d’états 2) Chronogramme
repos , phase 1. phase 2, phase 3, phase 4 , repos
a
b
Repos
c
a
phase 1 \
do/V
b H
phase 2
do/VH
3) Table de vérité
nonc
a b c V |H
phase 3
do [H 0 0 1 0 |0
1 0 1 1 0
non a 1 1 1 1 11 On vérifie sans difficulté que :
1 o |o llo |4 V-ac
phase 4 c H=b+a.c
0 0 0 0 |0

Lycée Clemenceau Nantes - Olivier Le Gallo - SlI

4) Logigramme
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PROBLEME 1
Léve vitre automatique de véhicule automobile

I — Architecture du léve-vitre
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Vitre déplacée

DR 1 - Chaines fonctionnelles du leve-vitre électrique
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Il - Modélisation multiphysique du systéme
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tan L Jouut porce des
1I-2 Modélisation des efforts de frottement / derse ¢o ken (0& stw.z 40)
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Entourer les zones modélisant respectivement :
o Paction du joint horizontal : N 3°ﬂ< 4 Modélisation des actions de frottements

AEREL!

¥,

* [laction des joints verticaux. —s gore2

avee coetA = Aa 4 N
coef2 = 5D N/m

D * tre mobile guidée
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DR 3 - Schéma-blocs a compléter
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Il - Commande tout ou rien
Ill-1 Mesure de la position de la vitre
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llI-3 Mise en place de I’algorithme de commande
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DR 4 - Chronogramme a compléter

. bouton haut

Marche Arret
fin course haut
/ N=0

bouton haut

Commande moteur Montée

do / M+ entry [ t=prediction()

impulsion / N=0 —
after(t) impulsion ( Alarme
when (N=3)
Comptage

entry / N=N+1
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PROBLEME 2
Robot TROOPER

B D’apres corrigé fourni par 'TUPSTI, Iégérement modifié
MM  http:/www.upsti.fr/

Q1

Pour déplacer les 4 rangées, il faut 4 déplacements de la zone 1 vers la zone 2 (distance L = 10m) et 3
déplacements de la zone 2 vers la zone 1 (distance L+ ¢ = 10,5m)
7L+3¢ 7L+3¢

soitV =
v Tm—8T,

La durée T correspond donca Ty, = 8T, +

AN:V =0,89m.s7!

Q2
) Acquérir
Environnement Lidar Traiter Communiquer Information sur
anm_ngndc de Micro-ordinateur Bluetooth le fonctionnement
I"utilisateur l
Acquerir Traiter Robot a déplacer
Position Codeur Lo Carte de Ordre
r incrémental commande l
[
: 3 — ] :
Alimenter Distribuer Convertir Transmettre Agir
> > —>| . ]
Batterie Hacheur Moteur Réducteur Roues
Energie Energie Energie Energie
€lectrique €lectrique mécanique mécanique
(100V) modulée de rotation de rotation

Robot déplacé

Q3

On veut vérifier que la vitesse maximale de 1,1 m.s1 puisse étre atteinte :
2 1 1

Viax = W Ky = 3000.5.5.0,15 =118m.s~

L’exigence 1.5.2 est donc vérifiée avec ce moteur

Q15

V(A'eg/0) = V(0e g/0) + A'C A 0i(g/0) = V(0 1/0) + A0 A (€(g/1) + (C3(1/0))
V(A'eg/0) = VI + (rZ + eX7) A (w,% + 62)

V(A'eg/0) = (V+rwy — e0) 77

De méme V(B'e d/0) = (V + rwg + ef) 37
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Q16

Le roulement sans glissement en A’et en B’ implique que V(A’e g/0) = Oet V(B’e d/0) = 0

V+rwg—eé:0 (a)
On a alors .
V+rwg+ed =0 b)
(@)+(b) >V = —g(wg + wg) soit C; = g
y r . T
(@)-(b) =06 = ;(wg —wgq) soit C; = %
Q17
Mouvement ) 0 wg [aF]
VC VC
Avant \'A 0 - E - E
i c c
Arriére V. 0 2C, 2C,
W, W,
Gauche 0 W, 2, TN
. e W
Droite 0 —w, 2, 2C,
Q18
? w, =0 wy =0
[ Arrét temporaire 1 } T
after (0,5s _ _
l ( ) Wy = @, Wy = —w,
[ Rotation a gauche ]’ T
l after(tc)
............................ W, =0 W =0
[ Arrét temporaire 2 }‘ _____
l after (0,5s)
Wy = —w, Wi = —w,
[ Avance ]’ _____
l f.g. ;£C ...................
] w, =0 Wy =0
Arréet [T
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Q23

