De V@//%Sése I

Proposé par l'enseignant

M"* BEN ABDALLAH MAROUAN

Classe : 3% Sciences Techniques 2
Pour la date de : Samedi 13 - Décembre - 2014

SYSTEME D'ETUDE

DE TRIAGE AUTOMATIQUE

- DYSTEME

Potentiométre . —cotes des pleces f

Année Scolaire : 2014-2015

@ww. net <%°



UBnoJe[Al YB[[Bpqy uad JA 1ed asodoig oy opun sy -dny

ANDILVINOLNY FOVIIL A DNALSAS #/1 38eq

'€oN 1o1ued o] suep 3391d ey xassnod sind sxdrued saj JINIY & TN 191ued 3 suep 3d31d [ 1assn04 G

VIO op S130[0uyaa ] 9p AM0JBIOQET
(ST0Z-$107) 1oN SaUIUAS 3p J10ra(]

ToN J1ued 3] suep 391 e 1assnod sid sudrued saj 1dURAY &

 S3)UBAINS S30UaNDYS S101) S3p dun | dp Judwdue| 3] anboaoid 0§ a4 predyp uonoq 9y Ins uonoe
un “(3919q1 2031d sun,p 2udsaad 10 dpeniur uonisod ud Juos siarued sa7) sardwar JUOS SALIIUT SUONIPUOD S ANbSIOT : INTIWANNOILONOJ Ad NOILADSA(J -[|

J2|0J3U0d e 2031d

e

TW IN9PNPoY-0I0W

Y

S

L
B
TIossnog % 2

€
Z ¢ T
S
slialued

JRWIXBW )0 ] B SAINILIYANS JUOS $2)00 S3] JUOP $2031d 3] JUANIUOI JWISI0) 3] J

J[[BAII)UL, | SUBD JUIANO.IY IS $3)0D SI[ JUOP S0Id S3[ JUINUOD JWIIXNIP 3] e WIUIW

)0 B[ © SAINILIPJUI JUOS $3)00 SI] Juop $3031d $3] Juanuod 1arwdxd 9y : saatued

$10.1) UD JUASTATP 38 $2031d 27 “gurpdur uejd un Ins JueArire $3331d sap agery 3] Jouuad
SN0SSIP-10 PJUAsAIAAI SWIRISAS 97T : IWILSAS N TTVHINID NOILVINASTE] -]

~ ZW AN310NpaY-010W
0 PuIPUT Ue[d
ETES] —

- 0

43|0J3u0D B 223d

s339!d Sap 59302

2J3Wwoiuajo
S8p 8|QI3u0d ap aueD JRuwonualod

ANOINHOA ], ¥AISSO(

2005
+

nex



DOSSIER TECHNIQUE

I11- SCHEMA STRUCTUREL ET AFFICHAGES:

1 al

9.2 Codom

+YOC
[V kogpouee )
GHD (0 loghqee }

Figure 1 = E

Affichagede P Affichege del Affichage da G

IV- CAPTEUR PNEUMATIQUE:
IV.1- FONCTIONNEMENT:

Capur endD

Le capteur pneumatique représenté sur le dessin d’ensemble (Page 3/4), est un
composant pneumatique utilis€ pour détecter la position d’un vérin et la transformer
en signal exploitable par la partie commande.

Ce matériel peut étre installe sur différentes machines asservies pneumatiquement.

C’est un élément de commande d’un circuit pneumatique.

Lorsque la tige de vérin est en fin de course (tige totalement sortie), son extrémité e Lu
© © Capteur en posiion Femée

appuie sur le galet 05, bascule le levier 02 qui déplace le tiroir 06 vers le bas.
Lorsque le tiroir est déplacé verticalement vers le bas (de y+ vers y-), lair
comprimé admis dans le capteur pneumatique passe de I’orifice d’entrée a I’orifice de
sortie, commandant la coupure d'alimentation du vérin et provoquant ainsi la rentrée
de la tige de vérin. Le capteur reprend alors sa position initiale (le tiroir 06 remonté).

Tige de vérin en déplacement Tige de vérin en

.==> vers le capteur finde course

= Air Compimé (Débloqué)

—

Air Compimé (Bloqué)

<

Commande coupure
d'alimentation Vérin
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DOSSIER TECHNIQUE

IV.2- DESSIN D'ENSEMBLE:

