A- Etude du mouflage du cable : Question Al :

Aprés coupure au niveau des brins Expressions
Type de mouflage Equilibre de la partie Equilibre de la partie finales de T et C,
en fonction des

inférieure (briévement) supérieure (brievement) données

Ct

Un cable
formant un ’
seul brin.

/ '
Tambour

Charge /'%

Ct=T.Rt T=P
Ct=P.Rt

Lz

P
-; |
P
Quatre cables
formant ;
quatre brins ({7 Ct
accrochés N
tous sur le AT =P
tambour. T T=P/4
Ct=P.Rt
Q Ct=4T.Rt
%)
P

Un cable

formant

deux brins a @

‘ai ( Ct
'aide de la w oT=p

poulie de
renvoie. T=P/2
TTT T Ct = (P/2).Rt
Bati fixe
Ct=T.Rt
P
Un céble
formant
quatre ! Ct
brins a W 4T=P
I'aide des _
poulies de T=P/4

renvoie. T e (|:>/4) at
TTTT T
Ct=T.Rt
P
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Question A2 : C’est le cas N°4 qui répond a cet objectif car il rend en méme temps la tension du céble minimale et le
couple a appliquer sur le tambour minimal.

Question A3 :
Etat de départ Etat aprés rotation du tambour de I'angle 6t
AB=2d, +7R, AB=2d, + 7R +R6,
avec d; =d,+x
0, e 0 Q)
donc x:i et par dérivéex=v= RO _|Re
2 2 2
Question A4 : de méme :
Etat de départ Etat aprés rotation du tambour de I'angle 6t
AB =4d, +37R, AB=4d, +37R + R0,
avec d; =d,+x
0, e 0 Q)
donc x:% et par dérivéex=v= R4‘ = R4‘

Question A5 : La longueur du céble a enrouler sur le tambour pour déplacer le crochet de x=9m est :
RO, =4x=36m.

B- Etude du balancement de |la charge :

Question B1 : Graphe d'analyse dynamique :

Pesanteur
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Question B2 : PFD appliqué a (1) :
¥ (Al RO
(pes—> 1} +{Mot >3} + {01} + (21 = TV A/ R
0 (1/ RO)

0-1
7 F % TZ v(A/ RO
mlgzo + %o +4 Glissiéredaxer + #22 = mlz/( ) avec y(A/RO) = XX,
0 J, R - 0, o (1/ RO)

(O,%) A

XTRD=F+Tsinfd=mX| (Equl

Question B3 : PFD appliqué a (2) :

m,7 (G / RO)
5(2/ RO)

Mm% | —TZ| _my(G/RO)
0 Jo L 0 J, [6Q/R0)
avec V(G/R)=%%+LO%, et 7(GIR) = %% + LO%, — LO?Z,
_ _Tq e "4_ 12
j{wgzo} +{ #22} :{%(W+L€X2 L6 Zz)}
O G G G

{pe£—>2}+{1—>2}:{

0 0

%,TRD = |-m,gsind = m%cos + mLé| (Equ2)
(Equd)

ZTRD=|m,gcosf —-T = mxsind —m,Lo°

Question B4 : D'ou :

m,Ld + m,gsind = -m,%cosé

T =m,gcosf + m,LO* —m,%sin6
F=mX-Tsno

F = mX-m,gsind cosd —m,LO?sin6 + m,Xsin* 6
onremplace m,gsing:

F = (m +m,)%+m,Ld cosd —m,LO*sind

Question B5 : Dans le cas de faibles déviations (0 et 0 trésfaibles)

LO + gb = —X
T =m,g-m,0
F =(m +m,)%+mLé

Surtension relativement a I'état initial :

Question B6 : * Déviation maximale :

2

Y maxi 10°.z y
0 |=plmai =2 7 _
|| T 2m, " =1867,3 N
= Vi = 0,856 M/s? sachant que T(t =0) = m,g =122625 N
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Question B7 :

La masse de (2) étant supposée concentrée en G, il devient donc un solide ponctuel en G. Et puisque dans la

matrice d’inertie on trouve la masse du solide et les carrés de ses dimensions, donc | (G,2) =0 (matrice nulle).

