[image: image1.png]Partie 1 : Analyse d'une solution constructive.

1.1)- L'objectif de cette étude :
Cette étude est relative a la liaison entre le support du collimateur (1) et la poignée du bras

articulé (5), elle permet d'avoir des informations sur la forme et la géométrie des surfaces
fonctionnelles, adoptées au niveau de I'axe de cette articulation.
L'assemblage entre le support du collimateur (1) et la poignée du bras (5) assure une

liaison compléte, par adhérence, démontable, et élastique.
1.2)-Travail demandé : A partir des données ci-dessus, du dessin de cet assemblage représenté

dessous (figure : 1), et du document BAN3.

Figure : 1
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[image: image2.png]- 1.21 -Expliquer en quelques phrases concises le role des pieces ci-dessous.
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- 1.22 - Comment appelle-t-on le phénomene intervenant dans cette liaison pour supprimer la

ion?
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- 1.23 - Quel est le rdle de la conditién fonctionnelle notée Ja (entre la surface S5 de la poignée
du bras (3) et la surface S7 de la rondelle a languette (7)) sur la figure 1 page BR1?

- 1.24 - Tracer sur la figure 1 la chaine de cotes relative a la condition Ja.

- 1.25 - Représentation graphique: D’aprés la figure 1, compléter sur la page BR6 la
représentation en perspective de l'axe (2) de l'articulation( sans les arrétes cachées).

Partie 2 : Etude cinématique.

2-1)- Objectif de I'étude:
Cette étude est relative au positionnement du collimateur par rapport a la zone a
radiographier. Elle permet de valider ou d'invalider les données du constructeur sur la zone
balayée par le collimateur.

2-2 )- Données et hypothéses.

Une représentation globale du systeme (Documents A7/7 et BANT)

Un schéma cinématique simplifié, dont les différents ensembles cinématiques sont repéré : Eci (i
est un nmuméro associé a 'ensemble). (Document BAN2)

Les données sur I’étendue de la zone balayée par le collimateur sur le document BAN4.

Le basculement du bras (%c5) par rapport au socle (Fc/) est limité a 23°.

La longueur AM (de Ec3) est égale a 1000 mm

Le systéme présente un plan de symétrie (x, ) pour la géométrie et pour les charges qui lui sont
appliquées.

2-3 )- Travail demandé :

Dans cette étude on se limite & une vérification de la zone balayée par le collimateur du VMX au
niveau du plan de symétrie (;, y). En déterminant graphiquement (L) la différence entre les
distances (/1 et 12).

2-3.1 — Distance // entre l'axe (o,)—/) et la position la plus éloignée du point D du collimateur
(Ec4), dans le cas ou le bras reste fixe par rapport au socle, et I'avant bras mobile. Voir schéma a
I'échelle 1/9 page BRS. ( Le travail graphique est a réaliser la figure 2, de la page BR4 )
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[image: image3.png]a) — Déterminer le mouvement (Mvt2/1) de I'ensemble cinématique (Ec2) par rapport a (Ecl),
et la trajectoire (TB2/1) du point B de (Ec2) dans son mouvement par rapport a (Ecl). Tracer la
trajectoire (TB2/1) sur la figure 2.
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b) - Déterminer le mouvement (Mvt3/1) de I'ensemble cinématique (Ec3) par rapport a (Ecl),
et la trajectoire (7C3/7) du point C de (Ec3) dans son mouvement par rapport a (Ec1). Tracer la
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¢)— Comparer les trajectoires ci-dessous :
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d) - Déterminer et tracer la trajectoire (7D+/1) du point D de Ec4 dans son mouvement par

rapport a Ecl. A -
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¢) - Mesurer la distance (/1 ) entre I'axe (0, ;’ ) et le point le plus éloigné de la trajectoire
)4/1 et la comparer a la valeur de Rmax donnée par le constructeur, puis concjure.
A MOF QI = B3O - .Va,&tﬂ,v =ppochce. e EGOMM .
.

Bt o iR PP T

2-3.2 - Distance /2 entre l'axe (o,} ) et la position la plus éloignée du point D du collimateur (Ec4),
dans le cas ou le bras et I'avant bras sont mobiles. Voir schéma, document Ban2.

a) — Quelle est la particularité de la forme géométrique de la structure composée des
ensembles cinématiques Ecl, Ec5, Ec6, et Ec7. En déduire le mouvement de Ec7 par
rapport a Ecl.
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[image: image4.png]b) A partir du schéma cinématique de la figure 3 (document BRS) représenté dans la
position « Bras déployé » Mesurer la distance (/2) entre I'axe et (0,;) le point le plus
éloigné de la trajectoire TD4/7 et en déduire la valeur de L. =

A= 438042 = J2S - =L=b.-li= Y3 g
4 = GO mm -
¢) Comparer avec les données (document BAN 4) et conclure.
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Echelle : 0,12
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Correction de la question : 1.25
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Propôsition de barème.
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1.25 – Représentation graphique
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2-3.2 - Distance l2


a)- 










/1


b)- 










/1


c)- 










/0.5












Total

/20
	Bac STI G. électronique

7ESELPO1
	étude des systèmes techniques industriels
	Corrigé construction mécanique
	Page Bcor4/6



