ANALYSE DU SYSTEME


Comme nous l’avons vu dans la présentation, ce système permet de transporter des conteneurs en empruntant des rails situés dans des faux plafonds. La distance entre les différents services pouvant être très importante, les motrices empruntent de longs tunnels et deviennent alors autonomes.

L’étude portera essentiellement sur les motrices et sur la gestion d’éventuelles collisions.

Dans cette optique, le questionnement qui suit portera :

Dans la partie « analyse du système » sur l’identification et le fonctionnement de la motrice afin de mettre en évidence l’origine du problème en cas de collision avec une autre motrice.

Dans la partie « calculs de vérification »  sur la prise en compte des collisions dans la commande du moteur.

Dans la partie « production d’une solution » sur la recherche de solutions permettant de supprimer les problèmes mécaniques en cas de collision.

Analyse fonctionnelle Globale :

Question N°1 : ( répondre sur copie )

Une motrice en provenance du service pédiatrie arrive devant l’aiguillage du service laboratoire, plusieurs cas peuvent se présenter. En vous aidant de la présentation du système page 1/13, 2/13 et 3/13 :

· Compléter  la réceptivité pour passer de l’étape 10 vers l’étape 20.

· Compléter  la réceptivité pour passer de l’étape 10 vers l’étape 30.

Analyse de la partie commande :
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Question N° 2: Identification d’une motrice( répondre 

 sur copie)

Lorsqu’une motrice veut entrer dans un service, elle doit s’identifier. A l’installation du système, le gestionnaire du réseau va affecter un numéro à chaque motrice à l’aide de deux roues codeuses. Cette information est entrée directement sur un port entrée-sortie ( E/S ) de la carte microcontrôleur de la motrice. 

Le nombre maximal de motrices sur le réseau est de 127. Les roues fournissent un code hexadécimal.


· Donner le code hexadécimal de la motrice n°127 programmé sur les roues codeuses.

· Donner l’information binaire équivalente présente sur  le port P20 à P26  du microcontrôleur.

Question N ° 3 : Gestion programmée de la collision ( répondre sur copie )

Afin d’éviter des collisions à répétition sur les différents rails, les motrices possèdent un  microcontrôleur qui  envoie des ordres permettant de gérer leurs déplacements (marche avant, marche arrière, autorisation d’avancer…). Il reçoit aussi des informations venant des capteurs anti-collision. Après une collision entre

une motrice à l’arrêt et une motrice mobile (col =1), le microcontrôleur empêche la motrice mobile d’avancer (val = 0) pendant 10 secondes ( attendre 10s ) laissant ainsi le temps à la motrice heurtée de repartir.

· Compléter  l’algorithme concernant la motrice mobile en recopiant sur votre copie uniquement la partie en italique

Début algorithme système anti-collision
Variables

col, (col =1 si collision avant ou arrière)

val, (val =1 si autorisation de marche moteur)

Début 

Lire col

Si col = 1 

 Alors 
- Val =?….


- ?…………..


- Val =?….
Sinon Val =1

Fin.

Fin algorithme

Analyse de la partie opérative :  

Dans cette partie nous allons analyser le fonctionnement de la motrice afin de mettre en évidence l’origine des problèmes en cas de collision.

Question N ° 4 ( répondre sur le document DR1).

En vous aidant de la présentation du système page 1/13, 2/13 et 3/13 du dessin d’ensemble de la motrice en perspective  page 4/13  et de sa nomenclature page 5/13.

· Compléter le graphe des fonctions techniques, sur le document réponse DR1, concernant la fonction de service FS1 :  DEPLACER LA MOTRICE.

Question N ° 5  ( répondre sur copie et sur le document DR1 ).

Pour que la motrice puisse changer de direction ( passage du sol au mur et passage du mur au plafond voir figure 1 sur page 1/13 ), le moteur ne doit pas être fixe par rapport au châssis.

· En observant sur le plan d’ensemble, la vue de détail du moteur, et la vue de détail de la liaison entre le moteur et le châssis (coupe A-A), donner le nom de la liaison entre le moteur et le châssis.

· Compléter sur le document réponse DR1, le schéma cinématique du mécanisme en utilisant les modèles normalisés des liaisons.
Question N° 6 ( répondre sur copie ).
Maintenant, on se place dans le cas où la motrice circule sur des rails fixés au plafond. Il faut s’imaginer la motrice à l’envers par rapport au document technique  page  4/13. 

· Sachant que le centre de gravité du moteur est situé à proximité de l’arbre de sortie du réducteur et du fait de la liaison entre le moto-réducteur et le châssis, indiquer ce qu’a prévu le constructeur pour éviter le basculement du moteur autour de l’axe (10) ?
� EMBED Designer  ���
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