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Pont élévateurélectromécanique a deux colonnes

F Le sujet comporte au tota22 pages.
F Le sujet comporte 3 types de documents

APage2 407 :SocledusujetO2 YLI2 NI F yi f S& & SEVd@oulelyhd. RQS G £ dzk

APage84a 12: Documentsessourceportant la mention DRES XX (CouleurRosg.

DREP XX (CouleuBlanche.

APagesl3 422 : Documentséponsegportant la mentio

Le sujet comporte situations d'évaluation (SEV)

: ANALYSE FONCTIONNELLE ET ETUDE DE LA TRANSMISSION DE PUISSANCE (sur 24 pts)
Ba¥% : ETUDE ENERGETIQUEET PROTECTIONé ¢ 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 . 66666 é &6 . (sur28pt9

B=2¥E] ETUDE DE LACHAINE DO | NFORMATRK ON6 ¢ 6 6 6 6 666666 ¢ 6 666 (6ur28pts)

Les3 SEV sont indépendantes et peuvent étre traitées dans un ordre quelconque apres lectpamdgraphesl,
I, 1 etV (page2).

La numérotation des questions est continude la questiomN°1 (Question:1.) a la questiorN°41 (Question:41.).

F Toutes les réponses doivent étre rédigées sur les documents répo DREP XX,

F Les pages portant en haut la mentic DRER XX (CouleurBlanchg doivent étre obligatoirement jointesa la

copie du candidat méme eiles ne comportent aucune réponse.

F Le sujet est noté sur 80 points.

F! dzOdzy R20dzySyid yQSaid Fdzi2NAR&ASOD

F Sont autorisées les calculatrice®n programmables.
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l. Introduction :

Un atelier de réparatior t d 6 e det vehectles eantomobilesst équipé

dooutill age, doappareil s de penmetent rae s
technicien (garagistedl 6 ef flees u®ep ®r ati ons de cop-
réparation

C h |
en

Pourprocéder facilementet entoute sécuritéa des interventions en dessous des
voitures, legaragisteest amené a utiliser un pont élévatéktig.1 ci-contre) pour
souleverle véhiculedu sola une hauteur variable.

-’
Fig. 1: Pont élévateur

[I.  Description:

- Le pontélévateur(Fig.2 DRES0) estconsti tu® de deux colonnes |fi
chaque colonne est installé un moteur électriqueni de frein & manque de couraqij entrdne une tige
filetée (vis) a traveran systemeéducteur. Sur la vis est monté wmad solidaire aux deux bras de levage.

- Unpupitrede commande fi x® " | 6une des deux col onjne
A Deux boutons poussoirg¢m) pour la montée &) pour la descentg
A Deux voyants lumineux fléchés indiquant le sens de déplacement des bras.

- Sur dhaque colonneontinstallés :
ADeux capteurs de finle courselétectant les limites haute et basse des;bras
AUn capteurde niveapotentiométrique mesant la hauteur de soulévement des bras.
- Un capteur de forcgnon représenté@étecantla charge maximale
- Une armoireélectrigueenferme lepré-actionneur®tlesappareilsde protectioret de commande
- Le pontélévateulest géré par un aut@te programmable industrihiPl).

II. Caractéristiguestechniqueset schéma de principe

- Tableaudes caractéristiques techniquiespont élévateuiig.3, DRES 01).
- Schéma de principgu pont élévateuiFig.4, DRES 02).

IV.  Fonctionnement:
Aprés avoir psitionnéles quatre bras du poah dessous du véhiculle maniére a ce que le centre de gravité
soit équilibré le garagisteppuie sur le boutor{m) et le maintientenfonggus qudé~™~ ce que a
atteinte ou jusqudé”™ |l a cour se ma Xeiganagistappudsur lebouton .
(d) etle maintientenfongeus gh@utlear d® sadeque gpogition bassesitgtteidte

Si, au cours de | a mo nrel&hautrwdesbemsds deuxdccelmmes degagemm|| 6 G
le moteur entraiantlesbr as en avance esbans° e eethedmobetir nd
| 6®car't entre | es haute20ms. des bras soit i nf ®1 1 ¢

Le grafcet du point de vue systeaela montéelu pontélévateurest donn@nFig.5, DRES 03.
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V. Situations doé®valwuation (SEV)

ISEV 1: Analysefonctionnelle et étudede la transmission de puissancée[24 pts]

A. Analyse fonctionnelle.

Dans | e but d 6 dexrechercler I€sdanctidnseoffetes par le pont élévataird | d e lest |

solutions constructives choisipar le concepteuon vous demande a@mpléter.

