DOSSIER TECHNIQUE 
Ce dossier comporte 6 documents numérotés de DT1 à DT6

DT1 à DT2
Présentation, fonctionnement, fonction de service et schémas...

DT3
FAST partiel de la nacelle.

DT4
Cahier des charges fonctionnel.

DT5
Détail de la liaison entre le bâti et le mât vertical.

DT6
Détail de la liaison entre le bâti et le mât vertical. Éléments du commerce.

1- Introduction
	La société COMABI est spécialisée dans le matériel pour le travail en hauteur (échafaudages, etc.…). Elle fabrique et commercialise en particulier une gamme constituée de deux nacelles élévatrices (Turbo F7 et Turbo F9).
L’objet de cette étude porte sur la nacelle Turbo F7.
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	Le Turbo F7 est une nacelle automotrice offrant une liberté d’action grâce à son mât doublement articulé.

En mode replié, elle se faufile avec aisance dans des endroits exigus.

D’une grande maniabilité, l’opérateur pilote son déplacement depuis le panier avec précision. La technologie utilisant un mât pendulaire articulé sur un mât vertical permet par combinaison des deux mouvements d’atteindre des hauteurs de travail conséquentes.
Le déport admissible est optimisé par la stabilité du châssis.


2- Présentation de la TURBO F7
2.1-Diagramme partiel des intéracteurs :
	
[image: image3.emf]TURBO F7

OUVRIER

ZONE DE 

TRAVAIL

SOL

FC1

FC2

FP2

FP1


	FP1 : permettre à l’utilisateur de s’élever vers la zone de travail

	
	FP2 : permettre à l’utilisateur de se déplacer par rapport au sol

	
	FC1 : sécuriser l’opérateur

	
	FC2 : être stable sur le sol
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2.2-Structure générale
Le Turbo F7 est composé d’un mécanisme d’élévation par rapport au châssis et d’un mécanisme de motorisation au sol.
Mécanisme d’élévation :
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Mécanisme de motorisation :
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2.3-Diagramme FAST partiel :







Fonctions techniques

Solutions constructives
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2.4-Décomposition en blocs fonctionnels
Le schéma blocs ci-dessous illustre la transmission de puissance du moteur électrique vers les roues motrices.

[image: image7]
3- Cahier des charges fonctionnel de la TURBO F7
	Fonction
	Critère
	Niveaux
	Flexibilité

	FT11

Élever la nacelle
	Hauteur de travail
	7 m max
	± 10 %

	
	Hauteur de plancher
	5 m max
	Aucune

	
	Dévers de travail
	1,5°
	Aucune

	FT12

Supporter l’opérateur
	Charge maxi
	120 kg
	Aucune

	FT21

Permettre à l’utilisateur d’évoluer en ligne droite
	Vitesse de déplacement en position dépliée
	0,8 km/h
	± 5 %

	
	Vitesse de déplacement en position repliée
	4 km/h
	± 5 %

	
	Pente admissible en position repliée
	20°
	Aucune

	FT22

Permettre à l’utilisateur d’évoluer en ligne courbe
	Rayon de braquage des roues motrices
	0,7m
	± 1 %

	
	Rayon de braquage des roues directrices
	2 m
	± 1 %

	FT23

Être autonome
	Autonomie de travail en utilisation normale
	10 h
	± 10 %


Caractéristiques de la motorisation :
Alimentation : 24 V CC.

Puissance maxi : Pm = 6 kW
Vitesse de rotation : Nm = 1 580 tr/mn
Caractéristiques du réducteur : 

· Rapport de réduction r = 1/22,4 
· Rendement  red = 0,9
4- Détail de la liaison entre le bâti et le mât vertical
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Les composants industriels qui participent à la liaison entre le mât vertical et le châssis sont présentés dans les vues de détail A et B :

	Détail A
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	Détail B
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5- Extrait de document constructeurs
Anneaux élastiques pour arbre, NF 22-163
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	D1 en mm
	D2 en mm
	e en mm
	Largeur de la rainure sur l’arbre en mm
	Force axiale en daN

	10
	9,6
	1
	1,1
	150

	12
	11,5
	1
	1,1
	225

	14
	13,4
	1
	1,1
	315

	15
	14,3
	1
	1,1
	390

	16
	15,2
	1
	1,1
	480

	18
	17
	1,2
	1,3
	675

	20
	19
	1,2
	1,3
	755

	25
	23,9
	1,2
	1,3
	1 040

	30
	28,6
	1,2
	1,6
	1 590
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