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DOSSIER TECHNIQUE

I11-DESCRIPTION DE LA PARTIE COMMANDE :
II1.1- Tableau de choix technologique :

Actions Actionneurs Préactionneurs (?apteurs Actlol}nes
a la fin de ’action
Avancer les paniers. M, : moteur asynchrone triphas¢. KM, Sy
Reculer les paniers. M, : moteur asynchrone triphasé. KM, Ss
Pousser la piece. M, : moteur a courant continu. KA, Se
Libérer une autre piece. | M, : moteur a courant continu. KA, S,

S : Départ du cycle.

S; : Piece dont les cotes est inférieure a 1’intervalle de tolérance
S, : Piéce dont les cotes se trouve dans I’ intervalle

S; : Piéce dont les cotes est supérieure a I’intervalle de tolérance
Sg : Position initiale des paniers.

I11.2- Gestion de systéme de triage :

Le systéme de triage automatique est géré par un automate programmable de type TSX 3721 : on donne ci-
dessous les tableaux d’affectations.

I11.2.a- Affectation des entrées :

Entrées du systéme SO S1 S2 S3 S4 S S6 S7 S8

Entrées API TSX 3721 %110 | %I1.1 | %I1.2 | %I1.3 | %114 | %I1.5 | %I1.6 | %I1.7 | %I1.8
I11.2.b-Affectation des sorties :

wn

Sorties du systéme KM, KM, KA, KA,
Sorties API TSX 3721 | %Q2.0 | %Q2.1 |[%Q22 |%Q23

I11.2.c- Affectation des étapes GRAFCET :
Etapes GRFCET PC o [ 1| 2] 3|45 ]| 6| 78] 9]10

Mémoires API TSX 3721 | M10 | M11 | M12 | M13 | M14 | M1S | M16 | M17 | M18 | M19 | M20

I11.3- Etude des circuits comptages :

Extrait du document constructeur du circuit intégré 7490 : C’est un compteur BCD

RO (1
& [ Entrées de remise a zéro | Sorties Q1 & Q4
S 14 o [Refi)[Ro@2) [Re(1) [R9E) [ Q1] Q2] Q3 | 04
LU o 1y SKA QM= ™9 71 [0 [ x [0][0[0]0
e Cre QA== 1 14 [ x [ 0 [0]0]0]0
gg 11 X X 1 1 [1]0]0 1
| 2 RO(1) X 0 X 0 Comptage
= 1 Rro2) 0 X 0 X Comptage
K2 g> pivz FU— 2 Ra() 0 | x | x | 0O Comptage
o2 ——— R9(2) x | 0 0 X Comptage
—CKB | 0 a;étall lnIt'héﬁé‘;a ln;r?trz: L;honnge CKB = Compteur
KB Q3 sl reliee
> DIvs Init BCD de 0000 & 1001
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DOSSIER TECHNIQUE

Extrait du document constructeur du circuit intégré 7493:
Le circuit 7493 est un compteur binaire a 4 bits comptant de 0 a 15.

7493
RO(1) 2 CTR U1
ro 3| & |oT=0 14 cKa oA =2 | Entrées de Reset Sorties
| . Lopcks QB 12
» 2 12 QC [—— RO(1) RO2) [1Qp|Qc| Q|
cka M o+ Q, ) QD — | | 0Jojo]o
—<— Ro(1) :
Ve O Q, 3 1Rro ) 0 X Comptage
cke_'qp+ cT . Q, X 0 Comptage
L1 q 7493
Compteur - Décompteur synchrone décimal - binaire « 4029 »
13 3 - \w/ =15
b *E] e
1|PL | E B 213
! I LOGIQUE DE g
; G r.H.l-“F‘GEMIENT Pa’iF'nLL:ILE b E % 3 S
—;D_L F 3
_ _ o
3 | Bin 7 DEC COMBTEUR TC |7 ;|E % ]
-
10 | up DN = E = 2
oo o1 o2 03 FIE :T-:I %l%
o 5[] EE
Schéma fonctionnel et brochage du circuit intégré HEF 4029
Tableau de fonctionnement du compteur HEF 4029B.
PL | BIN/DEC | UP/DN | CE | CP MODE
H X X X X Chargement paralléle
L X X H X Sans changement
L L L L 1 décomptage décimal
L L H L 1 Comptage décimal
L H L L 1 Décomptage binaire
L H H L 1 Comptage binaire
Schéma de cablage du circuit de comptage des piéces triées dans le panier N°3 avec le CI 4029 est le suivant :
+Vee
9 9
= 10 CTR ’ 10 CTR 7
DIVIO/16 P DIV10/16 :j—
5 | 4029 5 4029
1 11
15 15
—>
1 F
4 6 QIA 4 —I r 6 Q2A 2 1
12 11 Qi 12 11 Q8
13 14 Q¢ 13 14 Qac
3 2 Qp 3 2 Qyp I— =
= = ]
Init
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DOSSIER TECHNIQUE