Question :1. Lediagramme oéteacornes™ partir de | 6i ntroduct 1,9
Question :2. Le diagramme @ieuvre» en vous aidant du tableau des foncti@REP 01, page 13 ; [2 pts]

Question :3. La chaindonctionnéle a partirdes paragrapheésll, Il , IV etFig.9 DRES 05 [2,5 pts]

B. Etude de la ransmission de puissance

Pour sbassurer gue asafonptionnrcomm® pr&uw, aotiseéies arsané c o mp | i |

- Déterminer les caractéristiques mécaniques que legirdateur électromécanique doit satisf;
pour répondre au besaile 6 ut i | i sat eur ;
- Proposer une solution constructive.

Lafigure O6ci-dessousappelleles c h®ma de transmission de | 6®ne
prom e — — ~
Nwm | Nv | Ps (V,F)
Moteur S I Réducteur Vis + Ecrou |—>
m :
e /
hq

Fig.6: Schémadd r ans mi_s s i o pourdire cdloon® n

La bonne compréhension du fonctionnement du pont élévateur électromécanique doit précédetidonLag
niveau de ce dernier. Pour cela, on vous demande de répondre aux questions suivantes

Question :4. Compléte le schéma cinématique partiel. [2 pts]

Pour accompl ir |l e soul vement déun vVv®hicul e

éledcromécaniqued ot ® doéun f r ei n,doit pameurrtpeerseddemetres ertiO secondes.

Un réducteur a couple coniqued.7, DRES03: Dessin + tableau deslonnée$, constitué de deux engrenag
droits et doéun engrenage conique, permet doéad:3
systeme vigécrou assurant le soulevement du véhiciNetre objectif est dedéterminer les puissanc

mécaniquesécessaires a fournir pas deuxmoteurs

Question :5. Enseréféramt laFig.7, DRES03 i ndi quer | e typelH)e [pbpar
Question :6. Donner 3 autres systemes de transformation de mouvement en plus du SySEBTEIISS pt]
Question :7. Déterminer le nombre de demtsde la roueb. [2 pts]

nire

en

jes

APt
es

d e
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Question :8. Pour Zs = 40 dents. Calculerle rapport de réduction globay du réducteur a engrenay
(droits + conique). [1,5 pt]

Question :9. Calculer lavitessede rotatiorNv de la vis (en tr/min). [1pt]
Question :10. Endéduire lavitessede rotatiorNm du moteur (en tr/min). [1pt]
Question :11. Calculerla puissance de souléeveméntrelative auneseulecolonne(enW). [15pt]
Question :12. Calculerle rendement globdg. [1,25 pt]
Question :13. Endéduire la puissance mécanid®ea la sortie du moteur (af). [1,5 pt]

Travail graphique :
Question :14.Compléter le dessin, relatif au montage du réducteur sur le moteur, en réalisant ung
encastrement e20¢etiepignbrdparuberclavetmaneeis a téte hexagong

une rondelle frein (Grower). 5 pts]

ISEV 2 : Etude énergéique et protection| [28 pts]

Dans | e but dbéassurer une protecti on rDDRdwitéree u {
reglé, de dterminer certaines caracteristiques des actionneurs assurant la montée et la descente des
pont ®| ®vateur et doéam®I i ortallation, dngouddantahde detiGerdes |

taches suivantes

A. Sécurité et protection.

Pour éaliserle s travaux de r ®p éhicadas onaitiise éetpluscs@ueant des produite ae
nettoyage, deandceslwonditimi 6at ebhnér Dest cl| @Js=s20Voltgh mm g

On s e p éudigrdapretectibd des personnes contre les contacts indirects.

Le schémale lafigure 8, DRES 04 représenteud ®f aut doéi s ol e me rivil entraula phasd
et la masse.
On donne

- Ra:résistance de la prise de terre des magdes (0Y) :
- Rn: résistancele la prise de terre du neutR=5Y) ;
- Ru : Résistance du corps humair200Y).

Question:15Pr ®ci ser | e type de r®gi me de neutr e [yli
Le schémaéquivalent du circuit de défaastreprésentéi- P
contre.

