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Mise en situation : Le poste automatique de percage permet de percer des piéces métalliques.
Ce systeme comporte :

- Un capteur a détectant la présence d’une piéce,
- Un capteur b détectant la position du foret (piéce percée),

- Une lampe rouge L1 s’allume lorsque : a est non actionné (piéce non serrée) et
b est non actionné (foret en position initiale),
- Une lampe jaune L2 s’allume lorsque : a est actionné (piéece serrée) et

b est non actionné (piece non percée),

- Une lampe verte L3 sallume lorsque : a est actionné (piéce serrée) et
b est actionné (piéce percée)

Remarque : Si : a est non actionné et
b est actionné aucune lampe ne s’allume.




Classe : 1°S ...

1° Partie : Les fonctions Logiques de Base

Travail demandé

/1- a) Compléter la table de vérité pour la sortie \
logique L1 :

(Voir page 1/5)

b L1

R lOO0ClY
= OO

b) Donner I'équation logique de « L1 » :

20

ﬂ) Compléter le schéma a contacts de « L1 » :

\_

d) Compléter le logigramme de la sortie « L1 » :

ab

L1

L1

4 I
2- a) Compléter la table de vérité de L2 b
(Voir page 1/5) g2 L2
0 0
b) Donner I'équation logique de « L2 » : 0 1
1 0
L2=.. .. 1 1
J

3 - Sachant que notre systéme dispose d’'un bouton
arrét d'urgence « S » et que I'équation logique de

«L1» devient : —
L1=a.b +S

a) Compléter le schéma a contacts de « L1 » :

i LI

b) Compléter le logigramme de la sortie L1 :
abs

c) Compléter la table de vérité pour la sortie L1

a b S L,
0 0 0 1
0 0 1
0 1 0
0 1 1
1 0 0
1 0 1
1 1 0
1 1 1 1

L1
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/4- a) On donne le logigramme ci-dessous et on b) Compléter le schéma a contacts de « H » \

demande de donner I'équation logique de « H »:
a b
| | H H |
17 — > H
1P [
H=.. . .

‘ Y
N N

5- a) Compléter la table de vérité pour la sortie H : b) Compléter la table de vérité de L3
\\Q (Voir page 1/5)

b

a b H a L3

0 0 0 0

0 1 0 1

1 1 1 1

c) En déduire la relation entre « H » et « L3 » :
H= .

o _/

II) Le systéme est équipé d’un afficheur & 7 segments qui est commandé par les capteurs « a » et « b ».
> Le serrage de la piece est détecté par le capteur « a » (@ est actionné seulement) :

- Entraine l'allumage de D1, D3, D4, D6, D7 ce qui correspond a la lettre S (Serrage de la piéce)
> Le percage de la piece est détecté par les capteurs « a » et « b » (a@ et b sont actionnés) :

- Entraine lI'allumage de D1, D2, D5, D6, D7 ce qui correspond de la lettre P (Percage de la piece)
» L'afficheur est éteint dans les deux autres cas.

2- Donner les équations suivantes (Simplifiée) :

1- Compléter la table de vérité suivante : Dl= e,
a |/ b |D1 D2 D3 D4 D5|D6| D7 D2= oo
0]0 _
O 1 0 0 0 O 0 0 0 D3— ....................................
1 0 D4= ...,
1 1
D5= .
3~ Compléter le logigramme relatif au fonctionnement D6=
de Iafficheur o DOT e
5V D7= e
SO< <Sl D1
a b DﬁH Hm
D7
& DSH D4 HDS
T ITTTTTT1,
&
1p
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6- Compléter le schéma de brochage de H | D
1 ., H
[—
5V
I H
E—\ a 9 b x Ry
) —1F
1 +Vee Veco
14 13 =12 11 10 9 B 14 =13 12 10 9 8
1 I 1 =l =1
7404 7432
[] fa [] R ! ! ! =l =l
I 2 3 4 5 ] 7 1 2 3 5 & 7
. GND
Fonction NON GND Fonction OU ov

2°™ Partie : Transmission de mouvement

PARTIE A : Etude du réducteur

TRAVAIL DEMANDE :

