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1.1 Enoncé du besoin:

Come D Come O
e D

Déplacer une charge

1.2 Actigramme A-O:  Energie  Réglage Configuration Exploitation

Charge en position
finale

initiale Déplacer une charge -
- Bruit

Charge en position

A-O

A 4

Grue

v

1.3 Diagramme Pieuvre :

@ Fp : Permettre au grutier de déplacer une

FC6
nne

Environnement
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1.4 Schéma fonctionnel : Signalisation
Information
utilisateur » Vitesse de vent
> Acquérir »  Traiter » Communiquer Hauteur « h »
Manette de commande Automate Cébles électrique Portée « b »
Capteur limiteur de couple programmable Le couple
Capteur limiteur de charge

Capteur de vent

Capteurs fin de course haut et bas ﬂ Charge en position X

Capteurs fin de course avant et Arriere
Capteurs limiteur d'orientation
v Agir
> Chdine d'énergie )
Source d'énergie : réseau ONE
2.1, Etude de la stabilité de la grue : H Charge en position ¥
2.11. Capteurs permettant d'éviter une surcharge :

Capteur limiteur de couple
Capteur limiteur de charge
2.12. Les informations qui renseignent le grutier sur la charge :
La masse de la charge en tonnes
Le couple en N.m
2.131 Détermination de la portée pour une charge de deux tonnes par
la méthode proposée dans le (D.Res 3):
66 —» 2170 —» 55m

2.132 Tracé de la courbe de charge de la grue 65 m utilisée en moufle
de 2 brins et Déduction de la portée correspondant a une charge
de deux tonnes :

Charge
en (1)4
6
5 /
Portée pour
4 deux tonnes :
X
3 57,5m
X
2
! Portée
0 en (m)
10 20 30 40 50 60 65
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Document réponse D.Rep 3
2.2 Déplacer la charge horizontalement :
2.21 compléter le FAST :

FT21: Alimenter en Réseau 3~
Fp énergie électrique 220/380 V 50 Hz

FT22 : Distribuer
I’énergie €lectrique

Contacteur

FT23: Convertir
I’énergie électrique

Moteur asynchrone

en,éneygie 3~
mécanique
FT2 :Déplacer -
horizontalement : Galets et rails
une charge FT24 : Guider en
translation
FT1241 : Adapter Réducteur a
FT24 : Transmettre Iéneraic .
I’énergie mécanique & engrenage et vis
sans fin
FT25: Commander la mise FT1224 : Transformer A
en mouvement le mouvement de Tambour + cable +
—‘ rotation en mouvement li
de translation boulie
FT251 : Acqueérir les FT2511 : Acquérir Manette de
informations I’ordre de commande mmand
co anae
FT2512 : Acquérir les .
positions initiale et Fins de course
finale permises avant et arriére
FT2513 : Acquérir le .o
poids de la charge et Limiteur de charge
le couple Limiteur de couple
FT252 : Traiter les Automate programmable
informations

2.22 Cocher les propositions correspondantes aux conditions nécessaires a I'engrénement
de deux roues coniques.
o Il faut que les roues aient le méme nombre de dents ;
X Il faut que les roues aient le méme modules ;
o Il faut que Le nombre de dents de la grande roue soit le double de celui de la
petite roue ;
X Il faut que les sommets des cohes soient confondus avec le point de concours
des axes.
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2.23 Chaine cinématique :(Pour des raisons de clarté, le brin supérieur du cdble n'est pas
représenteé).

Moteur
asynchrone
triphasé

%J Vissans fin: Z 3
i
I, [
—a g — ]_‘ J Chariot R = -
" L\—PolieB VIS,

2.24 Calcul de :
2.241 La vitesse de rotation du tambour et la vitesse angulaire correspondante:

Tambour

___Polie A

Cable

bep

N, Z1.23 N, 20+3
N; en tr/min: —— = AN —L = = — N;= 98 tr/min
Nm 22,24 Nm 20%45 45

EENt

= 10,26 rd /s

o + r‘d/S =
2.242 La vitesse linéaire du chariot

Venms V=0.R=0.2 ANV =128m/s
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2.25 Actigramme du moteur asynchrone triphasé :

Energie électrique . — : Energie mécanique
Convertir |'énergie électrique en de rotation

> énergie mécanique

v

— Pertes

Moteur asynchrone

2.261 Reperes des pieces constituants les deux classes d'équivalences

Classes d'équivalence a compléter : Les pieces 4, 19 et 22 sont considérées hors-
classes.

