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SEV | Analyse fonctionnelle
Tache : Définition de la fonction globale et solutions constructives
1-  Actigramme A-0:

w C R E

[ 1] =

Systéme de fabrication et de
conditionnement du savon

2- FEAST partiel :
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e Eau = le savon ——— emballées
e Colorant A0 » Compte rendu

Vis d’Archimede

acheminer la pate

0.5ptx7

Convertir I’énergie électrique en

Moteur asynchrone

énergie mécanique

Evacuer les
savonnettes

Capter la température

triphasé

Adapter vitesse et couple
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SEV Il : ETUDE DE TRANSMISSION DE MOUVEMENT

Tache 1 : Détermination des fréquences de rotation (7 pts)

1 — Le temps t; nécessaire pour I'évacuation d’une savonnette : 1 pt

t; =3600/1200 = 3s

2- Lavitesse linéaire v; du tapis : 1 pt

v, =I/t1 =80.10% /3 = 26,66 .10° m/s

3 — La vitesse angulaire m, du rouleau et la vitesse de rotation N, du rouleau
2 pts

®;=Vv;/R =27.10°/6.10°=4,5rad/s N,=60w,/2n= 42,97 tr/min

4 — Le rapport de réduction k, du réducteur R; 1 pt

k,=2721/222=17/32=0,53

5 — La vitesse de rotation N; en sortie du réducteur Ry ; 1 pt

k,=N,/N;  N;=N,/k, =42,97/0,53 = 81,07 tr/min

6 — La vitesse de rotation N,, en sortie du moteur M; . 1 pt

ki=Ni/N,, N;,=Ny/k; =81,07 x 18 = 1459,26 tr/min
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Tache 2 : Détermination des puissances mécaniques (5 pts)
1 - L’effort tangentiel sur le rouleau du tapis ; 1 pt

F =400 x 10 = 4000 N

2 — Le moment du couple C, sur le rouleau du tapis ; 1 pt
C,=F x D/2 =4000 x 6.10” = 240 N.m

3 - La puissance P, développée sur le rouleau du tapis ; 1 pt
P,=C, X ®, =240 x 4,5=1080 W

4 - La puissance P, développee par le moteur ; 1 pt
nxn=PJ/P, Py=P,/nxn, =1080/ (0,95 x 0,85) =1337,46 W

5 - Le couple utile C, sur le moteur ; 1 pt

Cin =Py / 0n = 1337,46 x 60 /( 2nx1460) = 8,74 N.m

Tache 3 : Etude du systeme pignons-chaine (8 pts)

1- Trois avantages et trois inconvénients du systeme pignons-chaine par rapport
au systeme poulies-courroie : 3 pts
AVANTAGES :

La Supporte des conditions de travail plus rudes.

L2 La transmission de puissance s’effectue par obstacle.

xa Longue durée de vie.

INCONVENIENTS :

ra Nécessite une lubrification.
©a La transmission est bruyante.
ra Le cout est plus élevé.
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2- Travail graphique :

o

N

E Clavette ; 2 pts

N
Rondelle ; 1pt
B Ecrou ; 1 pt

Présentation et respect des régles du dessin 1 pt.

§ 171

N I |

SEV 11l : MOTORISATION DU CONVOYEUR (27 points)

Téache 1 : Etude du bilan des puissances du moteur M,

1-
Couplage : Etoile. (1 pt)

Plague a bornes : (1 pt)

W2 U2 V2
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2-Bilan des puissances du Moteur M, : (3 pts : 0,5 pt /réponse)

STATOR ROTOR

Puissance
transmise

NN N

| Pertes Joule dans le stator | |Pertes fer dans le stator| | Pertes Joule au rotor| | Pertes mécaniques

: Puissance utile |
Puissance

absorbée

3-Calcul de la puissance absorbée P, . (2 pts)

P.=+3Ulcosgp AN : P,=2020 W.
4-Calcul des pertes Joule statoriques Pjs - (2 pts)
PJS:3.R.12 AN : P;s=136 W.

5-Calcul de la puissance transmise Ptr : (2 pts)
Ptr = Pa- Pys — P AN : Prr=1733 W.

