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Dossier Technique

I- DESCRIPTION DU SYSTEME : ﬁ\ Vérin (C1)
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Le systeme permet de trier automatiquement des caisses de lessive et du
KMa2av

savon & formes et de hauteurs différentes.

Le tapis roulant est entrainé par un Moteur Mt; commandé par un KM2Ac
contacteur KM;.

Le tapis 2 oriente les caisses vers leurs destinations finales afin d’étre
mises sur palettes.

A Le type de caisses est reconnu quand celles-ci arrivent devant le vérin C, si :
» Les deux capteurs a et b sont actionnés — caisse de lessive.
» Le capteur b est actionné et a non actionné — caisse de savon.
& Les deux capteurs S (savon) et L (lessive) permettent de limiter la course du tapis 2 (arréter le moteur Mty). A

I’état initial les capteurs L, Ly, Ly €t L3, sont actionnés.
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Dossier Technique

I1- FONCTIONNEMENT :
L appuie sur le bouton de départ du cycle Dcy provoque la rotation du moteur Mt; et I"arrivée d’une caisse.

Y 1 cas : caisse de savon, on aura

» Le déplacement Simultané de la caisse des savons par le vérin C; (sortie puis rentrée) devant le vérin C,
et la rotation du moteur Mt, en sens avant (déplacement du tapis T) jusqu’a I’action du capteur S.

» La sortie puis la rentrée de la tige du vérin C, (amenée de la caisse sur le tapis Tj).
» Larentrée de la tige du vérin C, entraine le retour du Tapis T,.

& 2™ cas : Caisse de lessive on aura ;
» La sortie puis la rentrée de la tige du vérin C; pour déplacer la caisse de lessive devant le vérin Cs.
» Lasortie puis la rentrée de la tige du vérin C; (amenée de la caisse sur le tapis Tj).

TABLEAU D’AFFECTATION :

ACTIONNEURS | ACTIONSDE LA P.O | ACTIONSDE LA P.C | CAPTEURS
. Ly
Vérin C, Sortie:  SC, 1X14 ™
Rentrée: RC, 1X12 €10
. Sortie : SC, 2X14 s
Verin G, Rentrée: RC, 2X12 €4
. Sortie:  SC; 3X14 {5
VerinGs - I pentrée: RC, 3X12 Lay
Moteur Mt, Rotation: Mt KM, a;b
Sens avant : M2+ KM,,v
M M :L
oteur Mt; Sens arriere : M2- KM;Ar 5
CIRCUIT INTEGRE
SIGNIFICATION

CLK: Horloge

CLR : entrée de forgage a 0
J : entrée de mise a 1

K . entrée de mise a 0

Q) : sortie
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Dossier Technique

II1- DISPOSITIF DE POSITIONNEMENT DE TAPIS T2

0 02 03 04 0506 07 08 BB , 09 10 1l 12
Pl |

| e A | .

[/ L Sl
7 RN A 5 Zn
R | | —— -
N

) %

|~ |~ — 5\
[/ a d -
m — s B
) A aYra 2
08 1 | Support EN-GJS-250 16 4 | Contre Glissiere E 250
07 1 Rampe EN-GJL-300 15 6 Vis CHc M8-10 E 300
06 1 Corps EN-GJS-250 14 5 Vis H-M10 E 300
05 1 | Coussinet a collerette CusSn8 13 5 | Rondelle élastique (Grower) C25
04 2 | Clavette Paralléle E 350 12 1 | Rondelle d'appui E 250
03 1 | Arbre moteur C 40 11 1 | Coussinet a collerette CusSn8
02 1 | Manchon 20Cr 6 10 1 | Vis de Manceuvre 20Cr 6
01 1 | Moto Réducteur - 09 2 | Ecrou Spécial Cu Sn 8Pb
Rep | Nb Désignation Matériaux Rep | Nb Désignation Matériaux
2 Dessiné Par : Laho Mécanique de KORBA 02
Echelle 1:2 DISPOSITIF DE POSITIONNEMENT DE TAPIS T2
Date: 08 Mars 2014 01
A @ = ............................................................ Classe : 3ScT 3 00
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|- LIAISON MECANIQUE: (3,5 POINTS)
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I- LIAISON MECANIQUE: (3,5 POINTS)