4D R R
Rn
—___1
Question :16.Calculer la valeur du couraht et en déduire la tensiddc. [3pts]
Question :17.Cette tensiotJc est elle dangereuseJustifier votre réponse. [1pt]

Question :18.Calculerlpn seuil auquel I®DR doit étre réglé. [1pt]

e

> liai

le et

5 e
bras
D U i

de

1317

€ a
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B. Détermination descaractéristiques du moteur M1.
L 6 o bj e c téermineelsstcaradtéristiques des actionndditset M2.
On rappelle que la puissance mécanique nécessaire pour une colonriEl 86t\dket que laensiondu réseay

est de400V- 50Hz.
En utilisant le document constructdliableau 1, DRES 04):

Question :19. Donner le type du motedl. [2 pts]
Question :20. Préciser le couplage des enroulements statoriques. [2 pts]
Question :21.Compléter le schéma de couplage des enroulements. [1pt]

Question :22.Calculef dans les conditions nominales plaissance absorb&a du moteuM1. [2 pts]

Question :23.Sachant quéa somme ds pertes constantesdes Pertes Joules rotoriquBs € Psr = 417W),
calculeralorsles pertes Joules statoriqus. [3pts]

Question :24.Calculer lavaleur de larésistarRel 6 un enr oul ement st atp]i qQu

C. Amélioration du facteur de puissanceosj de | 6i nstal |l ati on.

le relevementd u facteur de pui ssance deparmides mesures prises paif le r
respons abl mourdgonalisérdatcansommation en energie eléctrique

Sachant queek puissances conso®e s par t o uRa®15kV3, Qan=sl4,4s kVlara (Prernalre deu
chiffres apres la virgule dansus les calculs ailessouk:

°2)
(72}

Question :25.Citer deux moyens a utilispourr el ever | e facteur de [ppi
Question :26.Calculerle facteur de puissancesj del 6i nst al |l ati on. [2 pts]
Question :27.A partir duTableau 2duDRES 04, calculerla puissance réactive a fournir au réseau pour rejevel

|l e facteur de puiO®O9sance de | 6instal lpatd ijon

Question :28.Déduire la valeur de la capacitédecundes troiscondensateurs montéatriangle permettar

~+

de fournir cette puissance réactive. [2pts]

ISEV 3: Etudedelachained 6i nf o{2®pts] i on

A. Etude du captageet de conditionnement
Lafigure 9duDRESO05donne le schéma synoptiquedeldcha d o6 acoui si t i on_

|
[ | POTENTIOMETRE MULT-TOURS

A-1. Etude du captage : VIS SANS FIN|
On rappelle quéa course totaldesbrasélévaeurs est de2000 mmet quel 6 ® ¢ / ‘
YA

maximaladmissible entre les hauteurs des bras e20dam.

Pour mesurerla hauteurdes brasde chaque colonnen a utilisé un capteu

potentiongtrigue monté sur la vis de la colonn@if figure ci-contre).
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'l sdagit donuthtoupsdvariatiortlinéaima,ctbreesst ~ dire quodil faudt
pl usieurs tours pour faire d®placer | e curseul

Le potentiométre est actionné a travers un réducteur mécqrogeeet vis sans firge telle sorte que le cursq
parcourt latotalité de lapiste résistivequandles bras se déplaot de la limite basse a la limite hause

inversement.

Dans ce cas la tension entre chaque cursdamedsse est a chaque instant proportionnellehaddeur du bras

correspondant.

Le sch®ma deShauegradesbrasestdamnd-igure 10 ci-dessousvecP1= P2aliment&en+5V :

+5V +5V

Capteur '
(colonne 3
1

____________

1
, Capteur
|
1

(colonnel)
V20

Fig.10
On rappelleggue la hauteur maximal2@00 mm) correspond a une tension 8l& entre le curseur et la masy

Calculer les valeurs de la tensidrentre les deux curseufg1o -V20) lorsque:

Question :29.Les deux bras soatla méme hauteur [1pt]
Question :30.Les bras ded colonnel sonta 1000mm etceux dda colonne2 sonta 1020mm. [1pf
Question :31.Les bras ded colonne2 sonta 1000mm etceux dda colonnel sonta 1020mm. [1pt]

A-2. Etude du conditionnementdu signal:
A-2-a) Filtre : (cas de la colonne 1)

Pour éliminel 6 e fed perturbadiond/1o est filtrée par le circuiCy, Rz (figure 11ci-dessouga v a nt  d|6

un suiveur ~ base d<fupposgpaifditi cat eur op®r ati onnel

On admet que les perturbations sont de type sinusoidal

U1

R2 e

T

Fig.11
Question:32.Donner | 6 elxfpnctiensde transfeif=o=e ==— en fonction deR>etCy.  [2pts]
Question :33. MettreT sous la formd = —— , en d ®pcssionrdero. | 0 e [1pf

