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SUJET

1. Présentation du systeme

Nous nous intéresserons au systeme de propulsionéticule électrique d’inspection de

canalisation.

Parce que le systeme doit s’adapter au diametrealedisations a inspecter, il faut qu’il soit
modulable a partir de roues et de plaques de halsadifférentes tailles.

Blocs de propulsion droit et gauchpe

Plaque

A

Véhicule support caméra

e

Extrait du Cahier des Charges Fonctionnel pouotation FT 11

Fonction
FT11

Critéeres d’appréciatior]

Adaptation canalisation
Autonomie
Masse
Vitesse
Puissance installée
Vitesse moteur
Immersion maxi autorisée
Résister a la corrosion

Niveau

150 a 600mm
300m de tuyau
17 a 21kg
0a15m/mn
2 x 100W
100tr/min
30m d’'eau
Insensible a I'eau salée

Observat

on

2. cinématique

Problématique : étre capable de se déplacer aitesse& maximale de 15m/mn

Q1. Tracer la vitess® sy eniculo canalisation SUI BR1.

Q2. Tracer la vitesS¥ -y enicuis canalisaion SUI BR1, justifier votre tracé.

Q3. Ecrire la CompOSition des vitesses eME%RouelCanalisatbn et VCD\/ehicuIdCanalisatbn'

Q4. Donner I'hypothése qui permet d’écrh?%mmue,\,ehicule =0.

QS- En remarquant ql)éBDRoue’Canalisatbn = O! déeterminer la VitesstDRoue/Canalisatbn-
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Q6. Donner la formule du rapport de réductitnentre I'arbre de la roue et I'arbre moteur en
fonction des nombres de dents, puis des vitessegad®ns. Voir document BAN2.

Q7. En prenant Ggougvenicule = 2rd /'S, calculer la vitesse de rotation de l'arbre moteur
G

Rotor/Vehicule

Q8. Indiquer en justifiant si le moteur choisi parconstructeur est suffisant.

3. Energétique

Problématique : avoir une puissance suffisante

Données: Nous prendrons un coupf&, . =8Nm Profil d'une % roue en contact avec la
. canalisation (240<Diam<600)

pour I'ensemble des roues et une vitesse de
déplacement du robot de 15m/mn 0 >
Q9. Déterminer le diameétre de roue (au niveau du _56_______
contact) pour une canalisation d&600. @~ | @ b—————-

40
Q10. Calculer la vitesse de rotation maximeés _56____
roues a l'aide de la figure ci-contre. | |

80
Q11. Calculer la puissance au niveau des rotlgs,e.- _IO_O —————

¥ Diamétre en mi

Q12. Calculer le rendement glob4l, du systeme en

vous servant de la chaine cinématique ci-dessous.

Moteur Réducteur Réducteur Roues
électrique || atrain | a engrenages et
épicycloidal coniques courroies
.= 065 n, =08 7, = 095 n,=09

Q13. Calculer la puissance électrique nécessaing poouvoir le robot. Le cahier des charges
est il respecté ?

4. Technologie

Problématique : Se déplacer dans un milieu hostile

Q14. Citer le role des piéces 5-6-16-17-39.
Q15. Indiquer la raison de I'utilisation d’acier axydable sur certaines piéces du véhicule.
Q16. Indiquer I'utilité d’avoir monté une courro@antée sur le bloc de propulsion.
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Problématique pour les questions 17 et 18 : épalda de reconnaitre une surface fonctionnelle
de mise en position axiale et radiale et identiBamatériel de maintien en position.

Ensemble
24 + 25+ 2

Q17. Sur le dessin (page BR2), étudier la mise @sitipn de la roue 27 sur son support
24+25+26 : colorier les surfaces fonctionnelles p&ttant la mise en position sur BR2 et
préciser le type de mise en position obtenu sulldale copie.

Q18. Donner le repére des pieces qui assurent latraa en position.

5. Dessin 3D de la piéce 2

Problématique : étre capable de montrer la forrmealpiéce ou partie d’'une piéce dans I'espace
(3D) a partir d’'un dessin_en 2D

Q19. Compléter la perspective page BR2 en hauualya
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DOCUMENTS REPONSE

Echelle : 15mm pour 15m/min

Véhicule /

Roue
Arriere

Canalisation

B

Vue partielle du véhicule
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Roue 27

Ensemble
24 + 25+ 2

Dessin 3D de la piéce 2

1
1
\ ' pour la perspective
v
|

[/

Sens d’observation

e

COUPE A-A

: ‘ e
4@
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DOCUMENTATION

Bloc de propulsion

Schéma du bloc de propulsion

Arbre Moteur

Motoréducteur 100W

Arbre de
Roue libre

Arbre
Roue motrice

de

Courroie + Bande de roulement
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Nomenclature

