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DT1 : Plan d’ensemble du tapis PF790

Echelle 1 : 10

Les capots de protection du mécanisme

ainsi que la console de commande

ne sont pas représentés.
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DT2 : Nomenclature du tapis PF790

	34
	1
	Palier de crémaillère
	Téflon

	33
	1
	Moteur AC
	Voir DT5

	32
	1
	Pignon moteur
	7 dents m=0,5 mm

	31
	1
	Premier étage 
51 dents m=0,5 mm ; 14 dents m=0,5 mm

	30
	1
	Deuxième étage 
57 dents m=0,5 mm ; 11 dents m=0,75 mm

	29
	1
	Troisième étage 
47 dents m=0,75 mm ; 11 dents m=1 mm

	28
	1
	Quatrième étage
	55 dents m=1 mm

	27
	1
	Pignon de sortie
	10 dents m=1,5 mm

	26
	1
	Crémaillère (longueur dentée de 105mm)
	m=1,5 mm

	25
	1
	Disque codeur
	26 trous

	24
	1
	Vis à tête hexagonale bombée à pans creux
	M10 x 25

	23
	4
	Ecrou borgne hexagonal à calotte
	M10

	22
	3
	Vis à tête hexagonale bombée à pans creux
	M10 x 16

	21
	1
	Poulie moteur
	

	20
	1
	Courroie
	

	19
	1
	Moteur
	voir DT 4

	18
	1
	Isolateur du moteur
	

	17
	2
	Boulon de pivot du cadre
	

	16
	2
	Bague pivot
	

	15
	1
	Courroie mobile
	

	14
	1
	Pied arrière gauche
	

	13
	1
	Pied arrière droit
	

	12
	1
	Repose pied Gauche
	

	11
	2
	Isolateur avant
	

	10
	2
	Guide de la courroie
	

	9
	1
	Repose pied Droit
	

	8
	1
	Plateforme de Marche
	

	7
	1
	Rouleau avant poulie
	

	6
	1
	Rouleau arrière
	

	5
	1
	Moto-réducteur d'inclinaison
	voir DT5-DT6

	4
	1
	Bâti
	

	3
	1
	Cadre d'inclinaison
	

	2
	2
	Isolateur
	

	1
	1
	Cadre
	

	Rep
	Nbre
	Désignation
	Observation
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DT3 : Schéma électrique structurel
DT4 : Caractéristiques du moteur d’entraînement 

Moteur à courant continu à aimants permanents
Tension nominale
Un
130 V
Constante de vitesse
KE
0,33 V/(rad.s-1)

Courant nominal
In
17,6 A 
Constante de couple
KT
0,33 N.m/A

Vitesse nominale
Nn
3 050 tr/min
Résistance d’induit
R
1,1 Ohm

Puissance nominale
Pn
1840 W

Couple nominal
Cn
5,76 N.m

Vitesse maximale
Nmax
4 000 tr/min
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Rappels : 
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DT5 : Caractéristiques du moto-réducteur d’inclinaison 5

DT6 : Plan d’ensemble du moto-réducteur d’inclinaison
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DT7 : Dessin de définition du pied arrière actuel
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DT8 : Dessin de définition du pied arrière modifié
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DT9 : Adressage et protocole de communication
Classes d'adressage

L'adresse IP d'une machine (32 bits) est exprimée par 4 octets, soit l'équivalent de 4 nombres décimaux compris entre 0 et 255 séparés par des points: c'est la notation décimale pointée.

Elle est de la forme x.x.x.x

par ex :
112.45.8.19

	CLASSE A
	Identifiant réseau
	Identifiant machine
	Masque  de sous-réseau par défaut

	
	x.
	x.x.x
	255.0.0.0


1ère plage: 1.0.0.1 à 1.255.255.254
 Dernière plage: 126.0.0.1 à 126.255.255.254

	CLASSE B
	Identifiant réseau
	Identifiant machine
	Masque  de sous-réseau par défaut

	
	x.x.
	x.x
	255.255.0.0


1ère plage: 128.0.0.1 à 128.0.255.254
Dernière plage: 191.255.0.1 à 191.255.255.254

	CLASSE C
	Identifiant réseau
	Identifiant machine
	Masque  de sous-réseau par défaut

	
	x.x.x.
	x
	255.255.255.0


1ère plage: 192.0.0.1 à 192.0.0.254
Dernière plage: 223.255.255.1 à 223.255.255.254

Format du datagramme d'un protocole IPv4
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	Entête IP
	Données

	1 octet(*)
	1 octet
	2 octets
	8 octets
	4 octets
	4 octets
	n octets

	V
	IHL
	TOS
	LT
	Non étudié
	@ IP source
	@ IP destination
	Données

	4
	5
	0
	x.x
	
	x.x.x.x
	x.x.x.x
	x.x.x…


(*) décomposé en 2 demi-octets

V :
Numéro de version du protocole IP

IHL :
Longueur de l'entête (nombre de mots de 32 bits)

TOS :
Type de service (ici routine, débit normal, niveau fiabilité normal et coût faible)

LT :
Longueur totale du datagramme (entête + données) en nombre d'octets

Si cette valeur est inférieure à 256, alors LT est de la forme 0.X

�





Ph   N





PE 





A+





A- 





Afficheurs 7 segments





Echelle 1 : 2





Matrice à DEL





�





Prise RJ45





Capteur de battements cardiaques





�





�





�





�





Codeur





Consigne vitesse 0-5 V DC





5 V DC





0 V DC





Moteur 19





M








Alimentation


230 V AC





CARTE VARIATION VITESSE





Impulsions 5 V DC





5 V DC





0 V DC





�





Moto-réducteur 5





Diminution inclinaison





Augmentation inclinaison





Commun





M


~





Capteur vitesse tapis





CARTE PUISSANCE





�





CARTE CONSOLE





Consigne vitesse tapis 0 – 5 V 





Impulsions capteur vitesse tapis 0 – 5V





+12 V DC





Ordre d'augmentation inclinaison





Ordre de diminution inclinaison 





Impulsions capteur d'inclinaison 0 – 5 V





0 V DC





U





1500 octets maximum

















M





E





R





U





I





I





En valeur moyenne, on peut écrire :





Umoy = E + RI





avec 	E = KE  (  (avec ( en rad/s)


	Cu ≈ Cem = KT I


(Le couple de pertes est négligeable devant Cem)

















19








5



































Moteur 33 :


monophasé à deux sens de rotation


Vitesse nominale = 2025 tr/min


Couple  moteur  nominal = 0,2 N.m


Tension nominale = 230 V AC


Intensité nominale  = 0,7 A





Pignon crémaillère





Réducteur





Codeur 26 trous





28





29





30





31





32





27





26





34








ETUDE D'UN SYSTEME PLURITECHNIQUE
Code sujet
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