Question :34.PourR,=6 , 8, calcMler la valeur d€; pour atténuer & moins @edB toutes leperturbations

qui ont des fréquences supérieurés-z. [1,5 pt]

ur

e.
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A-2-b) Amplificateur soustracteur : ’_.:,LS
Les signauxV/iz2 et V22 (Vizet Va2 : tensions images des hautgur " = i U:A
sont appliquées a un étage soustractBgure 12 ci-contre R =N
(Il 6ampl i ficateur op®rationne _ \1 par f
V22 Re Vss:j?/
V12 V3 va
PourRe=Rs=20R etRs=R7=R
Question :35.ExprimerVs = V*en fonction de/12. wspt] =
Question :36.ExprimerV- en fonction d&/22 etVa. [2 pts] Fig. 12
Question :37. En déduireque 8n n [1,5pt]
Question :38.CalculerVa s i | 6 ® V& etV esnde50enV (50 mMVcorrespond [
admissible entrées hauteurs des bras des deabonnes) [1,5pt]

A-2-c) Comparateur et adaptateur de niveaux:

Le signalVa est compa a deux seuil$+1V et -1V) voir
figure 13 ci-contre

Lesseuils+1V et-1V sont les imagedes valeurs que peu
avoir | 6®cart maxi mal admi”
Les comparateurs sont alimentéstd2V et0V. -
Les deux ®tages ~ transi s
de niveaux de tensiona v e c | 6aut omat
industriel.

- SiV7(ouVs) =0V C Va(ouVp) =24 V.

a C ¢

- SiV7(ouVs) =12V C Va(ouVp) =0 V.

Lescourse<C1 et C2 sont indiquées sur fegure 14 ci-contre.

Question :39.Compléter alors le tableales états [3pts] 1

Colonnel

A
B.Etude du traitement de Iﬁinéo&rsé&

) (Colonnez

A

En vous aidant

Ve

- Duxch®ma de princiDRESO®e | 6i nst al

- De la configuration matérielle de 6 A(PRES02) ;
- Du Grafcet de point de vue systeme de la mo(dRES 03 ;
- Du tableau destats(Question39) ;

fighxs1 0"

- Du principe dERAFCERahlacgage badderddéno&BRES 05

Compléter.
Question :40.Le Grafcetde point de vu@PI de la «<Montée» du pont élévateur

Question :41.Le programme Ladder correspondant aux étahe3 et des action®1, Q2 du Grafcet de

« Montée».

Course C2

[6pts]

[5pts]
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Fin de course bas

Moteurs

Capteur de niveau

<« Finde course haut

Pupitre de commande
(2 boutons poussoirs m et d)

<4— Colonnes fixéesausol—

Brasde levageorientables

: ot X
SR B O /
e

& 4 % Armoire électrique

Fig.2 : Description du pont élévateur

Nombre de colonnes 2

Nombre débras de levage 2 bras par colonne
Coursemaximale 2000 mm
Capacité de levage 4,2 Tonnes
Temps de montée/ Temps de desc| 50 s /50s

Actionneurs

Moteurs asynchrones (M1 etM2) : Puissance P ; 230/400 V50Hz.

Réducteus Deux réducteus a couple conigugun pour chaque colonne)
Systeme vigecrou Pas = 6 mm
Capteurs Deux capteurs de niveauUn potentiométre multitours par colonne

mesure & hauteur des bras

Deux capteursfin de course par colonnefco etfch détecent les
limites basse et haute des bras.

Un capteur de force détecte la charge maximale (non représenté

Préactionneurs

Quatre contacteurs

Gestion du pont

Un automate programmable industrigAPI)

Protection Deux relais thermiques

Fusibles

Mise a la terre + DDR
Commande Deux boutons poussoirs (MontéeDescente)
Signalisation Deux Voyants lumineux fléchés

Fig.3: Tableau descaractéristigues techniques
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Vee =12V A