(Stator) = 1 6,1,3,89,12,13,15,16,17,18,20,21
(Rotor) =9 7,250,114

2.262 Le mouvement et le nom de la ligison entre les sous ensembles rotor et stator :
Mouvement de rotation , liaison pivot

2.263 Précision des bagues montées avec jeu et des bagues montées avec serrage :
Les bagues intérieures sont montées avec serrge

Les bagues extérieures sont montées avec jeu

2.264 Indiquer sur le schéma I'emplacement des arréts en translation des bagues
intérieurs et extérieurs des roulements par des petits réctangles pleins (R ) :

Z 4

Q
Coté \— Arbre

ventilateur : Coté
A accouplement
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2.27 Schéma de l'installation a compléter :

KR

I .
AVES  Kay '1 ARE\ Kar H

K
AR 7 Kay

ik
2
et

Equation de :
2.272 Equations :

KAV = F1.At.fcv.KAR.(Av + KAV)

KAR = F1.At.fcv.KAV.(AR + KAR)

Accepter toute solution correcte

2.274 Capteurs de position type TOR.

TOR : Tous ou Rien

Symbole :

—

Talamid.ma: gdgall 6jLj1 pd cilalall o 23jall


https://talamid.ma
https://talamid.ma

Talamid.ma: gigo (Jo alrani aj calall l3s

3.4 Compléter le chronogramme de D et 6

stog
d g
b— &p— &
&H——
1% PN
¢ O &p— ] &— |

sortie. (La symbolisation est laissée au choix : Frangaise ou Américaine)

3.3 Leschéma logique de D et 6 en utilisant des fonctions logiques d deux entrées et une

daial| NR44 agiall - odigall pgle male - Byl pols — ZOLE LW §ygli- LIS s sl ikl (laiaY)
9 ! (‘7‘) aﬂ"‘blﬁ.)'“
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3.1 La table de vé 3.2 L'équation de D et de G:

d|stop|g|D]6 D = d.stop.g

0|0 0|00

0|0 1101

0|1 0|00 6= d.stop.g

0|1 1/010

10 0|10

10 11010

11 0|00

11 11010

d
stop
g
1 ________________________________________________________
D
0
G 1 e BOGGITOTTELEERTT FESRRRE TR
[0 A IS S S N N S
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Grille d’évaluation

Situation d’évaluation 1

Questions Note
1.1: Béte a cornes 0,5 point
1.2 : Actigramme niveau A-O 1 point
1.3 : Diagramme pieuvre 2 point
1.4: Schéma fonctionnel. 2 points

5,5 points
Situation d’évaluation 2
2.11 : Capteurs permettant d’éviter une surcharge 0,5 point
2.12 : Information qui renseigne le grutier sur la charge 0,5 point
2.131 : Détermination de la portée par la méthode proposée 0,5 point
2.132 : Tracé de la courbe 0,5 point
2.21 : FAST 1 point
2.22 : Conditions nécessaires a 'engrenement 0,5 point
2.23 : Chaine cinématique 0,5 point
2.241 : vitesse de rotation du tambour 1 point
2.242 : Vitesse linéaire du chariot 0,5 point
2.25 : Actigramme du moteur 0,5 point
2.261 : Repéres des pieces 0,5 point
2.262 : Mouvement et nom de la liaison 0,5 point
2.263 : Précision des montages des bagues 0,5 point
2.264 : Emplacement des arréts en translation 0,5 point
2.271 : Circuit de puissance 0,5 point
2.272 : Equations de KAV et de KAR 1 point
2.273 : Signalisation 0,5 point
2.274 : Capteurs de position type TOR 0,5 point
10,5 points
Situation d’évaluation 3
3.1: Table de vérité 1 point
3.2:Equationde D etde G 1 point
3.3 : Logigramme 1 point
3.4: Chronogramme 1 point
4 points
SEV1:SCI)EIIAZErSEV3 20 points
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