Capteur en 3D

02 A y
! A
10 T
fh—— i
Orifice d'entrée - j i -
11 '
SRR
sl N % I T =
Orifice de sortie ﬁ,/_ L T =12
12 ‘
KT— iy
:_ ) :EE;EEE;:IE_ {-E
X |
A z
e —— - —_—
07 | 2 |Joint Torique PTFE (Téflon) ,
06 | 1 |Tiroir E 350 Etiré 13 | 2 |Rondelle X20CrNiPb6
05 | 1 |Galet PA (Nylon) 12 | 2 [Ecrou HMS E 300
04 | 1 |Goupille cylindrique |C 30 11| 2 |VisCHc M8-32-88 |E 300
03 | 2 |Axe C 45 10 | 1 |Bague darrét Cu Sn 8
02 | 1 [Levier E 250 09 | 1 | Support E 250
01 | 1 |Corps EN AB-AICu4MgTi | Moulé 08 | 1 |Ressort 20Cr6
Rp | Nb Désignation Matériaux Observation| Rp | Nb Désignation Matériaux | Observation
. Dessine Par: M' Ben Abdallah Marouan 03
Echelle 3:4
CAPTEUR PNEUMATIQUE Le : 14-Décembre-2014 02
LABORATOIRE MECANIQUE DE KORBA 01
A4 - Nom&Prénom:................................... Classe: 3ScT 2 00
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DOSSIER TECHNIQUE

IV.3- VIS D’ASSEMBLAGE A TETE HEXAGONALE (SYMBOLE : H) (NF E 25-112)

—_
d | S|]6] 8 [10] 12 |14 ] 16| 20
I N Y Pas | 08| 1 [1.25( 15| L75] 2| 2 |25
x |1-x a | 8 [10] 13 [16] 18 |21 |24 30
| b b [35]4]55|64| 75 (8810125
1V.4- RONDELLE D’APPUI (NF E 27-611)
T | A B
!. . ! d Série Finition C
oI| [ ] | o] Z I MTLITLL N
| HENE] 8 [16[18[22[30] 9 L3
L 10 [ 20 | 22| 27 | 36 11 2
. _ 12 [ 24 127|132 |40 14 2.5
(Diamétre nominal)
IV.5- LES MATERIAUX Sl e
Elément Symbole Elément Symbole Elément Symbole
flément d’alliage Facteur d’alliage | chimique | d’alliage | chimique | d’alliage | chimique
Aluminium Al Cobalt Co | Nickel Ni
Cr, Co, Mn, Ni, Si 4 Antimoine Sb | Cuivre Cu | Niobium Nb
Al, Be, Cu, Mo, Nb, Pb, Ti, V, Zr | 10 Argent Ag Etain Sn Plomb Pb
Ce, Sn 100 Béryllium Be Fer Fe Silicium Si
B 1000 Bismuth Bi Gallium Ca Strontium Sr
Bore B Lithium Li Titane Ti
Cadmium Cd Magnésium Mg | Vanadium V
Cérium Ce Manganeése Mn |Zinc Zn
Chrome Cr Molybdeéne Mo | Zirconium 7r
IV.6- AJUSTEMENTS RECOMMANDES (Température de référence 20°C)
Alésages
’ : Arbres
Cas d’emploi » H6 | H7 | H8 | H9 | H!1
(Position) "
Arbres (qualités)
. Piéces dont le fonctionnement nécessite un grand jeu (dilatation, c 9 11
% % o mauvais alignement, portées, tres longues, etc.) d 9 11
e % = | Cas ordinaire de piéce tournant ou glissant dans une bague ou un e 7 8 9
g Q = palier (Bon graissage assuré) f 6 6-7 7
o= Piéces avec guidage précis pour mouvements de faible amplitude. g 5 6
Deémontage et remontage possibles | pfice en place 4 la main h S 6 7 8
5 sans détérioration des piéces, js S 6
2 _ |l'emmanchement ne peut pas ) ) k 5
% :I?:s transmettre d’effort Mise en place au maillet - p
5c _ Mise en place  la presse p 6
£ g Démontage et remontage impossibles S 7
‘g = [sans détérioration des pieces, Mi lnce 3 | -
8 ’emmanchement peut transmettre des IS¢ € place a fa presse =
a efforts. ou par dilatation x 7
z 7
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Classe : 3 ScT 2

On donne la formulation des fonctions de service :
- FP,
- FP,
- FC, : Etre fixé par un €lément filete,
- FCy:
- FC5:
- FC, : Etre adapté a Iénergie pneumatique ;

L.2-Compléter le diagramme de ‘PIEUVRE’ :

: Permettre a I"utilisateur de détecter la position d'un vérin ;

. Permettre de transformer une grandeur physique (Contact) en signal exploitable par la PC ;

Assurer la sécurité de I’utilisateur et ’environnement ;

Etre peu coliteux ;

(.../3Pts)

L.3-Hiérarchiser et valoriser les fonctions de service sachant que FC, et moyennement supérieure a FC;: (.../1.5Pts)
FPz FCl FCZ FC; FC4 Points %
FP, FP, 0 FP, 1 FP, 1 FP, 2 FPy 1 | ..... | .....
FP, FP, .. FP, 1 FP, 2 FP, 1 5 | ...
FC, FC, 1 | FC, 3 | FC, 1 | ..... | .....
FC, FC, .. | FGC, .. 4 | ...
FG; FCy 1 | ..... | .....
FCy | ..... | .....
TOTAL | ..... 100%
L.4-En fonction du tri croisé, compléter Ihistogramme des fonctions de service : (.../0,5Pt)
Souhait (%) Echelle: 1 mm = 1%
14 mm—FS
F.S
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Nom & Prénom © . .. ... Ne:. .. Classe : 3 ScT 2