IV-DESCRIPTION DE LA PARTIE OPERATIVE :
IV.1- FONCTIONNEMENT DU VARIATEUR REDUCTELUR :
L’arbre ] reli¢ au moteur M entraine en rotation les deux flasques 03 et (3, ce mouvement de rotation est transmis par

adhérence aux flasques 19 et 20 par I'intermédiaire d'un anneau 04 en acier spécial traité et rectifié fonctionnant comme
une courroie.
La translation des flasques opposées 03 et 20 dans le méme sens, obtenue par un systéme pignon crémaillére 07 et 08

commandeé par le volant 06 et une biellette 18, fait varier les deux rayons de contact R; 5 (Entrée) et Ryg.0 (Sortie).
0L 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12 13

~
~\ min
ESTNTAY T4
N = : I
T ie G 222077 N
- S~
ENTREE}—|- - — == = . - -H— - = SORTIE
z N N 7
} ; E /\7\\\ N /)I% _____
CWE caiN
i i :(Y\ NS
7 ' S|

—

{1

7 Nl

21 20 19 18 17 16 1S5 |14
07| 1 [ Pignon 14| 1 [ Coussinet cylindrique 21| 1 | Arbre intermédiaire
06| 1 | Volant 13| 1 [ Arbre de sortie 20| 1 | Flasque mobile
05| 1 [ Flasque mobile 12| 1 | Coussinet a collerette 19| 1 | Flasque fixe
04| 1 | Anneau 11| 1 [ Clavette 18| 1 | Biellette
03] 1 | Flasque fixe 10| 1 | Roue dentée (36 dents) 17| 1 | Roulement BC
02 1 | Corps 09| 1 [ Coussinet a collerette 16| 1 | Roue dentée (24 dents)
01| 1 | Arbre d'entrée 08| 1 [ Crémaillere 15] 1 | Roue dentée (18 dents)
Rp| Nb Désignation Rp| Nb Désignation Rp| Nb Désignation
fchelle 1:2 Labo de Technologie (Lycée KORBA) Devoir de Synthése N°I (2014-2015)
chelle 1: .
VARIATEUR DE VITESSES 4" Sciences Techniques 3
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Nom & Prénom : .. ... Ne:. .. Classe : 4 ScT 3

I- ANALYSE FONCTIONNELLE (VARIATEUR DE VITESSES): |2 Points]
En se referant au dessin d’ensemble du variateur (voir dossier technique page 4/4).
Compléter le F.A.S.T suivant : (.../2Pts)

Tourner
01 | |

Guider en translation 0Set20 [ ———————-———=-—-----

VARIER LA VITESSE Déplacer la crémaillére 08 | -——=—————cemeeu
DEL'ARBREDE [
SORTIE 13 Guider en rotation21 | ------——————— -
|| Tourner
21
Entrainer 21 en rotation | ——-—--——--———-------
Guider en rotation13 [ —m———mmmmo-
| | Tourner
13

Roues dentées : 10-15-16

II-ETUDE CINEMATIQUE: [4 Points]
IL.1- En se referant au dessin d’ensemble du variateur de vitesses (voir dossier technique page 4/4).Compléter le

schéma cinématique suivant : E (.../2Pts)
+
Sens1  ——

Déplacement de la crémaillére  goy5 2 g MS]

A
i +
e 19 16 1S
Devoir de Synthése N°1 (14-15) Page 1/4 SYSTEME DE TRIAGE AUTOMATIQUE
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Nom & Prénom : .. ... Ne:. .. Classe : 4 ScT 3

