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| 6®preuve

Voletl: pr ®sentation depdgd @PlBeuve
Volet 2 : présentation du support i page 2/18
Volet 3 : substrat du sujet . pages de 3/18 a 13/18
o Situation db®val:pagei 818
o Situation do®val:pages 8/18et2/18
o Situation do®val:pagei 418 3
o0 documents réponses (DREP) . pages de 5/18 a 13/18 (arendre par le candidat)

Volet 4 : documents ressources (DRESS) : pages

de 14/18 4 18/18

Volet 1 : Pr®sentation de | 6®pr e
1 Systeme a étudier : Chariot élévateur trois roues ;
T Dur ®e de | 6 ®pr:dhbeures;
1 Coefficient 1 8;
1 Moyen de calcul autorisé : Calculatrice non programmable ;
1 Documents autorisés Jaucun ;
1 Les candidats rédigeront leurs réponses sur les documents réponses (DREP) prévus a cet effet.
GRILLE DE NOTATION
SI TUATI ON DO@EWMAL UA SI TUATI ON DO@WAL UA SI TUATI ON DO@WAL UAT
TACHE 1.1 TACHE 2.1 TACHE 3.1
a 1pt a 1pt a 1pt
b 1,5pt b 0,5pt b 1pt
C 1,5pt C 1pt C 1,5pt
d 2pts d 1pt d 0,5pt
e 1pt e 2,5pts
f 0,5pt f 1pt
o ———— g 1pt
TACHE 1.2 TACHE 2.2 TACHE 3.2
a 0.5pt a 1pt a 1,25pt
bl 1pt b 1pt bl 1pt
b2 2pts c 1pt b2 1pt
d 2pts b3 1pt
e 1pt b4 0,75pt
f 1pt b5 2pts
g 0,5pt C 1,5pt
— e — TACHE 3.3
TACHE 1.3 TACHE 2.3 a 0,5pt
a 0,75 pt a 1.5pt b 0,5pt
b 0,5pt b 1,5pt c 3pts
c 0,75pt c 1,5pt dl 1,5pt
d 1pt d 0,5pt d2 1pt
d3 0,5pt
TACHE 3.4
a 1,25pt
b 1,75pt
C 0,5pt
d 2,5pts
Total SEV1 [ 12,50 pts Total SEV2 | 17,50 pts Total SEV3 30,00 pts
TOTAL : é ints/ 6 0 P
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Volet 2: Présentation du suppd

T Avoir des pieces de rechange p@ssureda maintenane dunouveauchariot élévateutrois roues

[ QS@2f dziA2y Rdz GNIYaALRNI RS YI NOKIFYRAGSZS defF | A
manutention. Une société spécialisé Sy Y I G SNRA St ROSYUNBLINRAS | R
chargementdéchargement de palettes, souhaite faire évoluer le produiirpdévelopper un chariot
€lévateur trois rouegfigure cikdessou$ ayant sensiblement la mémenceptionque ke chariot actuel
qui ne peutsoulever, déplaceret dépose lj dme charganaximalede1250 k@ R Qdzy' S L2 a Ali A
une position finale.
Afficheur asept
ﬂignonconiquezg - Roue conique 3N __segments
A 2
Pignonarbré 5 J €n, Poulie 31 2
Roue -
dentée 12 Rails de
guidage de
la charge
Fourches
Roue !
dentée 22 /"*’.{\\ Roue arriére
N motrice 44
\Mécanisme de tractionDRESS page 14/18
- L . Chariot élévateur trois roues
Description du chariot élévateur trois roues
Le chariot élévateutrois rouesest actionné par trois moteurs
fUn moteur de traction(non représentésur DRESS page 14/18ntraine la roue arrieremotrice 44,
pour déplacer le chariot élévateurois roues graceau mécanisme de traction
fUn moteur de levéactionne une pompdydrauliquequi alimentea son toure circuit hydraulique en
pression suffisantéd OKS Y| LI NI ASt RS DRESY pagsh/ 18) poui dodlgver B (R NJ
déposer une charge
fUn moteur de direction de puissanfe85 kW(voir schéma cinématiquecompletDREP page 68).
Les trois moteurs sont alimentés par une battet&V.
Le nouveauchariot élévateur trois rouesomporte aussj entre aitres, les organes suivantsails de
guidagede la chargeavec les fourhes, poste du conducteur et affichearseptsegments(figure ck
dessus)
I LI NI AN RQdzyS a2 dzhhindgashérignS Ndg hafterit ¥, & Gauveiuighazidt
élévateaur trois rouespermettra de soulever,déplaceret déposerune chargede 2000 kgR Qdzy' S LJ? & A
initiale a une position finale
Pour atteindre cetteperformancet S 6 dzNB I dz RQSGdzRS RS f I a2 0ASilS
flAccroitre la capacitéR S actefchariot élévateur trois roueour pouvoir soulever une charge
maximalede 2000kg. Pour ce faire on doitchoisir:
V un moteur de tractionde puissancedéquate;
V unepompe hydrauliqueR Qdzy' S LidaAvanabiey O S
V lesmatériaux convenables despieces sollicitées.
fiPrévoir sur le nouveau chariot élévateur trois roues) systtmeR QI Olj dzA & A (0 A 2dé laS|i
massede la charge souleverlLJ2 dzNJ LINBBSY A NI £ S O2y Rdz0OGSdzNJ Sy O 3
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Volet 3: Substrat du sujet