* Quand a la matrice d'inertie de (2) en B elle s’obtient par : -
x=0 B %
BG=Lz=|y=0 Yo
2=L) w502
_ MY+ -mxy  -mxz
1(B.2)=| -mxy m(¥+z3) -myz Solide (2)
—mxz —-myz n.E(XZ_i_ yz) (X2,50,23) T G
) fmL2 0 0
1(B2=| 0 mlL2 0 7,
| O 0O O T ey
Question B8 : 1
E.(1/0) = mye
)y X, + LOX
gLl % | JMm0%+Lox%)
2 (5% +L0%, | | 6(G,2/0)=0]
= % m, (X + L?0? + 2XL6 cos6)
Question B9 :

Question B10:

E.((L2)/0) =%(m_l+ mz)>'<2+%nnz(|_292 +2XL6 cosO)

P(p&—)l/O):{mgzo} {?} =0
A XXO A

0
P(pes—2/0) = M9 _#Hyo.# =-m,gLésing
0 Jo X¥%G+LOX, ),

Question B11: 6 trésfaible =

E(1.2)/0) = (m +m)se
P(pes— (1,2)/0)=0

Th del'énergie cinétique = %(%(mﬁ m,)x?) = P, + P(pes— (1,2)/0) + P(Liaisons)

=|(m +m)ix=PR,|

= P, =(12500+ 4500)(%”)(0, 85)
S

=P, =96333 W=|9,63 KkW| (pour les deux moto-réducteurs de

translation, soit 4,8 kW pour chacun)
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C- Etude du frein a machoire :

Question C1:
Cf (unemachoire) = HW Adf
= [[ Ri A (~dNu - .dN)
= R (=2)][ (P cOSQ)(b.RA)
a0
= (_2) Prax sz f I_ OCOSOCdO[

Cf (unemachoire) = 2p, . b.R*.f.sinq,

= |Cf (deuxmachoires) = 4p, ., b.R*.f .sing,

Question C2 : L'effort résultant appliqué par une seule méachoire est :

F=|[df

- j j (-dN G- f.dNV) avec |dN = p(a)dS= p(a).Rbda = (p,, cosa).Rbda

= [[ (-Rb.p,,, cosada)(@+ 1) avec uz(cf’sajew:(—sna) dans (3, 9)
SN cosa

[ w0 cofa «0 (—Sina coSa
=-Rb. da + f da
pmaX _I—aO(dna COSO!J j—aO( COSZa j }
[( (22, +sin2a0) 0
=—RD.Py, 2 + f| (20, +5in20:0)
L 0 2
(20, +sin20.0)
-E -
=-Rb. Prax 2 = = Fx =Rb. Prax (2060 +S|n2060)
f (20, +sN2a0) -fF, 2
2
Question C3:
sSna,

Dot |Cf (deux machoires) =8.R.f.

(20, +Sin2a,)

Question C4 : (voir document réponse 2/2)

- L’équilibre de la tige (1) permet de conclure que les actions Fg et Fp sont de direction la droite (BD).

- Ce résultat est a utiliser dans I'équilibre du bras (2). (2) est en équilibre sous I'effet de trois actions F,, Fg et F¢, elles

sont donc concourantes au méme point K.

- La droite (CK) est donc la direction de I'action F¢ .

- Ce résultat est a utiliser dans I'équilibre du levier .Il est en équilibre sous I'effet de trois actions F¢, F et Fy , elles

sont donc concourantes au méme point M.

- Tracer le polygone des forces a partir de I'équilibre du levier puisque le module de F est connu, puis le polygone des

forces a partir de I'équilibre du bras (2).

- on trouve donc I'effort appliqué par le ressort Ea = 800 N .
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Concours National Commun Filiére TSI Génie Mécanique 2013

Bras 2
: Le ressor (3) exerce sur le bras (£
Mmeﬂuﬂdﬁim tAG]i*m'elﬂ-}
le piston (4).