Ne:... Classe : 3ScT3

Ftude de solution constructive de dispositif de positionnement (voir dossier technique 3/3)

Compléter le tableau suivant : ( [35PK)
LIAISONS SOLUTIONS ANALYSE CONSTRUCTIVE
% P 7% H - Donner le nom de cette liaison :
%\/ \ N 121
\SQ 7 I | " /1; L arrét en translation est réalisé par :
—— RO NN \\ 7
1006 || - | = e é ...............................................
I S sl [N - - Placer sur le dessin les ajustements nécessaires
Ry .
[ S - == ﬁ pour le montage des coussinets :
\ )
%j 10 H7/p6 H7/f7
07 08 09 10 -
a 1 - Donner le nom de cette liaison :
7
y Al A
[ s@& N / Par quelle forme est-elle assurée ?:
10/09 \ 7 v [
\ A ,
) _ _ _ o Taraudage | Filetage

Sur vis de manceuvre 10

Sur I’écrou 09

07/08

- Donner le nom de cette liaison :

- Cette liaison est :

Démontable 0  Non démontable O

07/06

- Donner le nom de cette liaison :

- Le guidage est réalisé par une section de forme :

Cylindrique [ Prismatique [

- Ce guidage présente t-il un dispositif de réglage

dujeu:
oul O Non O
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NOM & PrNOmM . ot e Ne:... Classe : 3 ScT3

I1- FLEXION PLANE SIMPLE: (5,5 POINTS) 05 06 07 08 09 10 11 12
On donne le dessin d’ensemble partiel ci-contre: 13
- - 14
. - ey \ . A B o / D
La vis de manceuvre 10 est sollicitée a la flexion I |/ S A e | I ?
i 1ot 5 % 777 =
plane simple sous I’action des efforts comme les /( J LS RN )
indique la figure ci-dessous : g
A A
Modelisation : A 0.
La vis de manceuvre 10 est assimilée & une poutre S A P || S S I Y (I P
cylindrique pleine de diamétre d = 20 mm est d'une :
;. . T . E;/1a C;Mo
résistance pratique a I'extension Rpe = 30 MPa. v v
45 50 60 100 15
11.1-D’apres le diagramme des efforts tranchant ci-dessus, compléter le tableau suivant : ( [2Pts)
Ty (N)
160

A B X (mm)
PO e > :>

o

50

260

11.2-D'aprés le diagramme des moments fléchissant ci-dessous, donner la valeur du moment fléchissant maximal: ~ ( /0,25Pt)
Mfz (Nm)

16
13

vz
===
1 1
i _§h¢.
[
1 Z 1
18 1
|
1 1
1 I
1o 1
[ 1
1 - 1
[
[ 1
|- 1
1 - 1
1 = 1
1 31
13!
1 1

11.3-Calculer la contrainte normale maximale dans la section la plus chargée de la vis de manceuvre 10 : ( [2Pts)
........................................................................................... T EE—
[1.4-Calculer le diametre minimal de la vis de manceuvre 10 pour qu'elle résiste en toute sécurité a la flexion: ( 1Py
............................................................................................ dmm_

[1.5- Suivant le diametre minimal (dmin) trouvé, choisir a partir de tableau suivant le diamétre convenable: ( 10.25PY)

diametres [ d;=10mm | dy=15mm | d3=20mm | —> | d=..........
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Classe : 3ScT3