Repere Nom des pices Morme ouw Matiers CITE

] carter d'engrenage Ko CrMibe 1712 ]
2 support palier Ko CrMibe 1712 ]
3 wiz FHe 4-15 X3 Crhide 1712 z
4 cougsinet Cu 5nd 1
5 corps jeint & |&vres LM 37&0 1
& jeint tarigue Hitrile ]
i couszinet & colleratte Cu 5nd 1
a] clawvetta MHFE 22-11%9 ]
= arkre reve metrice X3 Crhide 1712 1
10 ahdrendge Conigue 7=130 a4 Cr k4 1
11 antretoize 13 tin 34 ]
12 goupille diam 2.5-17 RF 1202335 =t 57323 1
13 moteréducteur 1000 4 1
14 accouplement Cuin 38 Pk 3 ]
13 platine KA Criido 1712 1
14 jeint terigue diam 35 Fitril 2 ]
17 joint torique diam 40 Hitrile ]
18 ehgrenage maoteur 7=15 34 CrMNi 4 1
1% goupille diamd - 25 MF 150 2330 =t 8733 ]
20 awe support engrenage 13 hin 54 ]
21 Roulaement & killes 1
22 rendelle frein de 15 HMF 150 2952-2 ]
23 acrol i encaches HF 150 2932-2 1
24 poulie crantés Ko CrMibe 1712 2
25 flaggque int A CrMiMae 1712 2
26 flazgque axt Ko CrMiMe 17-15 ]
27 rove de 125 2
28 wiz FHa 4-20 X3 Crhide 1712 4
29 wiz Che ma lé KA Criido 1712 2
a0 Corfpes maoteur Ba Cr Mo 1712 ]
21 axe reve libra X3 Crhide 1712 1
32 brazsupport de roue o CrMide 1712

o wizg FHo 3.5 -8 XKaCrhide 17412 4
a4 wiz FHo 3 - & KO CrbiMe 1712 1
24 wiz FHo 4 - 55 KaCriime 17412 2
aa wiz FHo 4 - 45 X3 Crhide 1712 2
a7 flazque ext roue likre Ko CrMibe 1712 ]
30 plague support d'l1 presze stoupe o Cr Mo 1712 ]
a7 presze dtoupe EM-50014-19 ]
40 Courraie et Bande de roulemeant 1
4] rendella XKaCrhide 17412 ]
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SUJET CORRIGE

= VCDRoue’VehicuIe + VCD\/ehicuId Canalisation

Q3) VCDRoudCanalisatbn
Q4) Vrrousvenicue = 0 si C centre de la liaison sans gntreRoueet Véhicule

=10m/ mn

Véhicule /
1

”VADRoue’Vehicule‘

\
VcwemculaCanalis'qmn
AY

\
\
e

Roue

Arrigre s, .
~
Canalisation

=2 -5

QG) r = a‘RoudvehicuIe - -
a)Rotor/vehicuIe ZlO 30

Q7) a‘Rotor/vehicuIe = a‘RoudvehicuIe/r = 5/05 = 10rd /S

%60 _ 95 40tr /mn

— a‘Rotor/vehicuIe

Rotor —
2

Q8) Q‘)Rotor/vehicule::I-Ord /S DD — N
Le moteur est suffisant car vitesse de rotatiorestO0tr/mn

Q9) d =100mm
15/60 _ /¢

10 ou€ vehicule =
Q10) Fhous enicue = 74
Qll) PRoue = C:roue x a‘roue/vehicule = 8)( 5 = 40\/\/

Q12) 71, =Ny %N, xn3%n, = 065x 0.8x 095x 0.9 = 0.445

Q13) P, =P, /1, =40/0.445=90WN
Le cahier des charges est respecté 90W >2x100W
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Q14) Il s’agit de joints d’étanchéité. Role : Préee I'intégrité intérieure du systeme

Q15) Résister a la présence d’eau qui peut étée sal
Q16) Avoir un véhicule en mode 4x4.

Q17)

Roue 27

Ensemble
24 + 25 + 26

Précisez le type de mise en position obtenu.
Le contact plan sur plan permet la mise en posARMALE SF1
Le contact cylindre sur cylindre permet la misepesition RADIALE SF2

Q18) Les vis repérees 28 permettent le maintien eniposiinsi que la transmission du couple
moteur.

Q19 Dessin 3D de la piece 2 ®

¢

Bac Génie Electronique

Session 2009 Etude d’'un Systéme Technigue Industriel

Page Cor2 sur 3

9IEELAG1CORR Corrigé Construction Mécanique




Bareme

Partie 2 (5.5pts)

Q1
Q2
Q3
Q4
Q5
Q6
Q7
Q8

Tracé 0.5pt

Tracé 0.5pt

0.5pt

0.5pt

Tracé 0.5pt+ 0.5pt
0.5pt + 0.5pt
0.5pt

1pt

Partie 3 (4.5pts)

Q9

Q10 1pt

Cyl 2x0,5pt

0.5pt Cones 2 x 0,5pt

Q11 1pt
Q12 0.5pt + 0.5pt /// /

Q13 1pt
Partie 4 (6pts)

Q14 1pt
Q15 1pt
Q16 1pt
Q17 SF 0.5pt + 0.5pt,
Axiale 0.5pt, Radiale 0.5pt
Q18 1pt

Partie 5 (4pts) Face 0,5pt
Q19 4pts

Fond 0,5pt / /
/Cyl

2 % 0,5pt
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