On isole le pot, soumis aux actions mécaniques suivantes :

Action de pesanteur P = —mgZ
NiX + Ty Z —N,% + T, Z
{Tmainlapnt} :{ * - ' } {Tmain2->pot} = { 2 - 2}
0 L 0 I

On applique alors le théoréme de la résultante statique au pot en équilibre, en projection sur X et Z :
{ Ny—N, =0
Ty+T,—mg=0

On se place a la limite du glissement : T; = f,N; et T, = f, N, . On obtient alors Ny = N; = ?: 167N
4

Q24

On isole le pignon, soumis au couple C,, et a l'action des 2
crémailleres en Io; (—F%) et I, (FX = FiiX)

Le théoréeme du moment statique appliqué au pignon en son centre,
en projection sur y donne C, = 21y Feq

On isole ensuite 'ensemble X; = {crémaillére 1 + biellette 1 + noyau cannelé 1 + main 1}, soumis aux
actions mécaniques extérieures suivantes : action du pignon sur la crémaillére F,, %, I'action du pot sur
la main en Iy, et les actions du chassis aux différentes liaisons (aucune action sur ¥)

Le théoréme de la résultante statique en projection sur ¥ donne alors F,; — N; = 0

Onen déduit Co = 21,F,y = 2r,N;  soit  Cp = r,,%
3

On identifie alors ry = ;—”
»

AN:Cy = 10,6 Nm < 12Nm le moteur retenu est donc satisfaisant

Q25
La situation la plus défavorable est celle de la figure 14 (bras a I'’horizontale chargé) avec 1 pot sur le
plateau, a 'avant et aucun pot dans le magasin sur le robot.

Q26
On isole I'ensemble robot + pot, soumis aux actions de pesanteur, et de contact avec le sol

Pour ne pas faire intervenir les actions en D, on applique le théoréme du moment statique en D, en
projection sur X :
mg

—bN +(b—a) 2 —c"2=0 d'oli: N =

(b—a)Mg-cmg __

2b 0

Q27
Le basculement intervient lorsque N, = 0  On obtient alors m = b%uM

AN:m=22,5kg lexigence 1.5.3 est donc validée
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Q29

Seule la roue avant étant motrice, ona Ty = 0.

La relation (5) donne alors  Tp = %y

Q30

AN:Tp =33N

D’autre part, les équations (6) et (7) permettent d’écrire :

M M . M M M M
NC:(b—a)Eg+hEy soit ND=;g—(b—a)zg—h5y=E.(a.g—h.y)
AN : Np = 178 N. On calcule alors ;—D =0,18 < f ilyadoncadhérence (roulement sans glissement)
D

Q31

Alalimite du glissement, T, = %ymax =fNp Soit Vmax = 2):1\’“ AN : Yoy = 2,97 m.s™2

Dans ces conditions, la durée de la phase d’accélération pour atteindre Vo, = 1,1 m.s™! (exigence
1.5.2) vaut:

Vi _—
tacc = ﬁ =037s o AVANCELENTE ) 1\ y0y/ stopper obot PRISE D'UN POT
(quasi instantané !) T
Q32 etQ33 Rapprochement des

DEPLACEMENT VERS AUTRE POT

Voir ci-contre.

tion robot ok
ROTATION 90°
GAUCHE
avance ok
AVANCEMENT
Ecartement des bras
tion robot ok l écarté
ROTATION 90° DROITE
Abaissement des bras
position connue
ESTIMATION POSITION Bas / N=N+1
NOUVEAU POT ‘ ,,,,,,,,,,,,,,,,,
Rotation du magasin
l 4 60°
l rotation magasin ok
RECUL ROBOT
[N<6]
AAAAAAAAAAAAAAAAA d>d1
[N==6]
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