........................... »( 105PY)
................................................................................................................ N 1
( [25P)
Solution
Deux Colonnes
(Guide)
Guidagepar | | | 1N —
formecylindrique | | | — RO || e
=2
s\ |
=
<
)
=
<
[a s
= 1
= |
(NN} 2
Ll
Q
<C
< R vrrs B o I R TIIIes
> |
o A
|| Guidageparforme | | | ||
prismatique ‘ X N i
73
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NOM & Pr8NOm & . ..o Ne:... Classe : 3ScT3
[V- SOLUTION CONSTRUCTIVE: (7 POINTS)

On veut modifier la solution constructive de guidage en translation de la rampe 07 par rapport au corps 06;
D'apres le dessin d'ensemble Partiel ci-dessous:

IV.1-Quelle est La forme de lasectionde guidage : . ........oooeoe oo ; ( 10,5Pt)
IV.2-Donner la désignation de lapiece 18 & . . ... ; ( 105PY)
IV.3-Compléter, au crayon a papier, sur le dessin ci-dessous le montage de rattrapage de jeu, en utilisant :
- Une vis CHc-M10-20 pour la fixation de la piece 19 ; ( 115PY
- Une vis pour le rattrapage de jeu sans téte fendue M10-30 avec un contre écrou H-M10. ( [3PK)
IV.4-- Déduire la désignation des éléments standard représentés ci-dessous. ( /15PY)
] - [
T Il
07 16 08

19
0
0
EchelleKd
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CORRECTION

I- LIAISON MECANIQUE: (3,5 POINTS)

Etude de solution constructive de dispositif de positionnement (voir dossier technique 3/3)
Compléter le tableau suivant : ( [35P)

LIAISONS SOLUTIONS ANALYSE CONSTRUCTIVE

% P 7% 1 - Donner le nom de cette liaison :
R4l

- 12| Liaison Pivot
SKL \ i / - L’arrét en translation est réalisé par :
. ¥ 131 , ]
fffff U e B W N 7 Epaulement + Rondelle d'appui 12 + Rondelle
10/06 SRS T\ 14 frein 13 + Ecrou 14
T i - - Placer sur le dessin les ajustements nécessaires
. = 2z 12 pour le montage des coussinets :
oIS
% 10 H7I6 | H7/f7
07 08 09 10 D | de cette liaison -
/] [ Bl - Donner le nom de cette liaison :
/ s « Liaison Hélicoidale
/f s@& N /’/ - Par quelle forme est-elle assurée ? ;
10/09 \ V7 U272\ Forme Hélicoidale
\ F
- — - — “\ Taraudage | Filetage
\ Sur vis de manceuvre 10 v
Sur I’écrou 09 v

- Donner le nom de cette liaison :

Liaison Encastrement (Fixe - Compléte)

- Par quelle piece est-elle assurée ?
Quatre vis CHc (17)
- Cette liaison est :

07/08

Démontable ¥ Non démontable [

- Donner le nom de cette liaison :

Liaison Glissiére

- Le guidage est réalisé par une section de forme :

07/06 Cylindrique I Prismatique

- Ce guidage présente t-il un dispositif de réglage

du jeu:
oul O NON M
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CORRECTION
I1- FLEXION PLANE SIMPLE: (5,5 POINTS) 05 06 07 08 09 10 11 12

On donne le dessin d’ensemble partiel ci-contre:

14
. o : ]
La vis de manceuvre 10 est sollicitée a la flexion I | e N EEma %
. . N 77 7272727,
plane simple sous I’action des efforts comme les /( ) — 4 ) -
indique la figure ci-dessous : o /1
A A
Modélisation : A Do
La vis de manceuvre 10 est assimilée & une poutre B A P Y S I N | A
cylindrique pleine de diamétre d = 20 mm est d'une :
7 . . T . E;/10 C;/m
résistance pratique a I'extension Rpe = 30 MPa. v v
45 50 60 100 15
11.1-D’apres le diagramme des efforts tranchant ci-dessus, compléter le tableau suivant : ( 2P)
Ty (N)
160 — — — —
A B AT Aol | [Bowso] | [Conn] | [Brse]
5 [T e O
260N | 210N | 210N | 160N
260