6-Calcul des Py et des pertes totales Py
Py =9.Pr AN : P;=81W..(15pts)
Piot = Pys + Prs + Pyr + Pree AN : Pyt =519 W. . (1,5 pts)

7-Calcul du rendement my, du moteur M2 : (1 pt)

P
N2 = == AN: Mm~T74%.
Pq

Tache 2 : Etude du variateur de vitesse du moteur M,
1-Référence du variateur de vitesse : (2 pts)

D’aprés le document DRESO1 : la référence du variateur est ATV71ES5U15N4.

2_
2.1- Calcul des valeurs de RO et R1 :
E.R1 P,V
Ona:Vr==— dou R1= - AN: R1=600Q.(1p)
T
P,=RO+R1 d’ot RO=Pr-R1 AN : RO =400 Q. (1pt)

2.2- Calcul de la vitesse de rotation du moteur : (1 pt)

Vv
n=-N'T AN : n =858 tr/mn.
E as
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3- Circuitde puissance 11&1 LM im
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4-  Circuitde commande simplifié
(4 pts)
Q2 400 V /230 V- KM1
400V ~ ( i s L
—x_—= * ;
l_,,—J; g Tr—= | RIA RIC
A T
Nomenclature
Repére Désignation Repére Désignation
Q1 Disjoncteur moteur KM1 Bobine du contacteur
Km1 Contact auxiliaire
Q2 Disjoncteur triphasé Pr Potentiométre
de référence
Bout I
Q3 Disjoncteur mono S1 afcf),lé:r';,?? H(s)gmr
Bout
ATV71E5U15N4 | Variateur de vitesse s2 afflenant b
. Contact du relais
M3~ Moteur asy.tri a de défaut du variateurl
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SEV IV : Chaine d’information (27 pts)

Tache 1 : Acquisition de la température (12 pts)

(2 .5 pts)
AOP3 :

e,= Us]_.Rg/(Rg + R7) =Ug/2;
e= Usz.R5/(R5 + RG) + US.RQ/(RS + Rs) = U52/2 + U5/2

> Us = Usy — Us,
Expression de (Us;-Usy) : (1.5 pt)

I = (Us1 - Us)/(2R + R1g) = (Upr - Urer)/R1o
> (US1-US2)/(2R + R10) = (UPT - UREF)/R10
2R
> Usy — Usz = (Upr — Ugpp)(1 + R_m)
Tension Upr: (1 pt)
UpT = RT. |0 = Ro(l + (XT) |0
9 UPT = (R()IO + RoaTlo)

Expression de Us : (2 pts)
2R
Us = Usy — Usy = (Upr — Uggp) (1 + R_w)

-> US = (Rolo + ROaTIO - UREF)(l + Rz_lk;)

Us =1+ ;—R)(aROIO)T si on a la condition suivante : (2 pts)
10
Rolo — Upgr = 0

) 2 Roly = Uger
Expression de K : (1 pt)
US = KT

> K= (1+-5)(aRoly)
10

Valeur de K : (1 pt)
5=K.100

> K=005V/C
Valeur de Uggr : (1 pt)

UREF = Rolo = 10000001
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Tache 2 : Régulation (15 pts)

1. Schéma bloc simplifié : (4 pts : 1 pt/réponse)

2.

Teon — Kc M) i Ky TON> for > Ts
Us
Ks <

Programme : (11 pts : 1 pt/réponse)
| Ligne Etiquette Code opération Opérande Commentaire

1 CALL Initialisation | Initialisations du programme

2 Loop CALL Acquisition Acquisition de Ugoy et Us

3 MOVF Val Temp, W

4 SUBWF Val Cons, W | W=Val_cons-Val_Temp

5 BTFSS STATUS, C Le flag C = O, si le résultat est négatif

6 GOTO Error 0

7 BTFSC STATUS, Z

8 GOTO Error 0
E MOVWF Err

10 MOVLW 0x06

11 MOVWF Index

12 BCF STATUS, C Préparer la multiplication de Err par 64

13 Mul_64 RLF Err, F

14 DECF Index, F

15 BTFSS STATUS,z | Fm=6mxe?

16 GOTO Mul 64

17 BTFSS STATUS, C Le flag C = 1 si le résultat est > 255

18 GOTO Commande

19 MOVLW OxFF

20 MOVWF Err brr =255
| 21 GOTO Commande

22 Error 0 CLRF Err Err=0

23 Commande | CALL PWM Commande MLI

24 GOTO Loop

Talamid.ma: gdgall 6jLjs pd &

Lalall jo0 23 joll



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