I1.2- Compléter le tableau suivant en mettant une croix () dans la case correspondante: (.../15Pts)
Rayon Ry;.95 Rayon Ryy.5 Vitesse a la sortie
mini maxi mini maxi réduite clevée
Sens 1
Sens 2
I1.3- En se référant au dessin d’ensemble du variateur de vitesses (voir dossier technique page 4/4), préciser la
position des flasques (05 et 20) en mettant une croix (x) dans la case correspondante; (.../0,5Pt)
Sens 1 Sens 2

IT11- ETUDE DE TRANSMISSION DE MOUVEMENT: [5,5 Points]

[1L.1- On se propose de calculer la vitesse a la sortie de I’arbre (13) pour le sens 1.

Sachant que :
- La vitesse de rotation du moteur M, et de N; = 1500 tr/mn.
- La raison du systéme poulie-courroie entre I’arbre d'entrée 01 et I’arbre intermédiaire 21 est r; = 0,4.

I1I.1.a- Calculer la vitesse de rotation de I’arbre intermédiaire 21: (.../1Pt)
................................................................................................ Npu=............

I11.1.b- Calculer la raison globale du variateur rg : (.../1PY)
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, rg=.........

IIL.1.c- Calculer la vitesse a la sortie de ’arbre de sortie 13 : (.../1P1)
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Np=.........

I11.2- Etude du systéme pignon crémaillére
Sachant qu’une rotation de 30° du volant 06 provoque un déplacement de la crémaillére 08 de 3,14 mm, et que

I’engrenage est de module m=2 mm.

I11.2.a- Calculer le diamétre primitif et le nombre de dents du pignon 07: (.../15Pts)
.................................................................................................... do',f—-..-.-...
.................................................................................................... Z"?—

I11.2.b- Déduire le nombre des dents Z, qui seront en prises pour réaliser un déplacement de 6,28 mm: (.../1Pt)
.................................................................................................... L.=. ... . ...
Devoir de Synthése N°1 (14-15) Page 2/4 SYSTEME DE TRIAGE AUTOMATIQI
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Nom & Prénom : .. ... Ne:. .. Classe : 4 ScT 3

I'V- COTATION FONCTIONNELLE: [4 Points]

IV.1- Justifier la présence de Ja?: ... .o “(.../0,5Pt)
IV.2- Tracer sur le dessin ci-dessous la chaine de cotes relative a la condition Jy.
IV.3- Installer sur le dessin ci-dessous la condition J¢ permettant d'éviter les contacts entre la roue dentée 15 et 27.

V4 A partir de la chaine de cotes tracée et les données suivantes (.../2Pts)

0 10,2 10,2
J5=57"; Bi=22": By=43""":Bys=3 " ; Quelle serala cote fonctionnelle de I'arbre intermédiaire By:

...................................................................................................... B21=
Vecteur condition Jc
> oo (. 10.5PY)
JB B2e
B21 ol Bis B2s 15
= Ny
| — 27
17 7 |~
e = 16
24 |
NN 26
P
21 5 09
\ 25
_ _ [ | _ ) =
L | —44444_41 Ei}
S
_\\. )
I —— 3
\ ( _
e
N l /ﬁ
| T— %
SEBE
__________________________________ I (..../1PY
Devoir de Synthése N°1 (14-15) Page 3/4 SYSTEME DE TRIAGE AUTOMATIQI
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k min

................................................. Ne:. .. Classe : 4 ScT 3
V-PRODUCTION D’UNE SOLUTION OU D’ UNE MODIFICATION : [4,5 Points]

Pour des raisons d’efficacité de fonctionnement, on prévoit d'assurer la liaison encastrement du pignon 10 sur I"arbre de sortie
13 par la solution suivante :

Montage de laroue | | Lier en rotation [Lygss]
dentée 10 sur |’arbre

de sortie 13 1,

IV.1- Compléter la liaison encastrement entre 10 et 13.