R1
30

Voo =24V

D2 P2 R10

5v 12K

I V22 R6
— 00—

Vee =12

I§

5

Vee =24V
3 Q40

- 30
20
S

R12

3
°
(o))
Automate programmable industriel

Vss =-12V

n KM2 KM3 v-- j
Fig.4 : Schéma de principe \ \ \ ’ \ \ \ \ \ \ \

Lad2y FAIANI GA2Y YFEGESNASEES RS fQltlL

. . Entrée . Sortie
Appareillage Commande/Information AP Action API
Bouton poussoir /1 » | Montée colonnd. et colonne2 11 Monter colonnel Q1
Boutonpoussoir «d » | Descente colonnget colonne2 12 Descendre colonnk Q2
Fin de coursécn Fin de course limite haute de la colorine 13 Monter colonn& Q3
Fin de coursécp: Fin de course limite basse de la colotine 14 Descendre colonn2 Q4
Fin de courséch, Fin de course limite haute de la colorihe 15
Fin de coursécy; Fin de course limite basse de la colo@ne 16
EntréeVa, Si Va=0YV alorsColonnel esten avance sur colonize 17
EntréeV, Si Vp, =0V alorsColonne2 esten avance sur colonde 18
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Y

E Ordre de montée et limites hautes non atteintes des deux colonnes

2]~ Monter colonnel et colonne?

1 Ordre de montée annulé ou limites hautes atteinte Colonnel en avance sur colonng + Colonne en avance sur colonné
[% Arréter [4]~ Arréter colonndl | Monter colonne2 EE]— Arréter colonn@ | Monter colonnel
4 | Retard rattrapé par la colonn@ | Retard rattrapé par la colonnd

E@ Arréter

+4 :1

Fig.5: Grafcet du point de vue systéme de la montée du pont élévateur

Tableau des données

Vitesse minimale de soulévem¥gnt 40 mm/s || Pas de la vis de soulevement 6 mm
Nombre de dents du pignon drdit 20 dents || Nombre de dents de la roue drodig 50 dents
Nombre de dents du pignon coniglie 28 dents || Nombre de dents de la roue coniglie| 30 dents
Nombre de dents du pignon drdi 30 dents || Nombre de dents de la roue draite I
Masse maxi malM doéun| 4200 kg Accélération de la pesantegr 9,81 N/kg
Rendement dif' engrenage droit/n 0,9 Rendement dbenhgr ¢ 08
Rendement defMengrenage droiti; 0,9 Rendement du systeme-esou/n | 0,6

Pour | éengrenage (5+6), on a
Module réel m,= 1,5 mm |Angl e doh®lice |Entraxea=57,93mm

