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A-II- Etude de conception :

A-1I-1- Quelle est la nature et le symbole des liaisons suivantes :

Liaison Nature Symbole dans le plan
—1— 1
entre(1)et(0) |  ......... Pivot........ [ — ¢[ ———
entre 3)et(4) | ...ooeoen. Glissiere........... r—-[j— [i]

A-II-2- Quelle est la condition sur les axes pour que la liaison au point I entre le pignon moteur (1) et li
dentée (2) soit une linéaire rectiligne ?:

Axe de rotation de la roue (2) paralléle a I’axe de rotation du pignon moteur (I).........

A-II-3- Par quelle type de liaison peut-on remplacer, au point C, la liaison pivot glissant entre la roue ¢
(2) et 1a noix (3) tout en assurant le méme fonctionnement? :

........................... Liaison ponctuelle ou méme liaison linéaire rectiligne........
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Partie A : TECHNOLOGIE DE CONCEPTION

A-I- Analyse fonctionnelle du poste de découpage :
Energie pneumatique Ordres de
fonctionnement

A-11I- Etude graphique :

Energie électrique

l Yy v Bruit

—
Plaques de tole Découper les plaques de | oo vions d*états
téle en bandes ——-————i
non découpées Plaques de tole
A-0

#
découpées en bandes
Poste de découpage

A-I-1. Actigramme niveau A0 : Compléter les éléments manquants

A-A

Ordres ... Energie électrique. ..

Information d'état 4
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Plaques de tdles plagues de

=m tole... % (ﬂml Energie pneumatique
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...Plagques maintenues et positionnées tle... L
non découpdes.... Al Plaques de tile
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Mécanisme de découpage

=]
7

A0 : Découper les plaques de tile en bandes
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Correction du concours STI (Partie B Mécanique) MP-PC session : Juin 2004

P
Aril
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r

b

BB G mauque

Bl QU0 =y Z,, 22/0=0Z,
Q@I)=aZ,, Q(5/0)=p42,.
B-1-2. F(Iel/R,)=V(Ael/R,) + 2, Al
=0+y Z, A(-rT)
=ry X B
B-1-3. F(Ic2/R,)=V(Oe2/R,) + £2,,,0I
=0+6 Z, A(RY,)
=-RO X,
B-1-4. V(Icl/R,)=V(I2/R,) =
ry=—RO =
0 =— By

B-1-5. V(Ce2/R,)=V(0e2/R,)+ 2,,,0C
=0+6 Z, /\(a)-("_,)
=a b7,

B-1-6. V(Ce4/R,)=V(Be4/R,)+ 2,,ABC
=0+a Z,, A(e I-’,,+a)_f'2)
=a (—e)?0+a)72)

B-I-7.

* V(Ce2/4)=V(Ce2/R,) - V(Ce4/R,)
=ed X,+a(8-a)¥,

* projection dans la base |(X, Y, Zo )

V(Ce2/4) = ed: (cosa X, - sina ¥,)
+a(8-a)[sin(a—9X,+cos(a-07,]

V(Ce2/4) = [ea cosa +a(6—d) sin(a—0) ] X,
+ [a(6-d) cos(a—~0) - ec sina ] ¥,

B-1-8. Iﬁcosa =a sin( a—-@J =

af cos(a—b)
~ esina +acos(a—6)

B-I-9. En remplagant ’expression de ¢ dans
V(Ce2/4) , celui ci se réduit & ;

V(Ce2/Re)=a@ sin(a—6) X+

B-1-10. b cosa =£sinf|=> cosff =, )1 ——% cos’a

~ba sina ={ Bcosf =
—b sina

0~ beos’a

B-I-11. V(Ee6/R,) = -Lgiﬁ/ko

avec BE=—(bsina +LcospP)¥,
I7(Ee6/Rﬂ) =—~(ba cosa—¢ ﬂsz’nﬁ) ff,
bsina T

=—(ba cosa+b cosa a)l,
:}E" -b’cos’a

= _ba cosa(l+—25M2__ 7

22— cos’a

B-II-1.|[E(4)/R)=}; (I, +M, c*) &’

B-II-2
-M,gsina 0

*{rg_ﬂ}cf -M,gcosa 0

. Xo¥0.2,)

X, 0

* {To—n}o:{xu 0
) Xe¥0Z,)
X, 0

* {75—4}0’:{}’54 0
0 OJ X0702Zp)
0 0

* {Ts—u}c={}g4 0}

- X Y0Zy)

B-II-3.

