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Berceau d'alimentation en tissu

Elements de réponse
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Q.01. Diagramme béte a corne.

Opérateur Rouleau de tissu

Berceau d’alimentation en tissu

Dérouler un rouleau de tissu avec un alignement précis

Q.02. Diagramme des interactions et tableau des fonctions de service.

F
Maintenance
Fc8

Machines en aval

Rouleau de tissu

Berceau d’alimentation
en tissu

Energie électrique

Normes de sécurité

Energie pneumatique

Zone de travail

Tableau des fonctions de service.

Fs Enoncés
Fp
Fcl | S'adapter a la structure de la machine en aval (Recevoir le tissu de maniére uniforme).
Fc2 | Etre d’un usage aisé.
Fc3 | S’adapter a la nature et aux dimensions des rouleaux de tissu.
Fc4 | S’alimenter en énergie électrique.
Fc5 | S'alimenter en énergie pneumatique.
Fc6 | Respecter les normes de la sécurité.
Fc7 | S’intégrer dans la zone de travail.
Fc8 | Avoir une maintenance facile.
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Q.03. FAST relatif a la fonction « FT3 ». 1,50 pt
| [t S| [ pemintie | s comene
. rouleau de tissu Berceauen V
tissu place L )
FT3112 : Soutenir le .| Rouleaux de soutien
rouleau de tissu Rs3o et Rs31
FT32 : Entrainer FT321 : Générer un FT3211 : Convertir h )
- le rouleau de — mouvement rotatif —{ |'énergie électrique en Moteur asynchrone
tissu en rotation motorisé. énergie mécanique. M; )
FT3212 : Adapter ( )
— I'énergie mécanique Réducteur Ry
de rotation. L )
FT3213 : Entrainer le ( )
A Rouleau
— rouleau de tissu en T , .
, . s d’entrainement Rg;
rotation du coté gauche, | )
o - N
.er FT3214 : Transmettre
‘QQ‘\( — |le mouvement de — Pignons-chaine
ot rotation de Rez a Res. L )
FT3215 : Entrainer le ( )
) Rouleau
— rouleau de tissu en 1 dentrai tR
rotation du coté droit. | | entrainement Res )
FT3216 : Transmettre par| [ )
— adhérence la rotation au —  Bandes élastiques
rouleau du tissu L ]
FT3217 : Tendre les Rouleaux tendeurs
bandes élastiques Rr20 et Rr21
FT33 : Mesurer f )
- précisément le Codeur
déplacement incrémentale Cqr
Q.04. FAST relatif a la fonction « FT5 ». 1,25 pt
. e . e . 7 . ( A
ETS FT'51 : Fonvertlr I en'ergle électrique en énergie Moteur a courant continu Mgy
mécanique de rotation L )
4 1\
— FT52 : Adapter I’énergie mécanique de rotation Réducteur Rgy
& J
P
| FT53 : Transformer le mouvement de rotation en Pignon crémaillere
2 mouvement de translation - J
('QQO s 2
’L(,Q‘\ — FT54 : Guider le berceau en translation Roulettes + Rails de guidage
0‘ . J

bordure de tissu

FT55 : Détecter / surveiller la position de la [

Capteurs C1 et C2 ]
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Q.05. Chaine de transmission du dispositif de déroulement rouleau de tissu. 1,00 pt
Mot Rouleau
oreur Réducteur Ry entralnement Pignon 15
asynchrone M,
. o“se
\(GQ
X
19°
O
Rouleau Rouleaux + bandes |
Chaine Pignon 11 d’entrainement o Rouleau
élastiques de tissu
Res
Q.06. Le sens de rotation des rouleaux d’entrainement Rez et Reg . 0,50 pt
} ; . e
Sens de rotation de Rez : Sens 1 P 4 Sens 2 'QQO‘\Q
&V
- Sens de rotation de Res : Sens 1 x Sens 2 Q:f’
Q.07. Expression de la vitesse linéaire Vg du rouleau de tissu en fonction de Ng et de Rg. 0,25 pt
2t x N
Ve= R x 00, Alors : Vg =Rg x ————
60
Q.08. Expression de la vitesse linéaire Vrez du rouleau (Re7) en fonction de Ny, Drez et k. 0,25 pt
Nge7 vV _ DRgez
k.= Alors : Ngez = Nwr Xk, Avec RE7 = —, X Wge7
NMr
DRE7 ZT[ X NRE7 et _ DRE7 XTUX NMI‘ X kr
Alors: Vgg;= x VRe7 = 60
2 60
Q.09. Expression et calcul de la vitesse de rotation Ng (en tr/min) en fonction de g, p, f, Dre7, Rret k. 0,50 pt
Dpe7 X U x Ny, X k 2ntx N
VRE7 - VR Alors RE7 Mr d = RRX —R
60 60 60 x £ (1-g)
Ny, % k, x D XJx\1-8
Alors : Np= —o 1 R Avec Nmr =
2 x Ry P
30xfx(1-g)xk xD
Alors: Ng= fx(1-g)xk, RE7
P X Rr
Q.10. Le parametre sur lequel il faut agir, et la solution technologique nécessaire pour réaliser cette condition. [0,50 pt
Pour garder la vitesse de rotation Ng du rouleau constante lors du déroulement de tissu il faut
agir sur la fréquence « f » du moteur asynchrone M; .
La solution technologique nécessaire pour réaliser cette condition : Variateur de vitesse.
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Q.11. Le nom et la fonction des éléments choisis. 0,50 pt
Repeére Nom Fonction
L. X Assurer 'arrét en translation de la bague 0%
06 Anneau élastique pour alésage . & ‘\\‘Q’
extérieur du roulement (05) ,f,Q
(\Y)
12 Clavette Arréter la rotation de (11) par rapport a (09)

Q.12. la nature de la liaison entre (11) et (09) et les éléments de la MIP et le MAP.