Fig.7 : Réducteur a couple conique
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: DRES O
/]
Réseau 230/ 400 V g
N
Ru
Fig.8: D®f aut doéi sol ement au niveau
CHOIX DU MOTEUR
IP 55 -50 Hz - ClasseF- 230 V O/ 400 V U- S1
4 poles Puissance Vitesse | Couple |Intensité| Facteurde | . - |Courantdémarrage/
1500 tr/min| Nominale 450 Hz | nominale | nominal |nominale| puissance Courant nominal | Masse
Pn Nn Cn Iy (400V) . IM B3
Type . Cos » % Io/In
¥ (kw) minl | (Nm) | A (4) (ko)
LS90S 1.1 1429 7.4 2.5 0.84 76.8 4.8 11.5
LS90L 1.5 1428 10 3.4 0.82 78.5 5.3 13.5
LS100L 2.2 1436 14.7 4.8 0.81 81 6 20
LS 112 M 4 1438 26.8 8.3 0.83 84.2 7.1 24.9
TABLEAU 1
Puissance de condensateur en kVar a installer par kW de charge pour relever le
N facteur de puissance cos j ou tanj, aune valeur donnée.
vant =
compensation jtan 0,75 0,59 0,48 0,46 0,43 0,40 0,36 0,33 0,29 0,25 0,20 0,14 0,0
tan j cos | cosj 0,80 0,86 0,90 0,91 0,92 0,93 0,94 0,95 0,96 0,97 0,98 0,99 1
1,33 0,60 0,584 |0,733 |0,849 |0,878 |0,905 |0,939 |0,971 |1,005 (1,043 |1,083 (1,131 |1,192 (1,334
1,30 0,61 0,549 |0,699 (0,815 |0,843 |0,870 |0,904 |0,936 |0,970 (1,008 |1,048 (1,096 |1,157 [1,299
1,27 0,62 0,515 |0,665 |0,781 |0,809 |0,836 0,870 |0,902 |0,936 |0,974 1,014 |1,062 (1,123 |1,265
1,23 0,63 0,483 |0,633 |0,749 |0,777 |0,804 0,838 |0,870 |0,904 |0,942 0,982 |1,030 (1,091 |1,233
1,20 0,64 0,450 (0,601 0,716 |0,744 |O0,771 0,805 (0,837 (0,871 0,909 |0,949 |[0,997 (1,058 |1,200
1,17 0,65 0,419 (0,569 (0,685 |0,713 |0,740 |0,774 |0,806 (0,840 |0,878 (0,918 |[0,966 (1,007 |1,169
1,14 0,66 0,388 |0,538 |0,654 |0,682 |0,709 |0,743 |0,775 |0,809 |0,847 0,887 [0,935 (0,996 1,138
1,11 0,67 0,358 |0,508 |0,624 |0,652 |0,679 0,713 |0,745 |0,779 (0,817 0,857 |0,905 [0,966 |1,108
1,08 0,68 0,329 |0,478 |0,595 (0,623 |0,650 |0,684 |0,716 |0,750 0,788 |0,828 0,876 |0,937 1,079
1,05 0,69 0,299 |0,449 |0,565 [0,593 |0,620 |[0,654 0,686 |0,720 0,758 |0,798 0,840 |0,907 1,049
1,02 0,70 0,270 |0,420 |0,536 0,564 |0,591 0,625 0,657 (0,691 (0,729 0,769 |0,811 |0,878 (1,020
0,99 0,71 0,242 10,392 |0,508 0,536 |0,563 0,597 0,629 |0,663 |[0,701 |0,741 |0,783 |0,850 (0,992
0,96 0,72 0,213 |0,364 |0,479 |0,507 |0,534 0,568 |0,600 |0,634 |[0,672 |0,712 |0,754 |0,821 |0,963
0,94 0,73 0,186 |0,336 0,452 (0,480 |0,507 |0,541 |0,573 |0,607 |0,645 |0,685 0,727 |0,794 0,936
0,91 0,74 0,159 |0,309 |0,425 0,453 |0,480 |0,514 |[0,546 |0,580 [0,618 |0,658 [0,700 0,767 |0,909
0,88 0,75 0,132 10,82 0,398 |0,426 [0,453 0,487 [0,519 0,553 0,591 0,631 [0,673 0,740 (0,882
0,86 0,76 0,105 (0,255 0,371 |0,399 0,426 |0,460 |0,492 0,526 |0,564 |0,604 0,652 0,713 |0,855
0,83 0,77 0,079 (0,229 0,345 0,373 0,400 |0,434 |0,466 |0,500 |0,538 |0,578 0,620 0,687 |0,829
0,80 0,78 0,063 |0,202 0,319 |0,347 |0,374 |0,408 |0,440 |0,474 |0,512 0,552 0,594 0,661 |0,803
078 0,79 0,026 0,176 [0,292 [0,320 [0,347 [0,381 [0,413 0,447 |0,485 0,525 [0,567 [0,634 [0,776
075 0,80 0,150 0,266 (0,294 0,321 [0,355 0,387 [0,421 0,459 [0,499 0,541 0,608 |0,750

TABLEAU 2
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1 u
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A qui-i resd@drvice Sur quio? agit

Eeéééééccececeececeeééécceceeceeceeceeeéeceeceecéééeceeeccee.

Question :2.

Normesde
sécurité

Milieu
environnan

Tableau des fonctions

FP1

Soulevelle véhiculedu sol

FP2

Ajusterla hauteude levage du véhiculearle garagiste

FC1

Maintenir le véhicule en position horizontale équilibrée

FC2

Sbadapter ° | 6®nergie ®lectrique du site

FC3

Respecter les normes de sécurité

FC4

Se fixer sur le sol

FC5

Résister au milieu environnant
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Question :17.

Question :18.

Question :19.

Question :20.

Question :21.

Question :22.

Question :23.

Question :24.

Question :25.

Ul V1 W1

T W2 U2 V2
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Question :26.

Question :27.

Question :28.

Question :29.

Question :30.

Question :31.

Question :32.
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Question :38.

Question :39.

Ecart entre les courses C1 et C2 des br Va4 V7 Vs Va Vb
C1> (C2+20 mm) Vi>+1V é é é é
C2>(C1+20 mn) Va<-1V é é é é

20 mA@LrC@2 O0+20 mm| -1 VOO + ] é é é é
Question :40.

1
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Question :41.

SM2
RM2
SM3
RM 3
32 Q1
I~
S
Verrouillage
électrique
= [Q3
q4
R~