%\%,‘NS 45 €929l -2 0 1 Dslall 39001 - LygllSull sl idogll plonioX]
1

('{LG:'!!'(I:Lh,bHSQQ'i!VA - - — —\
' gl yu u2dzi S SudzRS RQI YSTEA2NIXUAZ2Y RSa LJS Nér
fonctionnement du nouveau chariot ékBvateur trois roues et celui de ses différents organes,
particuier le mécanisme de traction & a @ 3 G858 YS RQI Olj dzA delainfagssgie l&charg®
souleée.

\. J

@ Tache 1.

Dans cette tache A f & QlF G8NB ySOSaal ANS RQF LIINBKSWRS
nouveauchariot élévateurtrois roues En se référantaDRES pags (14/18), (L5/18) et au F.A.S.T
partiel & compléteDRERage(5/ 18), répondre aux questiondesDREP page5/ 18 et 6/18).

© Tache 1.2

Dans le but de transmettre la puissance mécanique du moteur de traction a laaronéee motrice 44,
1Said ysSOSaal ANB RQS,LN NI ANIAfYHI SNXISRIR FWBRRISE @ I
moteur de traction53etf Q| RD 837 DREP page (6/185 (I R Q le uiddgh BnNdtatiorde
ce derniergrace aux roulementg6 et 51.

Pour cefaire, répondre aux questions dDRERage(6/ 18).

@ Tache 1.3

La masseransportée par le nouveauchariot élévateurtrois rouesne doit pas dépasse2000 kg Le
conducteurdoit avoir la possibilité de lire a tout momensur un indicateur déa massegafficheura
sept segments lavaleur dela masse dda charg soulevée[ Sa St SYSyida RS €I
NBf Il GADBS tetaff @ JIFdeddciiedns2ly massale la charge sont représentés par le
schémancompletdu DREP pagé€/(18).

5l ya fS o0dzi RS O2YLINBYRNB S T 20 skdéayt ABRESS
page (B/18), répondre aux questiondu DREP page/(18).

SITUATI ON DOEVALUAT ~N
Pour pouvoir soulever, déplacer et déposer une charge maximal@0®® kg il est nécessaire d
déterminer letype dumoteur de traction convenable, la pompe hydraulique qui va alimenter le Ci
hydrauique en pression suffisante pour soulever et déposer cette charge et vérifier la résistan
pieces sollicitées et choisir leur matériau. A ce propos, effectuer les taches suivantes y

Q@ Téache 2.2

La force maximale de tractioRr du chariot en charge résulte da transmissio de la puissance

mécanique du moteur de traction. La transmissib® cette puissance mécaniqué la rouearriere

motrice 44 est assurée par lemmécanisme de tractioivoir DRESS pagél4/18, 15/18 et 16/18 et le

schéma cinématiquencompletDREP page5(18)). On doit donc choisir le type du moteur électrique

convenable pour déplacer le chariot chardfur ce faire, répondre aux questiodess DREP page

(7/18 et 8/18), en tenant comptedes hypotheses suivantes

1 Pendant le déplacement du chariétévateurtrois roues les directions de la force de traction et la
vitesse de translation sont confondues.

1 Il'y a roulement sans glissement au point de contaentre la rouearriere motrice44 du chariot et
le solIDREP page (6/18)

O Tache 2.2
Le schémapartiS f RS f{ Ohvdfauligie DRESE payeq/18) Y2y G NBE 1lj dzS 0QS
hydrauliquequi alimente le vérin hydraulique centrpbur souleverou déposerune charge maximale
estimée aF=30000 N (poids de palette + accessoires mobilds)faut donc chair le calibre de la
pompe hydrauliqued2 Yy @Sy | 6t S | dadzNF yi  QF £ A YSy { hyjiolh®sgs F
de la page suivantgl/18) et des données dDRESS page (16/18¢pondre aux questions dd3REP
pages (8/18et 9/18).