Clavette Parallele forme A 8x7x32

A4

Lier en translation [Lg;s]

v

Contact par Ry et R, sur 10 a gauche et a droite

(.../1,5Pts)
IV.2- Compléter le montage des roulements a bille a contact radial R; et R,. (.../1,5Pts)
IV.3- Indiquer les ajustements des portées des roulements et des joints d'étanchéités. (.../1.5Pts)
o Ri1 10 R2 1
Echelle 1:1 - — s 13
N .
\

7

OIS 73 &
A 4
i

AN

AN

- ol d | a|blj] k

e (h11

Anneau élastique pour arbre e Clavette paralléle, forme A
G ‘ dle| c|[flg]|k N

&( | 200 1,2 29 [ 1319 ] 15 || « 22430 8 7 | d4 | d+33

)

22 (1,2 | 314 1,321 LS

30a38)| 10 8 | d-5 ] d+33

Devoir de Synthése N°1 (14-15)
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Correction

I- ANALYSE FONCTIONNELLE (VARIATEUR DE VITESSES): |2 Points]

En se referant au dessin d’ensemble du variateur (voir dossier technique page 4/4).

Compléter le F.A.S.T suivant :

VARIER LA VITESSE
DE L'ARBRE DE
SORTIE 13

Tourner
01

(... 2Pts)

Transmettre le
Mouvement

Tourner
21

Tourner
13

II-ETUDE CINEMATIQUE: [4 Points]

Guider en rotation 01

Guider en translation 05 et 20

Cannelures

Déplacer la crémaillere 08

Guider en rotation 21

Deux Roulements BC__ _.

Entrainer 21 en rotation

Deux flasque 19 et 20 ___

Guider en rotation 13

Deux Coussinets 09 ef ]2

Entrainer 13 en rotation

Roues dentées : 10-15-16

IL.1- En se referant au dessin d’ensemble du variateur de vitesses (voir dossier technique page 4/4).Compléter le

schéma cinématique suivant : 07 (.../2Pts)
Sens 1 > - 7\ /\
Déplacement de la crémaillére  goy5 2
01 02 03 4 05 To_s 10 13
A . R
o
.| — i m— I I l
= - —
| K3
|
|
I ——
T T T T T T T i 5 - %
I 18 Fd| ™
| — ./ é
1 <— %
|| T
m T =‘| |
D7 77777
2L 19 16 1S
Devoir de Synthése N°1 (14-15) Page 1/4 SYSTEME DE TRIAGE AUTOMATIQI
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Correction

I1.2- Compléter le tableau suivant en mettant une croix () dans la case correspondante:

(... /15Pts)

Rayon Ry;.95 Rayon Ryy.5 Vitesse a la sortie
mini maxi mini maxi réduite élevée
Sens 1 v v v
Sens 2 v v v

I1.3- En se référant au dessin d’ensemble du variateur de vitesses (voir dossier technique page 4/4), préciser la
(.../0,5Pt)

position des flasques (05 et 20) en mettant une croix (x) dans la case correspondante;
v | Sens2

Sens 1

IT11- ETUDE DE TRANSMISSION DE MOUVEMENT: [5,5 Points]

[1L.1- On se propose de calculer la vitesse a la sortie de I’arbre (13) pour le sens 1.

Sachant que :
- La vitesse de rotation du moteur M, et de N; = 1500 tr/mn.

- La raison du systéme poulie-courroie entre I’arbre d'entrée 01 et I’arbre intermédiaire 21 est r; = 0,4.

I1I.1.a- Calculer la vitesse de rotation de I’arbre intermédiaire 21:

(...

/1Pt)

= No/Not © NorT N X Lo

AN: Nopi= 1500 x 0,4 =600 tr/min. ... ..o

I11.1.b- Calculer la raison globale du variateur rg :
Sachant que ry = N3/Nyy = Zyg/Z1o = AN: 1, = 24/30 = 2/3

Et le raison globale rg=r, x r, avec r; =04

(...

/1PY)

ANt =04 X 2 3 =4 1S

IL.1.c- Calculer la vitesse a la sortie de 1’arbre de sortie 13

le raison gl{)bﬂle rg= Nl‘}!‘!x[}] L N]j =rgx x[n .......................................................................

AN: N =(#15) X 1500 =400 tr/min. . ... ...

Ni2= 400 tr/min

I11.2- Etude du systéme pignon crémaillére

Sachant qu’une rotation de 30° du volant 06 provoque un déplacement de la crémaillére 08 de 3,14 mm, et que

I’engrenage est de module m=2 mm.
[11.2.a- Calculer le diamétre primitif et le nombre de dents du pignon 07:

La rotation de 30° correspond 6,24 mm

La rotation de 360° correspond (dpz. ) mm. . ...... ... ...