Repére

Nature de la liaison MIP

MAP

11/09

x
Q}"Q Liaison

encastrement
- Clavette (12)

- Surface cylindrique
- Surface plane

- Vis sans téte (13)

o

]

Q.13. Nature du matériau du pignon (11).

Alliage d’aluminium

Q.14. Dessin du pignon (11) en:
e Vue de face en coupe A-A

Hachures : 0,25 pt

0,25 pt

~

AN

0,25 pt

0,25 pt

0,25 pt

0,25 pt

0,25 pt

Nota : Ne pas représenter les formes cachées.
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Q.15. L'actigramme relatif au capteur photoélectrique C1. 0,50 pt
. ; ; e
Présence / Acquérir I'information sur la présence / Signal logique > bQo“(’
absencedetissu absence de tissu c,Q"\‘
oF
T Capteur photoélectrique C1
Q.16. La table de vérité des sorties Mgy+ et Mgy—. 0,50 pt
Cc1 Cc2 Mgy + Mgy —
0 0 0 1
0 1 >< @
\O
1 0 0 0 \°
15°
1 1 1 0 \})
Q.17. Les équations logiques Mgy + et May—. 0,50 pt
e
- ‘ ,er“"
Mgy, =C1.C2 Myy. = Cl.C2 Q‘\‘
%
N
Q.18. Le schéma du circuit de commande des équations Mgy+ et Mg,— en portes NOR a deux entrées. 0,50 pt
Ccic2 Cl1 C2 Les deux normalisations
l_ l sont acceptées
— |>1 L
- = e
| Mgy, =C1.C2 Mg,.=CL.C2 |
21 21 \‘GQ
X
OJ_ »
(\Y)
+—1L]>1 —

Q.19. Chronogramme d’état de (T1, T2, T3, T4) lors de la rotation de Mgy dans les deux sens Mgy+ et May—.

A

14+
Mdy+

1.-
May,— t
0 >

14
t
0 >
/@ :
0 >

0,25 pt 0,25 pt 1

~® ;
0 >

il
t
0 >




Liay [
A k.2 Ryl gmliz — 2025 481 ) 554 - LSl aa gl (i gl Glaa) .
8 (<) Al aglad) luce dpialy ) o glal) Al -(udigal) agle sBala -
\ AL
D.Rep 6 | /2,25 Pt
Q.20. Calcul de la vitesse linéaire Vcs (en m/s) nécessaire pour déplacer le berceau.
Lp 15 x 102
Vcd = — AN : Vcd = — Vcd =0,01 m/S
ta 1,5
Q.21. Calcul de la vitesse de rotation Ny (en tr/min).
1t x dyx Nygy 60 x V4
= — Avec d,=mZ N 4y= —
Ve 60 S Y mxmz,
N 60 x 0.01 y
AN : dy = - N, gy = 4,96 tr/min
‘¥ mx14x2,75x10° rdy =
Q.22. Calcul de la vitesse de rotation Nmay (e€n tr/min).
N N4 4,96 .
Ky = —L Alors Nygy= —— AN: Nyg, = —— Ny = 372 tr/min
NMdy kdv i
75
Q.23. Calcul de la valeur moyenne Umgymoy) (€N V) de la tension Umgy(t).
Umdy(moy) = Ke XN\ AN Upgyimoy) =24 %10°x 372 Upigy(moy) = 8,92V
Q.24. Détermination du rapport cyclique a.
Uma 8,92
- y(moy) . ’ =
Ungymoy) =@ XV Alors a= ——F2%  AN: a=—7 a=0,37
cC
Q.25. Vérification de la correspondance du rapport cyclique au chronogramme de la tension Umay(t).
Oui, a correspond au rapport cyclique du chronogramme de la tension Umay(t)
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Q.26. Nom et fonction des éléments pneumatiques du schéma. 1,00 pt
Repére Désignation Fonction
, L. \'\"’o(\e
Régulateur de débit i . . . Q‘\
2R1 ‘e . Réguler la vitesse du vérin pneumatique 1%
unidirectionnel Qs
2 Compresseur a un sens de flux Alimenter en énergie pneumatique
8 Unité de conditionnement Conditionner I'air comprimé
Distributeur 5/2 bistable N , . .
D1 ] / ) Distribuer I’énergie pneumatique
a commande électrique

Q.27. Etat de la tige et éléments de réglage de vitesse des deux vérins Vi et V, .

Position de chargement Position de déroulement
Etat de la tige Elément de réglage Etat de la tige Elément de réglage
(Sortante/Entrante) de la vitesse (Sortante/Entrante) de la vitesse
X |
. ¢ Q
Vérin V1 @ @0@6 @ @ o
) |

Vérin V2 W 2R1 W 2R2

Q.28. Calcul de I'effort théorique Fini (en N).

nx (D — d?)
4

AN :

Fih1= P X

6 x 10° x 1t x ((63 x 10'3)2 — (25 10'3)2)

Fih1=

Fe = 1575,82 N

4

Q.29. Calcul du taux de charge T du vérin .

AN :

1100

Tz ——
1575,82

=0,69

Q.30. Conclusion sur 'optimisation des vérins.

Alors :

T.=0,7

0,5<T.<0,8

Conclusion : L'utilisation des vérins est optimale