$D

P
(N
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Hypotheses
 Le fluide utilisé est supposéncompressiblele masse volumiqué = 900 kg/m?® et de viscosité

cinématiques = 0,25.10" m?s ;
Le fluide se déplacelamémevitesseRI ya f I O2 y R @etids reRuEmant2ia;NI { A
Les pertes de charges dans la catelde rdoulement2-3 sont estimées &.3=-50 J/kg;

= =4 =

Le travaifourni par la pompéydrauliqueest estiméaW,.,= 15,24.1(? J/kg;

1 La différence des niveawntre les point et 3 est négligéed, = 7Zs).

® Tache 2.3

Une étude préalable a montré qumur déplacer le chariothargét Q l4Gd&it transmettre & la roue

arriere motrice44 une puissancé® = 6000 W & la vitesse de rotation constanté,o = 150 tr/min. La

transmissionde cette puissancsolliciteles piéces en particulidr Q 4@qSi estsurtout sollicité & la

torsion. On doit donc vérifiesa résistance a la torsion et choisir son matériau.

En tenant compte des données et des hypothesetessous et dIDRESS page (17/18¢pondre aux

guestionsdu DREP page (9/18)

Données et hypotheses

T [ Q4 &ssimilé & un arbreylindriqueplein de diamétred = 24 mm est en acier pour lequel on

souhaite déterminefarésistanceélastiqueR: ;

On adopte pour cette construction un coefficient de sécusite2,5;

Les singularités de formesu nivea de f Q [4& Bovoquent une concentration de contraintes

estimée aK;=15;

Reg=0,7xR: ; (Re: résistancetlastiquea latraction etRyy: résistance élastiquau glissement;

Le poids des piéces dig af Q [4EeSt négligé. Cetx@ est guidé en ration par deux paliers

adzLJLl2asa alya FTNRGOISYSY (i oxed@sdni SipposéeS dansTdesNlarts

paralldes au plan perpendiculaidesonaxe.

SITUATI ON DOEVALUAT

Parmi lespieces lesplus sollicités aux déformationspn trouvef £el40 qui entraine en rotationla roue

arriere motrice44. On doit doncassurer son interchangeabilité dans le temps.

Entenant compte de ce parametréors de s fabrication en série et en vousidant ces DRESS pagt

(17/18 et 18 18), wus allez faire partie de I'équipe chargée de mener une partie cette étude de

kfabrication.PourceIaZ Yy ©@2dza RSYlIYRS RQSTESOGdZSNI £ Sa i N)('
Tache 31:

D Toute étude de production commence par une analyse du dessidéfnition. En utilisantes DRESS

pages (17/18 et 18/18)répondre aux questions d&3REP pages (9/18 et 10/18)

@ Téche R:

[ é@ude du dessin de définitiode f Q I4EDRESS page (18/183 aboutr af QS 6 f ABAQISHF

LINE 2S{ RQS liazRaP.EFE 3 cefpropobidpankre aux questions ddBREP page(10/18 et

11/18).

@® Tache3.3:

)l
)l

il
)l

o

de tournage[(D2, F3), (D3, F4), gorg¢Gl, G2,G3),C3, C4, AIRS f40ét R validationde la
madine-outil choisie.En utilisantles DRES$ages (17/18 et 18/18), répondre aux questions dDREP
(12/18).

@ Tache #:

9y @dzS RQIFYSEtA2NBN RQI @I y il 3&s fabriquéelNBnRIdedel de gBAlIS
f QKMEE un tour & commande numérique deux axes, par programmation manuelle.

hy aS tAYAGSNI t f QS dzRS ébaudaedesNsBriadeXDZ,YF3)et (DI3,NH)
uniquement, relatif a la phase de tonage

hy aS f ARS8 St @2 @zQB 1 dRS 02 dzLJS dzédlidark(B2SF3 8ayislaPhageA |i

2y

puniy

Sy i

D
L))

En utilisantlesDRESS pages (17/18 et 18/1&8pondre aux questions dDREP pagél3/18).
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Documents réponses
{L¢! 1 ¢Lhb 509+![! 1 ¢Lhb w

Q Téche 1.z
a/ 2YLX SGSNI t QI OiADaunhaNoyeRvarR Brois/raugsS I dz /1pt
Energiegélectrique, hydraulique) Consignes du conducteur

L Y Signalisations, messages...
XXXXXXXXXXXXXXX

XXXXXXXXXXXXXX X Bruits
XXXXXXXXXXX)

T?