Alors dps=(2.3,14/30.m). 080 =12 mm. ... ... ... .

Et d.[n: Zm Iime Z[]'_I= du',.'! mAN: ZU7= 12 /2 =6 dents

I11.2.b- Déduire le nombre des dents Z, qui seront en prises pour réaliser un déplacement de 6,28 mm:

Déplacement de 6 mm correspond au Za

Déplacement de [3,14x(360/30)] mm correspond au Zp; ...........cooii

= 7a=6,28 x Zy7 /(3,14 x12) = (6,28 x 6) /(3,14 x12) = 1 dent

(.. /15Pts)
dpy=12mm
L= 6 dents

(... /PY)
Z.,= 1 dent

Devoir de Synthése N°1 (14-15)
Laboratoire Mécanique de KORBA

Page 2/4
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Correction

I'V- COTATION FONCTIONNELLE: [4 Points]

IV.1- Justifier la présence de Jo?: Permettre d'évité le contact entre 26 tournant et 27 fixe ; (.../0,5Pt)
IV.2- Tracer sur le dessin ci-dessous la chaine de cotes relative a la condition J .
IV.3- Installer sur le dessin ci-dessous la condition J¢ permettant d'éviter les contacts entre la roue dentée 15 et 27.

V4 A partir de la chaine de cotes tracée et les données suivantes (.../2Pts)

0 10,2 10,2
J5=57"; Bi=22": By=43""":Bys=3 " ; Quelle serala cote fonctionnelle de I'arbre intermédiaire By:

JB = Bz] + Blﬁ + st - BzﬁC) By = JB + Bzg— Blg— B35 AN: lez 5+43-22-3=23mm ................................
IBMaxi = BaivaxitB16 MaxitB25 MaxiB26mini & Barvaxi = IBMaxitB2emin=BioMaxi=Basvani -
AN: By =5+ 42,95+ 222432 = 2055 M. o

JBmini = BZlmini+B16|ni|1i+B25|nilli_B263[:|xi < B21|ni|1i = JB mini t BZ!’)_\]axi_ Blﬁmini - BZSmini ------------------------------------

r, = 5 = = 0,45
AN: By =4 43,05+ 21,85 +3 =2220MM. ... By, _ 23080
Vecteur conditionJec -~ = LN (... 10.5Pt)
JB B2e
B21| | Bis Bi 15
5 | —

N
I I

ﬁ\ AN x// 26
1 (] - 1
L

| <0
q 7]
4 )
25
_ || _ oA

RE
UL [

22
—\

| 23
i < § : L
! o
i

[ WA\

A17 A21 Ate | A25 |A2¢l JA N (... /1Pt)
A22 A23 Azl
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Correction

V-PRODUCTION D’UNE SOLUTION OU D’ UNE MODIFICATION : [4,5 Points]

Pour des raisons d’efficacité de fonctionnement, on prévoit d'assurer la liaison encastrement du pignon 10 sur I"arbre de sortie

13 par la solution suivante :

Montage de la roue
dentée 10 sur |’arbre
de sortie 13

| ™
1y

Lier en rotation [Ligy3]

Lier en translation [Lg;s]

A4

Clavette Parallele forme A 8x7x32

v

Contact par Ry et R, sur 10 a gauche et a droite

IV.1- Compléter la liaison encastrement entre 10 et 13.
IV.2- Compléter le montage des roulements a bille a contact radial R; et R,.
IV.3- Indiquer les ajustements des portées des roulements et des joints d'étanchéités.

Echelle 1:1

10

Rz

T\]

(.. /15Pts)
(.../15Pts)
(.. /15Pts)

/ o ~
~ T

— LT ™
= ™

Q

v

QZ_i H8
P19 h11

I/f

—

N

min Anneau élastique pour arbre Clavette paralléle, forme A
O N .
— d|le|c|[f|]g]|k N 8 d a | b j k
fal
( 200 1,21 29 | 13| 19| L5 || » N 22430 8 7 | d4 | d+33
e (h11) 22 (1,2 |314 1,321 18 30a38 | 10 8 | d-5 | d+33
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