[1.2-D'apres le diagramme des moments fléchissant ci-dessous, donner la valeur du moment fléchissant maximal: ~ ( /0,25Pt)
Mfz (Nm)

16

13 m e
[T, ECEEER
. ‘ e T :

11.3-Calculer la contrainte normale maximale dans la section la plus chargée de la vis de manceuvre 10 : (2P

=]

Ot = MfZua [(162/V) Avec lg, = md¥ 64 etv=di2 = IV = md¥32. oo

= Opaxi = 32.Mfzya (1.0 AN: Gya = 32.16 000/( 1.20%) = 20,38 NIMM2 .. .o

[}

|6 e =20.38Nmm
11.4-Calculer le diametre minimal de la vis de manceuvre 10 pour qu'elle résiste en toute sécurité a la flexion: ( [1Pt)
Condition de Résistance oy < Rpe = 32.Mfzyi /( 1.0°) < Rpe & d < [32.Mfzya (7RPE)™. ..o,

AN: d < [32.16000 /( 7.30)]"* = d < 1758 MM = Gy = 17,58 MM, .o e e oo

i = 17,58 mm. ..

11.5- Suivant le diametre minimal (dmin) trouvé, choisir a partir de tableau suivant le diamétre convenable: ( 10.25PY)

diametres | d;=10mm | dy=15mm | d;=20mm | —> d=20mm
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CORRECTION

[11- GUIDAGE EN TRANSLATION: (4 POINTS)

[11.1- Donner la forme de section de guidage en translation de la rampe (07) /corps (6) : Queue d'aronde; ( 05PY
[11.2- L'écrou (09) est en alliage de cuivre justifier I'utilisation de ce matériau. Pour diminuer le frottement et augmenter le
rendement de guidage en translation ... ; ( NPy

[11.3- Compléter le diagramme ci-dessous en donnant a chaque guidage la solution utilisée: ( [25P)

Solution

Deux Colonnes
(Guide)

Gz Clavette + Rainure sur
Guidage par {?Q
| » I'alésage

forme cylindrique

Vis a téton+ Rainure

5 sur I'arbre
o
'_
<C
|
(7p]
=
<C
('
l_ 1
= [
L 2
§ Forme de section de
[ ] ) ,
= quidage en Té
O
Guidage par forme Vé dissymétrie + Appui
o . . | | s
prismatique | ‘ Plan + Contre Glissiére
! Banc ‘
Contre glissiére de tour
LTF/W Forme de section de

A{l guidage Rectangulaire
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CORRECTION

[V- SOLUTION CONSTRUCTIVE: (7 POINTS)

On veut modifier la solution constructive de guidage en translation de la rampe 07 par rapport au corps 06;
D'apres le dessin d'ensemble Partiel ci-dessous:

IV.1-Quelle est La forme de la section de guidage : Section de Forme Té

IV.2-Donner la désignation de la piece 18 : Cale Clinquant

IV.3-Compléter, au crayon a papier, sur le dessin ci-dessous le montage de rattrapage de jeu, en utilisant :
- Une vis CHc-M10-20 pour la fixation de la piece 17 ;

- Une vis pour le rattrapage de jeu sans téte fendue M10-30 avec un contre écrou H-M10.

IV.4-- Déduire la désignation des éléments standard représentés ci-dessous.

Ecrou H-M10  Vjs CHe-M10-20  Vis.sans téte fondu M10-30

[
[
[

\
¢:|_J:§
[

[

[
 —

07

105PY)
105y

/1,5Pt)
13Pts)
[1,5Pt)

19
0
0
N - 241
Devoir de Synthese N°1 (2013-2014) Page 4/4 UNITE DE TRI AUTOMATIQUE DE CAISSES
LABORATOIRE MECANIQUE DE KORBA http://mimfs.jimdo.com/ PROPOSE PAR M* BEN ABDALLAH MAROUAN

/9 W g | &0



	DT.pdf
	DPm.pdf
	Correction.pdf