XXXXXXXXXXXXXXX
XXXXXXXXXXXXX XK

A 4

XXX XX XXX XXX
XX X X X X X X X X X

A-0 —:> XXXXXXXXXXXXXXN

b- Compléter le diagrammé&.A.S.partiel suivant: /1,5 pt
¢ NI yAYSadN] Etablir une liaison .
| mécanique de rotation O2YLX §0GS Sy Accouplem,ent ”‘-?"de non
RS f QF ND NB Y2 i SdNI &7 represente
f QF 2ub NB . :
Guider en rotation
| £ QI NdpaXdapportau [ Roulement26
— boitier 25
¢CNF yayYSuo N = -
mécanique de rotation Guider en rotation ¢eécecececcccccece
1 258 ¢ ot NE NB EA?" SIANEPONAU [ ecceecceeeccces
Transmettre ati partie supérieur
EQSYy SN P RILIGSNI £ deescésecceesdd
mécanique de | mécanique de rotation
rotation de | | o —

f OF NP NB I — Etablir une liaison MIP:é éééééééééeéé
de traction & la ¢NF yavsadNg complée entrelaroue i ¢ e seeéeeéeeéee
rouearriere | [ mMecanique de rotatu?\rjé dentée22etf QUEJ |MAPX X X X X X X X X X

motrice 44 RS { QatNDKUESS
XXXXXXXXXXX
|| Engrenages5+12+22
XXXXXXXXXXX
Guider en rotation ééeeeeeeeeeeeee
CNI yavsaang [| ! QhEparapportau [ g geseeec6666666
mécanique de rotation bati 46
det QUEaSroue X X X X X X0000K X X X _ .
Remarque: arriere motrice44 XXX X X X X X X X X MIP : (appui plan + centrage40
MIP : mise en position —
MAP: maitien en position. XXXXXXXXXXX MAP: vis39+rondelles41
XXXXXXXXXXXH

c- Compléter par leurs repéredes éléments du graphe cinématie dumécanisme deéraction qui
LISNYSGGSYy G 1 GNI yaYA aarhRgue Rrdere ndtde@S Y S y (/1,596

Batterie Moteur de Accouplement Arbre 29 32
48 V traction non représenté 27
l}[ }9[ H H 40 ].9[ 41+39H H Déplacement du Chariot/SoI]

Lo~
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d- Compléter le schéma cinématiqunanimaldu mécanisme de traction 12 pts
Moteurde | 33 [ jioteur de
// direcc:t(i):;rgzecﬂiriot tragflo direction 7
- .‘é?
24 I ] &
% -z 7
T I_ =]
iy l2s —] ﬁ%
/.{'@ | T -7 "~ .1:/
- | 5 &)
/U -~ ¥ -
s |
|
112 O—
|
|
|
| 29 _\_ -
Zone d'étude : “a
\4| 4
|
L/ 7 f gt e
® Tache 1.2
a- Donnerf S y 2Y R Ssynib@iSéfs@evséhy¢niecinématiqueci-dessusassurant la liaisoentre
f QF BEBIRNS Y2 (i SdzNJ RS RIS gHvigye ciBe§sous)Q | ND NB /0,5 pt
b- Complétersur le dessin @lessous
b.1. la liaisoncompléteS y (i NB 58d2 mdteurNiBtrationS i f RREFNHNRBS /[ 1pt
b.2. le montage deroulements26 et 51. / 2 pts
53 Coté moteur de traction
52
— g ! % T
27 77N o1
o ] *
™
R
25 J L Y~ A 50
N = Pl .
. 28
24 S N | —
] 1 /
1 & I I~ -~ 29
~ | ROk
2 /Ai. &" \ f"& J 30
26 SN 37
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Q@ Tachel.3

a/ 2YLX SGSNI £ Sa 3INFYRSdZNE RQSYyRNBSYSHEXGIPINE/B ¥t YI Y

Afficheur

Systeme de
conditionnement du
signal

Capteur de

i O a sept
force Microcontrbleur p

segments

Tension image de la
masse de la charge
soulevée

XXXXXXX
XXXXXXX

XXXXX XX
XXXXX XX

XXXXXXX
XXXXXXX

b- Donnerf QSft SYSy (i | amiandrdanslaichainerefegsDdi A /0,5pt

c- Noircir, sur la figure a@lessous et en utilisafDRESS (page 16/18¢s segments des afficheurs sept
segmentd_2 L3et L4qui seront allumés dans le cas laimasse de la charge soulevée 824 kg

L1 12 13 L4 10,75pt

vy

d- Compléter le tablau de fonctionnement des segments des quatre affichaffichantla masseale la

charge soulevée d&624 kg(segment allumé 1 ; segment éteint 0) / 1pt
a b c d e f g
L1
L2
L3
L4