[I-LECTURE DE DESSIN D'ENSEMBLE: [5,5 POINTS]

Capteur en 30

I1.1-En se référant au dessin d’ensemble du

capteur pneumatique, compléter sur la vue 3D ﬁ _

éclatée ci-contre les reperes non indiqués. (.../2,5Pts)

Capteur en 3D o

04
IL2- Quelestlerdledel'orifice A:. ... .. .. ... . . (.../0,25Pt)
IL3- Quelleestlafonctionduressort08: ... ... ... ... . ... ... .. ... ... ............... (.../0,25Pt)
I1.4- Quel est le role de la bague 10: (.../0,25Pt)

Limité la course de tiroir 6 Bloquer le tiroir 6 Pousser le levier 2

ILS- Quelle est la fonction de la goupille 4: ......... ... ... ... ... (.../025Pt)
IL.6- Par quel élément est assurée I'étanchéité de capteur: ................................. (.../0.25Pt)
IL7- Quelle est la désignationde lapiece 11 ;... ... ... ... .. ... ... ... ... .......... (.../025Pt)
IL.8- Quel est le type de trou using sur le corps 01 pour la fixation par vis 11: (.../0.25Pt)

Trou lisse Trou Lamé Trou oblong

I1.9- Compléter le dessin de tiroir 6 ci-dessous, en indiquant la désignation des formes technologiques:

(.../1PY)

IL.10- A quoi sert la forme technologique E: ............................... (.../0,25Pt)
Devoir de Synthése N°1 (14-15) Page 2/4 SYSTEME DE TRIAGE AUTOMATIQUE
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Nom & Prénom © . .. ... Ne:. .. Classe : 3 ScT 2

ITI- COTATION FONCTIONNELLE: [4 POINTS]

IIL.1- Tracer la chaine de cotes minimale relative a la condition B. (.../1Pt)
13 09 01 B
s i . 12 \
NB: Préciser sur le dessin les surfaces 27
terminales et les surfaces de liaisons. 11 P /S y /
/
| JT £ / / A
I R R B s
d Nl
—) { =
— 7
— / "/
4
LA A2 _AEE‘ Ao1
T el il
A11 .
II1.2- On donne les cotes suivantes : (.../1,75Pts)
£08 +0,15 +0,1 +0,2 +04
A=4 A12=7+|]..05 Aw=3-0,2 A13=2-0,1 All=32 0
Etablir les équations suivantes
- Calculer la cote Ay,
qui correspond 4 la A T
condition A : AMaxi P
Amim T e e e e e e e e e
Calculer
AL T
AlllM.ul ............................................................................................
Alllmlm T S T

I11.3- Reporter les cotes fonctionnelles sur les dessins de définition de chaque pieces ci-dessous: (... /1,25Pts)
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Nom & Prénom © . .. ... Ne:. .. Classe : 3 ScT 2

IV- DESIGNATIONS DES MATERIAUX: [1,25 POINTS)]

Compleéter I'explication des désignations des matériaux cités ci-dessous (.../1,25Pts)
DESIGNATION EXPLICATION
AlCudMgTi | avec...................etquelquestracede.........................
X 20 Cr Ni Pb 6 ..........................................................................................
20Cr6 AT, o
E 350 Acier......................................avecunerésistance élastique.......................
C45 e i .. ... ..aveC............teneuren carbone
V- LES SOLUTIONS CONSTRUCTIVES: (3,75 POINTS]
V.1- Compléter le tableau suivant : (.../2,5Pts)
Liaisons Solutions Analyse constructive
5 0B @
\ T : - Donner le nom de cette liaison : ... .......... ... ..
05/02 - Par quelle forme est-elle assurée: .................... ... ...
- Donner I'ajustement pour que cette liaison fonctionne correctement.
06 | - Donner le nom de cette liaison : .. ................. ... ...,
ﬁ‘; - Compléter le tableau suivant: (Voir dessin d'ensemble)
g14..... . , ,. , _.
06/01 V" q Tx Ty Tz Rx Ry Rz
—— = - Placer I'ajustement pour que cette liaison fonctionne correctement.
10
@3....... -' - Donner le nom de cette liaison:............................
10/01 04 / @l | [\ - Par quelle piece est-elle assurée :........................ ...
oL | - Cette liaison est elle démontable: . ..........................
| - Placer I'ajustement pour que cette liaison fonctionne correctement

V.2- Pour la fixation du capteur sur le support, on demande de remplacer la solution utilisée par une autre.
Compléter aux instruments, la représentation graphique de la solution : (.../1,25Pts)

09 01

Rondelle plate M8-Z > /
e 7
\ 7, SX S S

Sehelle 24 e

/ % S
Vis HMS8-22
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