Cet effort parmet de créer leffort o

presseur F en E et par conséquent L':- :

le couple de freinage . .
¥

appliquée en E et inclinée par rapport

a Monzentale de Mangle de frottement :
tg{zmﬂ"a;ﬁ?

b

. Les poids des pieces sont negliges. T i
| L*action Fd.l sur la machoire T _'_'_'_,_,-w—"." ¥ h\bq
eﬂmﬁﬁ ?m ele est ¥ 1O
Ressort 3 . aﬂ
- III *?’
S o

&,

o™
Hp

Son module est F=8087.8 N [ ©
- L'acton du ressort (3) sur le bras (2) est| |
da jon (AG), dingée de A vers G. f
direction Ensemble
| es liaisons aux points A B C D etH - o
Bont des pivots parfaites
Echelle des efforts,
1000 N 1cm
Paraliéle a la g
MEIAG}\
""--.___‘_‘_-_h
s
LY O Ag

e e

Y

F (ressort — 2)

E ﬁc (fevier — 2)

F1—2)

(2 —levier)
O e aure

(Fp=0,% cam) done

Fu=200 M pow
générer F=a087 8 M
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D- Etude de larésistance des axes des galets :

Question D1 : PFS appliqué au corps du pont roulant :

ol O-n
NI
%/_J
(@]
+
f_/%
| U-n
NI
%,_J
o
+
[
o .o
NI
%,_J
o
+
[
o o
NI
H_J
m
[
f_/%
ol Ol
H_J

M, =-LF,y
M, =-LF_y+2aF.X
M, = 2aF X

L

F,+F+F+F=FP+PF
2aF. +2aF, -aP-aP,=0 aec F,=F, e F,=F.

—LFB—LFC+%F{+XP2:O

202 L 4 2L
1 R X R 1/, X R (L-X)
e F,=F,==|(R+R)-| 2+—R ||=2+=|1-— |R =2+ P
AP 2((1 2)(2 LZD 4 2( sz 4 2L °
Question D2 :

Pour dimensionner les diameétres des axes des galets on doit évaluer I'effort maximal qu'ils supportent en cisaillement.
3 . R.B
Fg et Fc ont le méme maximum :Z+E pour X=L.

P P
De méme Fp et F, ont le méme maximum :Zl+?2 pour X=0.

2700x9,81 (12500+1800)x9,81 _

76763,25 N
4 2

Donc Fa (maxiy = Fg maxi) = Fc (maxiy = Fb (maxi) =

Condition de résistance des axes des galets en cisaillement :

r(maxi) = i (mjz(l) <Te (on a,pour chague axe,deux sections cisaillées)
T s
2
;)
:dz\/zxﬁ(max')xs — [d>22,10mm
TXT,
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E- Description fonctionnelle:

Question E1 : Diagramme FAST du pont roulant dont les constituants sont :

Déplacer la charge d’'un
endroit & un autre dans
I'atelier de production

- le systéme de commande
- le systéeme de levage
- 'unité de mouvement « Direction »

- 'unité de mouvement « Translation

Commander le pont roulant

Positionner et freiner la
charge en hauteur

Positionner et freiner la
— charge dans le sens
« direction »

Positionner et freiner la

— charge dans le sens
« Translation »

»

Systéme de commande

Systeme de levage

Unité de mouvement « direction »

Unité de mouvement « Translation »

Question E2 : Diagramme FAST du systéme de levage dont les constituants sont :

Positionner et freiner la
charge en hauteur

- le moteur de levage,

- le réducteur a engrenages,

- le tambour

- 'ensemble (céble (type de mouflag

- le frein & machoires.

Convertir I'énergie
électrique en énergie

mécanique

Adapter I'énergie
— mécanique du moteur a
I'utilisation

Transformer la rotation en
translation

Adapter I'énergie
mécanique de levage a la
charge

Freiner la charge au
mangque de courant

e) + crochet + poulies de renvoie),

Moteur de levage

Réducteur a engrenages

Tambour

(Type de mouflage du cable +
crochet + poulies)

Frein a machoires auto bloquant
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