{L¢}!'"¢Lhb 5Q9+![ 11 ¢Lhb H
® Tache 2.1

4 _ . . .
7— et en deduire la fréquence de rotatidws (entr/ min):/1pt

a. Calculer le rappa de transmissio
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c. Calculer la vitesse de déplaceménfen m/s) du chariot: /1 pt
d. En déduire la puissancecessaird® (en kW) pour déplacer le chariat /1 pt
e. Calculer la puissanasile P, (enkW) du moteur de traction /1 pt
f. Choisir leype dumoteur électrique guconvient(voir DRESS page6(18)) : /0,5pt
Le type du moteur Choisi @St x X X X X X X X X X X X X X X XAKXKRKKAKIKXDAK X X X X X X X X X X X X X X X X X X X
Tache 2.2
a. Calculer la pression hydrauligie (enbar) dans le vérirhydrauliquecentral: / 1pt
b. Calculer la vitess¥ (enm/s) du fluide dans la conduit2-3: / 1pt

c. Calculer le nombre de RYNOIIRS i Sy RSRdAzANB f | :y I (dzNB R/ ptf

d. Appliquer le théoréme de BERNOULLI entre les p@iBtst en déduire la valur de la pression
hydrauliqueP; (enbar) en prenantP; = 137,55 bar /2 pts

K X X

Qs
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f. En déduire la puissance mécanidexe(enkW) de la pompe /1 pt

® Téache 23 R
a. Déterminer la valeur du coupl@(enN.m), appliqué & Q KUEeSdéduire le moment de torsiomt

(enN.m) auquel il est soumis /1,5pt
b. Calculer, en prenant Mt=385 N.m, la contrainte Echelle: 10 mm —a=100 N/mm?
tangentielle maximalémay (en N/mm?) et représenter la Ay

répartition des contraintestangentiellesde torsion sur

la figure ci-contre : t Mt
/1,5 pt /

N

c. Déterminer larésistance élastiquau glissemenReg (en N/mm?) du matériauafin de respecter la
condition de résistancet en déduirda résistance élastique (enN/mm?): /1,5pt

d. Choisir b nuance dumatériau qui convienpour cette constructior{voir DRESS page#/L8)) :
La nuance du matériau choisie est /0,5pt

{Le} ' ¢CLhbTONM® +! [ | !

o Tache 3.1

a { LISOATASNI t § Qb &85 nlBBE OA BINKIIR Sa faitleimenSadié ou fortement
allié et donner le pourcentage dchrome relatif auxing nuancesproposéessur letableau du choix
de la nuance usuell®RESSage (17/18)): /1 pt

(o= I ST = O 1 O © 1 W= 1 N N S
b. CiterlesRSdzE Y2RS& RQSt1 02NIGA2y RS f QlF OA SNJ/1pt
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c. Compléter le tableau en indiqualts significationet le type de toléranceale chaque symbole /1,5pt

%‘NS 45 E3-2911 -2 0 1 Bulall 3,98 - LygIlCell ampll idogll il
1

Symbole Signification Type de tolérance

/Q/ éééééééééééeéé.|éeeéeeéeeéeeéé.
d / 20KSNJ £ § LMBPISRISE R Q©k O 6 e&ifdrgélj dzQ A /0,5 pt
Estampage Matricage

e. Compléter le dessin du brugpable def Q MUEeSindiquaniS & & dzNB LI A & dePHNdR |R Q
joint, les arrondis et ledépouilles. Ensuite, préciser le role dedépouilles: /2,5 pts

Rble desdépouilles: X X X X X X X X X X X X X X X X XREROXX X X X X X X XX XX XX X X X

f. Citerdeuxavantages duprocédéR Q St | ode Nditdek DY ES n n /1 pt

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XX XX XX XXX X
g. Donner letype de traitement thermiquea gopliquer pour remédier au défaut du grossissemensde |
AN} Aya RH £ fQ2LISNIXGA2Yy RS F2NASIF3AS t Ol/tgh S |

........................................................................................... D, SO TP PP P PP PRRPPRO

® Téache 3.2
a. Classer par ordrale la phasd 04 la phaseé0, lesphasesde Q! ®tdedf9OCES n n /1,25 pt

Phase Ordre (Phase 10 a phase 60
Fraisage des rainurél, R2 XXXXXXX
Rectification deD2, D3 XXXXXXX
Tournage dé-1, D1, C1 Phase 10
Tournage ded2F3, D3F4, gorge(G1L,G2G3, C3C4A1L XXXXXXX
PercageTaraudage dexA2 XXXXXXX
Tournage dé-2 C2 XXXXXXX
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b. La phase déPercageTaraudagedes six trous taraudééxA2S & G NI I f A & SiBontage
RQdza A y | 3 S ddntlalmiselenpdsiiof Bsb déte sur le croquis eilessous.

b.1. Donner la sigification de chacune des quatparties du symbole suivan /1 pt
OO OO OO OO OSSOSO TSROSO
1 ( )__’
2 e i jlé
G 2SO OO OO OO OO 3
A
b.2. Justifier le choix de cette mise en position /1 pt