2) Compléter les repéres des pieces

|

de la nomenclature ci-contre :

1 Courroie
1 Arbre moteur Axe du moteur
1 Roue motrice
1 Poulie motrice ® 60 mm
1 Ecrou spécial
1 Vis de manceuvre
1 Roue réceptrice @120 mm
1 Poulie réceptrice @120 mm
1 Moteur électrique N;=1500 tr/mn
Rep. | NP Désignation Observation
Transmission A (3, 4et5)
a O Poulie - courroie
C’est une transmission par : O Pignons et chaines
O Roues de friction
b

G
—

s

Transmission B (6 et7)

O Poulie - courroie
O Pignons et chaines
O Roues de friction

C’est une transmission par :

0O Adhérence

0O Adhérence

O Obstacle O Obstacle
C 0 Proches
L'arbre moteur et I'arbre récepteur sont : G, - Ffroches
O Eloignés O Eloignés

Les deux roues tournent dans le :

O Méme sens
O Sensinverse

0O Méme sens
O Sensinverse




Etude de la Transmission A

On donne :
- Le diamétre de la poulie (3) : d3 = 60 mm
- Le diamétre de la poulie (5) : d5 =120 mm
- Lavitesse de rotation du moteur (1) : N1 = 1500 tr/mn

[0 Courroie plate —_—
n La courroie utilisée dans notre 0 Courroie crantée ol
systeme est une : O Courroie trapézoidale @

ﬂ Calculer le rapport de transmission « 1 » :

On donne:
» Le diamétre de la roue (6) : d6= 60 mm
» Le diametre de la roue (7) : d7 = 240 mm
> La vitesse de rotation de la roue (7) : N7 = 250 tr/mn

n Tracer le sens de rotation de la roue (7) sur le (poc2):

E Calculer le rapport de transmission « F2 » :

Conclusion

a Calculer le rapport de transmission global « G » :  (sachant que FG=ri1xr2)

ﬂ Ce mécanisme : O Accélére la vitesse
[0 Ralentit lq vitesse Justifier VOtre répONSE 2 ... l

ﬂ Par quel systeme de transmission on peut changer le systéme n°1 ?




NOM & oo Prénom : ..., N° ... Classe : 1°S ...

3™ Partie : Les Liaisons mécaniques (6 pts)

I- Présentation du mécanisme bride a machoire :
La bride a machoire représenté par son dessin d’ensemble permet de serrer la piéce lors de |'opération de

percage.

II- Fonctionnement :

L'opérateur place la piece a serrer sur la semelle (4) et agit sur le levier (3) pour faire tourner la vis de
manouvre (1), celle-ci fait avancer le coin (6) qui lui-méme agit sur les deux doits (9) pour serrer la piece
Pour la desserrer, I'opérateur doit manipuler le levier dans le sens inverse.

12

R @)

i
]
N |
II
1
NB : Piéce a serrer non représentée

10

Piece a serrer

z
o) 1 | Anneau élastique C 80 10 | 1 | Ressort C 65
4 1 | Semelle EN GJL 250 9 | 2 | Doigt E 250
3 1 | Levier 20Cr$ 8 | 2 |Axe E 350
2 | 2 |Embout E 250 7 | 2 | Goupille C50
1 1 | Vis de manceuvre 20CrS 6 [ 1 |Coin E 250
Rep [ Nb Désignations Matiére Rep | Nb Désignations Matiére
Echelle 1:2

O BRIDE A MACHOIRE

Page




Piéce a
sefrer non
représentée

/




Travail demandé :

1) Identifier, sur le tableau suivant, les liaisons élémentaires de la bride a machoire :

1

Liaisons mécaniques Mobilités Désignations
X Y Z o
1 / 6 Liaison
N
X Y Z Liaison
3/1
R
X Y Z .
Liaison
9/8
X Y Z -
Liaison
1/4 R .....................

2- Numeéroter les pieces sur le schéma cinématique

3-  Placer sur le schéma cinématiquede la bride les symboles des liaisons correspondantes :

-

—
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