*Prsira, = Fomrly, 194/ 0),
-M,gsina 0 0 0
~M,gcosa 0 0 ca

0

X.Y,.2,) a 0 XoY0Z0)

Por=—M,gcacosa
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*

E)—M/Ro =0
*Pn = {TJ—M}D‘ {‘9(4 / 0)}0-

V(De4/R,)=V(Be4/R,) + ,,ABD
=0+a Z,An(-bX,)

-

=-ba ¥,

Ps—u/zz,, = -ba ¥,

* P3—->4/R0 = {Ts-u}c' {‘9(4/ 0)}0

V(Ce4/R,) = (-e X, +a¥,)
=-eq (cosa X,—sina Y,)
+aa [sin(a—6) /\74 + cos(a—&)f’;]
V(Ce4/R,) = c[esina +acos(a—0)] ¥,
P x, = ¢[esina +acos(a-0)] Y,

B-II-4. Théoréme de 1’énergie cinétique (4)

dE(4)
_—d{_ =P ©
(,+M,c’)é=

~M,gc cosa -bY,+ [esina +acos(a—G)]Y,,
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Correction Concours PC-MP année universitaire 03/04
Partie C : AUTOMATIQUE

C.I Automatisation du dispositif de découpage des flancs

C.1L1. Grafcet du point de vue systeme du poste de découpage des flancs.

-+ Départ cycle

1 1 Amener tole

-4~ Téole amenée

2 Serrer et
Avancer tole

- Téole serrée et avancée

3 || Découper tle

-+ Téole découpée

4 | — Desserrer tole

- Tole Desserrée

4 L0 Retour V1
| 1
f T
Téle non épuisé et Téle épuisée et
C1 en arriére C1 en arri¢re
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C.I.2. Grafcet de commande du poste de découpage des flancs

0
-+ Dcy
1 _— Mtl
. Lo
2 1 SC2 SC3
+ Ly Ly
6 — SC1
<+ In
3 - Mt2
T L4
4 | ] Mt2
T Lao
5 L RC2 RC3
" Ly Ly
6 |— RCI
L —
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LioLo
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C.IL Asservissement en vitesse du moteur d’entrainement du tapis

C.I1.1. Modélisation

C.IL1.1. A partir des transformées de Laplace des équations précédentes, compléter le schéma

fonctionnel du moteur (figure C.1), en précisant les blocs Bi (i=1,...,4).

U®) - E@) = (R +L p) I(p) =—> U(p;(f)E(p) - R+‘Lp=m(p)
C.(0) =K, I(p) —> C—I?P%’l - K,=B2(p)
U p+ D QP) = Cpy(P) - Cop) > — ) L _B3p)

Cu®)-C,() Jp+f
Ep) =K. 0p) —=—=> =@ _g =B4p)

Q)
Cr(p) 'Cr(P)
U+ ] L[N K, m,é L | Q@)
. LP+R g Jp+f >
E(D)T
K

(5

Q(p)  vitessede rotation

C.I1.1.2. Etablir la fonction de transfert : = -
U(p) tension de commande

G(p) =[E.(p_)} - Ke
U®) Cr(p)=0 Ump+HLp+R)+K K,

C.IL.2.1. Donner le schéma bloc complet du moteur-génératrice avec sa commande en
précisant les blocs Ky, K, et F(p).

cons

—>» b | CP F(p)

B3

VGT(p)
2(p)
Up)=Eg-Rgl —> Ki=Rg,

=b = K2

VA
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13(} =S a.Il
Ecp)  a _
V() r+lp

V=(@r+1p)], F(p)

C.IL2.2. Calculer la fonction de transfert T(p) reliant la vitesse angulaire €2(p) a la tension de

commande V(p).

K1

(B B3yl

B2

B3 >

B4

Q Vcons \V4
s C(p) F(p)
Var
K2
Ty = 2@ _ G(p)
V@) 1+GEXK;(B,@)B;(p)™

 Ump+DIp+R)+K K +R (T up + D

Dans le cas L et f sont négligeable on a :
akK,

T(p) =
[(RG +R) ImPp+KK ]J(Ip+r1)
AN
Te) >

T (025p+1)(1.6p+1)

C.IL2.3 Calculer et représenter la réponse du systéme non asservi moteur-génératrice (V, Q)

a un échelon de tension de 10 Volt.

50

) = 025p+1)(1.6p+1)p

Décomposition en élément simple :

Q(1)=50+9.5exp(—t/0.25)-59.2 exp(—t/1.6)

C.I1.2.4. Calculer la fonction de transfert H(p)= QQ(p()p)

cons

Qp) __ COTED

10 G T7CH)TRIK,

()
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C.I1.2.5. Dans le cas d’un correcteur proportionnel C(p) = K, , montrer que le systéme
asservi est un systéme de second d’ordre de pulsation propre o, , de coefficient

&’amortissement & et de gain statique K.

op) AK, ab
Qcons(p) [(RG+R)JmP+KeKc](1p+r)+AKcab
Q(p) AK_ ab

0@ Ry +R)Imp+K Ko I(Ip+1)+AK ab
AN

() A Kw?

Q.0 p2+4.62p+25(A+1) p?+2Ew,p+w3

w. = J2.5(A+1) K= D g 146

T 2.5(A+1) VA +1
C.I1.2.5. Réponse a un échelon ne présente pas de déplacement :
g= 120 1o ac1am
A+l

(3
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