:

b.3. Installer les cotes fabriquéesir lecroquis cicontre : /1 pt

b.4. Choisirdans les listes suivantes des tableaudassousn cochantla bonne répons, la
YI OKAYS S tSa 2dziAf a t-tadmidage deS2SMEX1]|52 AANS (it
Opération 1 Percend6,5; Opération 2 TaraudemM8x1,5;

Machine Choix Outil Choix
Fraiseuse horizontale Fraise deux tailles
Fraiseuseverticale Foret ¥6,5
Perceusdaraudeuse Alésoir machine
Tour paralléle Taraud M&1,5
b.5. Calculer le temps technologigdé (encmin) de
f Q2LISNY G A2y RS LiSdimitra S |§de3§< a S dzt dz R
@6,5mm, sachant queVc = 35m/min,f QI @I yOS +
f=0,Imm/rz f QF y3f S RSOBFNBE O M2 F I R LS
f QSy 3 &Snplg’dégagemens Q' .H Y Y A |
Voiraussie DRESS padé8/18). 2pts 4 © |
q Calculei(enmm):  / '
XXX XXX XXX XXX XX X X X X0RXNKK X X X X XXX XK XX \J_::__,E
LaxXXXXXXXXXXXXXXXEXXXXXXXXXXXXXXXXHNX DD Ko) ~|-
 Calculevf (enmm/min): :

XXX XXX XXX XRKRRKRX XX ROKRKXAX X X X X XRKRKRKAX
XXXXXXXXXX XXX X XK X XXX KK XXX XD

1 CalculefTt (encmin) :
XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XXX X X XK X X X X XXX XXX XXX XXX XX XXX XX

) dz2

922

X XX

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXX)OO(X)OO(X)O(XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX)ﬂX
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c.Complétert. LI NOHANJ RS I fAa40S RQAY @Sy il ADRBESSRS&gE
(17/18), le tableauen précisantes moyens de contréle des spécifioas suivantes /1,5t
Spécifications Instruments

1510’1 XXXXXXXXXXXXPXXXXXXXX

A2=M8x1,5 XXXXXXXXXXDXXXXXXXXXX

/Q/ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX

D Tache 3.3

a Doy ySNJ £ S yepfésehtd cdeRauslz( A f /0,5pt

XXX XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXEEKEKEKK XX XXX

b.52YyYSNI f Q2 NR Sy (I G@dgautheRba dioie) Nk S RS f Q2 dzlioAspt

c. Indiquer la face de coupe, la face de dépouille, [les
plans du référentiel en main, dans le cas du
chariotagede D2 (plan de travaiPfz  LJ | yYPSRQI Nk ( S
plan de référencePr, le plan orthogonalPo et le

plan normalPr0 = £ QF y3f S RS, I&SA
angles de coupe orthogonauXe(i oeti)S i f ¢
ROAYOtAYl<daz2y RQINEGS

/13 pts

c

Lar°te de
coupe Q

AY LRAYyG O2yaAiRSN]

d. Valicer le choix de la machinatilisée en répondant aux questions suivantes
d.1. Calculerd puissance de coupecessaird’c(enW) : /1,5pt

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XXX XXX XK KKK XK
XXX XXX XXX XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XXX XX X X00OOOOOOOOOOONNXKIX X

d.2. Déterminer & puissanceé fournir par le moteur de la machinem(enKW) : /1pt
XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXRRIKKXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX

d.3. Conclure sur laalidation de la machinehoisie: X X X X X X X X X X X X X X X X X XX X X X& Xpt

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XX

KX X
X X X

X X X

X X X
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® Tache 3.4
a. Installer sura figureci-dessouslesPREX, PRERZ,Jauge4JX JJ etdonnerla valeur duDEQ :
DEAGI XXXXX® /1,25pt
X
om z,
2 %° E
5oy
o1 |
I
2mm
.4 3 1 J’
[ ]
N 2
oP T N Ze
it ¥ =11 I TR B\ B _z
Op <L o< oL
A

b. Compléter le tableau des coordonnées profil ébauche(points 1 a § en mode absolG9Q entenant
compte des dimensions indiquées sur la figurdassus et enmtilisant leDRESS (padé/18) : /1,75pt

Point X @) Z
1 27,2 XXXX0OD
2 XXXX0D 80,5
3 XXXX0D XXXXDD
4 XXXX0D 15,5
5 XXXX0OD XXXX0OD
c. ldentifier les mots du blobl°20: /0,5 pt

d. Conpléter le programme du profébauche(points 1 a § et retour au pointOmen mode absol&90:
12,5 pts

Programme

% Axe 40

N10 G80G90G40 M05 M09

N20 GO0 G52 X0 Z0

N30 TXXB(XMXX

N40 697 S(X XXX MIXX XXDMXXXX
NSOXXGJQ)XXS(X XXPX ® @
N60XXXXXXXXXXXXXXXXXXXX)OO()OOO(XD)@)O()OOO(
XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX
XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX
XXXXXXXXXXXXXXXXXX XXX X X XN

