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Epreuve de Sciences trndustrielles
Durée : 4 heures

Comnosition du suiet:

Le sujet comporte :
- Enoncé du sujet : pages de | à7
-Dosuments . I)ocuments l-2-3-4-5

Il est conseillé de :
-Lire la totalité de l'énoncé avant de commencer l'épreuve. Si au cours de l'épreuve le candidat repère
ce qui sembls ête une erreur d'énoncé, il le signale sur sa copie et poursuit sa composition en
expliquant les raisons des initiatives qu'il est amené à prendre.
-lndiquer les numéros de chaque réponses.
-Encadrer les résultats finals.
-Faire attention à la présentation .

Aucun document supplémentaire n'est autorisé.
Calculatrice autorisée.
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Question ll : Déterminer le vecteur vitesse puis le vecteur aac,elération du centre d'inertie G du
container (6) dans son lnouvement par rapport au bâti (0), en fonction des pararnètres d et y .

Question 12 : Par application du théorème de la résultante dynamique appliqué à l'ensemble
I = {5 U 6 U cables r}e suspensiondu container\, en projection selon! , déterminer la première

équation de mouvement ( La résultante des actions mécaniques des câbles de traction sera
notée : lîç{lt' -+ 5') , - A7' ).

Question l3 : Par application du théorème de la résultante dynamique appliqué au container (6), en
projection selont , déterminer la deuxième équation de rnouvement.

Question 14 : Mantrer, après linéarisation des équations au voisinage de0 - 0, que I'on obtient les
équations suivantes :

On note 0(p),Lf g)etf (p)les transformées de Laplacerespctivement de 0(t),Lf ç)et ,(t) .

Question,l.f .' Donner les transformées de Laplace des deux équations .Reproduire puis compléter le
schéma bloc suivant.(Conditions initiales nulles).

l fu+m)i+Mtë=Lr (1)
t '
I

1r*i'*!-ë:o e)
Iss

s(p)

Questîon 16 : Determiner la fonction de transfert LLr@)'
l'amortissement des oscillations du container.

l'écrire sous forme canonique, conclure sur

On choisit d'agir sur I'accélération pour amortir les oscillations. La gandeur LT,

capteur, corrigé par un correcteur qui délivre une tension électrique qui s'ajoute à
commande du moteur . U" .

Pour la suite , on considère le transfert des containers de masses faibles (M)

Qaestionl 7 :On considère l'équation (2), quelle devrait être I'accélération

yenfonctiande 0 ,g,Gh,et€ ; (€ :le coefficient d'amortissement réduit , a)o

du container non amortie ) pour que le mouvement d'oscillation du container soit

sera mesuree par un

la tension de

: pulsation propre
libre amorti.

fo = u(t) ms-z et y(t) -2'€'  .o.g .
a)o

On pose : y(t) - fo + yU) où

Phase d'accélération :

nT(p)

Question /8 ; Réécrire l 'équation (2). Pour € =0,2,tracer l 'al lure de0(t).Calculer en degrés | 0r*1.
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23-a- Identifier les trois courbes I, II et I1I,
23-b- Quelle est la vitesse en régime permanent du chariot avant l'arrêt.

23-c- Quelle est l'amplitude maximale des oscillations du container autour de la position d'arrêt.

COMMANDE LOGIQUE : Cahier des charges fonctionnel.

Initialement le conlainer soulevé, oscille, la vitesse du chariot V est nulle. Dès que d devient supérieur
ou égale à 0", le chariot accelere jusqu'à ce que .d atteint (-5"). Il décélère alors jusqu'à ce que I
devient supédeur.ou égale à (0"). Puis acoélè.re, et ainsi de suite jusqu'à ce que V çAit é€al à la viæçp
de consigne Vs. Cette vitesse est maintenue tant que la positon pre- final {PPF) du chariot n'est pas
att€inte. Lomque PPF dev'ient vraiq le chariot tlecélère jusqu'à ce que d atteint (5"), puis accélère
jusqu'à ce que I devient inférieur ou égal à 0' et ainsi de suite jusqu'à l'arrêt complet du chariot.

Questïon 24 : Apartilde l'inventaire des Entrées/sorties ci-dessous ; decrire au moyen d'un Grafcet,
le comportement de la partie commande du chariot.

Cl.(V=O).e > 0

PC
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