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX XXX XX
N110 G77 NxadNxxwoo

N120XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX)Q()Q()QO}EQOOOOG»
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Volet 4: Documents ressources
u SSéé)\y 'QSYéSYOfS R dz Ysc')l-y)\éYS RS GNJ-OG)\zy

25 26 27 Sﬁz“-‘ m:tﬂ"‘ 28 29 30
e traction
24 NI AL 31 Poulie de freinage
T~ 7 (systéme de freinage
1 non représenté)
2 47
3 2 — 32
: I
4 33
5 N
NN . 35
— SR
7 N 36
8 \
,
10— \
N
11 NN\NIN
12 222775777
13 \ Partie fixée sur le
— chassis du chariot
14 -
15 i N
rd
16 ’ ) Al 40
17 ; - L 41
18 P 42
48 Z 43
19 44 (Roue arriere)
motrice
20 45

21 22/ 23/ 46 Echelle: 3/4




cY

NS 45

go29ll - 2 0 1 Bolell 50001 - Ly ISl aogll idogl plonio]

SOl oilirgleiSally polelf clluo : wilirglgiSilly pglelf die il - yuaigll pole : Balo -

U Nomenclaturepartielle :

48 1 Rondelle frein a Longuettes NF E 25 - 534
a7 1 | Joint alévres, type AS, 28 x47 x 7
46 1 Bati partie inférieure EN-GJL-200
45 1 | Roulement a aiguilles
44 1 Roue arriere motrice : diamétre d= 180 mm
43 1 | Joint alévres, type AS, 35x47 x 7
42 1 Entretoise : L =12 C 60
41 6 | Rondellei W 8 NF E 25 - 515
40 1 | Axe (porte roue) Acier
39 6 | Vis a téte cylindrique & six pans creux ISO 47621 M8 x 16 25CrMo 4 Traité
38 7 | Vis a téte cylindrique a six pans creux ISO 47627 M8 x 22 25CrMo 4 Traité
37 1 Roue conique : Z3;= 64 dents Dents Trempées
36 4 | Vis a téte cylindrique a six pans creux ISO 47621 M5 x 10 NF NE ISO 4762
35 1 Roulement a une rangée de billes & contact radial
34 1 Ecrou hexagonal ISO 4032 i M16 - 08
33 1 | Clavette forme A, 6 x 6 x 21 C35 NF E 22 -177
32 1 | Clavette forme A, 6 x 6 x 20 C35 NF E 22 -177
31 1 Poulie de freinage
30 1 Ecrou hexagonal ISO 40327 M12 - 08
29 1 Pignon conique : Z,o= 16 dents Dents Trempées
28 1 | Couvercle E 360
27 1 Ar br e dNpe=18200 t®main
26 1 Roulement a une rangée de billes a contact radial
25 1 Boitier EN-GJL-200
24 4 | Vis & téte cylindrigue a six pans creux ISO 47621 M5 x 10 25CrMo 4 Traité
23 1 Entretoise : L =25 C 60
22 1 Roue dentée : Z,,= 85 dents Dents Trempées
21 1 Bouchon de vidange Acier
20 1 | Anneau élastique pour alésage, 55 x 2 C 60 Phosphaté
19 1 Roulement a une rangée de billes a contact radial
18 1 Ecrou & encoches 1SO 2982-24
17 1 Clavette forme A, 8 x 7 x 18 C35 NF E 22 -177
16 1 Bouchon de remplissage Acier
15 1 | Couvercle E 360
14 5 | Vis & téte hexagonale ISO 4017 i M6 x 20 25CrMo 4 Traité
13 1 Partie fixée sur le chassis du chariot
12 1 Roue dentée : Z,,= 60 dents Dents Trempées
11 1 | Couvercle de protection
10 1 | Axe intermédiaire C35
9 1 | Joint torique 21,89 x 2,62.
8 1 | Anneau élastique pour alésage, 30 x 1,2 C 60 Phosphaté
7 1 Roulement a une rangée de billes a contact radial
6 1 | Anneau élastique pour alésage, 45 x 1,75 C 60 Phosphaté
5 1 Pignon arbré : Zs= 17 dents
4 1 Bouchon de protection
3 1 | Roulement a une rangée de billes a contact radial
2 5 | Vis a téte hexagonale ISO 4017 i M8 x 20 25Cr Mo 4 Traité
1 1 Bati partie supérieure EN-GJL-200
Rep | Nb Désignation Matiére Observation
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U Donnéespour la tache 1.3

Exempleafficheur IESYLIE & ROl Décodeurafficheur a sept segments
a sept segments nombre 73 Entrées binaires Sorties
(Segments noicies D a
. b
¢ b C | ¢ , 5
_ ) q Afficheura sept
3 Décodeur segments
< c B | S
f
Segmentd A— J

U Donnéespour la tache 2.1
M Lavitesse de rotation du moteur de traction @$t3000 tr/min ;
M Nombre de dents des roues dentées

Zo9= 16 dents| Zz7= 64 dents Zs =17 dents Zi1o=60dents| 2Z»,=85dents

1 Le diameétre de laoue arriere motricet4 estds,=180 mm;

 LerendementdelachdlS RS G NI y a Y 27@ &M ArridreSnotticail ddeaiite a
" ND,§;

1 La force maximale de tractiadu charioten charge est=3500 N;

1 Tableau du choix du moteur

Types de moteur] LS 112 M LS 135 LS 132 S LS 132 M LS 80M
Puissance en kW 4 5,5 7,5 9 11

U Donnéespour la tache 2 :

[QAy&aGlIEElrGA2Y K&RNI

Rail de guidage de
o L. ] . la charge n Charge
TR @ d2rin hydrauliguecentrala double = .
effet de diamétre intérieud, =63 mm Galet de roulement $ F
et de rendement = 0,7; O ZE S —O)
TRQdzy S LJ2 Y LIS Ke&R ' il | “? v
rendement’ ,= 0,85qui alimente le 'L -

circuit hydraulique par un débit
volumiqueQv= 0,5.1G m¥s ;

R @ezonduite de refoulemen-3 de
diametred=18 mm;

Pompe hydraulique
:l
H
_—

On donne
F=30000 N

Veérin hydraulique
central

AvecC I',.StP; (S : section intéreure du vérin)

1bar =10° N/m?

Moteur de

P
(0p))

{ OKSYIl LJ NI AS¢t
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U Graphe du choix du calibre de la pompe hydraulique

; o _ Calibre 22
s 1
E o1 P |_-Calibre 19
s 1 L~ L~ | _caiibre 16
8_ o =+ / / /
g 7 //’// |_Calibre 13
§ o] /’///J/ Calibre 11
e T
g T Calibre 8
& <L 1 ///4/ [ calibre 6,3
§73 e
e I
o L é’é/_.—-___f"‘:--‘"#
Yy —
g [ | - | - L]l L1l |- | ||
=1 LI LI LI LU | L LI rrrt L
a o0 25 50 75 100 125 150 175 200

Pression de refoulement de la pompe en bar »

U Données pour les taches 2.3 et 3.1
Tableau du choix de la nuance usuelle :

Nuances usuelleg 37Cr4 41 Cr 4 35CrMo 4 42 Cr Mo 4 51CrV4
Re (N/mn?) 700 740 770 850 1080

U A&ddS R QasyngtSryeints de NiBtrologie disponibles

0 Calibre a coulisse (1/50)

Jauge de profondeur (1/50)

aAONRPYSGONB RQSEGSNASdAZNI 6mMkmAano
aAONRYSGNB RQAYUSNASdAZNI omkmnno T
Comparateur (1/100)

Tampon filet&

Marbre; Vé; Cyindre étalon; Banc a pointes.

et ent i en B et B e A et B e

U Données poutatache 3.3:

Vitessede | [ QI @t Laprofondeur| La puissance| Le rendement | La pression spécifique
coupe (Vc) () de passe (a) | machine (Pm)| Y I OKA y § de coupe (Kc)
60 m/min | 0,1 mm/tr 0,2 mm 3 kW 0,8 530 daN/mnf

U Données pouttatache 3.4:

f=0,1 mm/tr (code F)

Outil : T3 D3, Gamme M41 GOO: Interpolation linéaire en rapide

GOL1: Interpolation linéaire en avance programmeée
Fonctions M GO02: Interpolation circulaire sens horaire

GO03: Interpolation circulaire sens trigpnométrique

MO02: Fin du programme G4OY !yydZ FdAz2y RS fF O2NN
MO3: Rotation de broche sens horaire G4lY O2NNBOGA2Yy Rdz NI} g2y R
MO4 : Rotation de broche sens G4a2y O2NNBOGA2Yy Rdz NI @2y R

trigonométrique

G52: Programmation absolue (origine mesure)
MO5 : Arrét broche

L G77: Appel inconditionnel de blocs

MO6Y / KIy3asysyu RQ2d G : Progranmation absolue des coordonnées
MO8: Arrosage n®1 G92: Limitation de la vitesse de broche

MO9Y ! NNk U RQI NNEal 3 GosY +AidSaasd RQlIOFyOS Sy VY
M41 : Gamme de vitesse de broche G96: Vitesse de coupe en m/min

G97: Vitesse de rotation broche en tr/min
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