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PRESENTATION DU SUPPORT DE L’ETUDE

Le transpalette électrique a conducteur porté étudié dans ce sujet est concu et assemblé par la
société STILL, & Montataire dans I'OISE, un des acteurs majeurs sur ce secteur. Ce transpalette a été
mis sur le marché en 2006.

Ce transpalette est destiné principalement au
chargement — déchargement de palettes a partir de
I’arriere des remorques de camions adossés a un quai.
Le conducteur est debout sur le transpalette. L’acces
peut se faire, selon la version de transpalette, soit par
le c6té (photo) soit par I’arriere.

La figure ci-dessous montre les  zones
fonctionnelles principales de ce transpalette :
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La présentation de la structure du transpalette est visible sur les documents DT3 et DT4. La
présentation fonctionnelle est, elle, visible ci-dessous et sur le document DT1.
Deux chaines fonctionnelles vont particulierement nous intéresser dans ce sujet :
- La chaine fonctionnelle de levage qui permet de lever une charge grace aux fourches, et
essentiellement constituée des éléments suivants :
- I'ensemble fourches plus batteries 1 ;
- le vérin de levage ;
- les piéces 11, 12, 13, 14 et les roues avant.

- La chaine fonctionnelle de traction qui permet au transpalette d'avancer. Cette chaine est
constituée des éléments suivants :
- le moteur de translation de 3 KW ;
- I'ensemble 6 et la roue motrice ;
- la transmission entre le moteur et la roue motrice (avec réducteur conique).

DIAGRAMME DES INTERACTEURS

Charge sur une palette

Réseau d’énergie
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TRANSPALETTE
ELECTRIQUE A
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Environnement

FONCTIONS DE SERVICE

FS1 Déplacer une charge disposée sur une palette

FS2 S'adapter a la palette

FS3 Se libérer de la palette déplacée

FS4 Se connecter au réseau électrique

FS5 S'adapter aux défauts de forme du sol

FS6 Résister a l'abrasion du sol

FS7 Etre en appui plan sur le sol

FS8 Protéger l'opérateur (cariste) de I'environnement
FS9 Résister a lI'environnement

FS10 Supporter le conducteur

FS11 Détecter le conducteur

FS12 Etre piloté par le conducteur

FS13 Résister a la palette




DT 1: FAST PARTIEL

Fonctions de service

Fonctions techniques

Solutions techniques

FS1: déplacer une charge
disposée sur une palette

FT1.1
Soulever la charge

FT1.1.1
Maintenir la position du
transpalette

Chaine fonctionnelle de freinage du rotor du moteur

FT1.1.2
Faire monter les
fourches

FT1.1.2.1
Guider les fourches et la
nacelle / bati

de traction

FT1.1.3
Maintenir la position des
fourches

FT1.1.2.2
Déplacer les fourches

Rails de guidage et galets

Chaine fonctionnelle de levage

FT1.2
Déplacer la charge

FT1.3
Déposer la

FT1.2.1
Faire avancer le
transpalette

FT1.2.1.1
Faire tourner la roue
motrice

FT12.1.1.1
guider la roue
motrice

FT1.2.2
Ralentir le transpalette

FT1.2.1.2

maintenir un effort
normal au sol fonction de
la charge

FT12.1.1.2
Faire tourner la
roue motrice

Systéme hydraulique de blocage en position

Liaison pivot roue / support orientable

Chaine fonctionnelle de traction

Parallélogramme déformable

FT1.2.3
Orienter le transpalette

FT1.2.3.1

Guider le support
orientable de roue
motrice

Freinage électrique a récupération d'énergie

FT1.2.3.2
Faire tourner le support
orientable de roue

Liaison pivot support orientable / berceau

Chaine fonctionnelle d'orientation

charge

Chaine fonctionnelle de freinage du rotor du moteur

de traction

motrice
FT1.3.1
Maintenir la position du
transpalette
FT1.3.2.1
Guider les fourches et la
nacelle
FT1.3.2

Faire descendre les
fourches

FT1.1.2.2
Déplacer les fourches

Rails de guidage et galets

Chaine fonctionnelle de levage



DT 2: EXTRAIT DU CAHIER DES CHARGES FONCTIONNEL

FONCTION CRITERES NIVEAUX
FS1 FT1.1 Soulever la Masse de la charge 2200 kg
charge Position du centre de gravité de la charge 1181 mm a
partir du point O
Temps de levée avec charge / sans charge 3s/2,1s
Temps de descente avec charge / sans charge 1,9s/2s
Hauteur de levage (course des fourches) 130 mm
Coefficient de sécurité s=15
Déplacement de I'ensemble 1 dans la direction x 20 mm
FT1.2 Déplacer la Vitesse de translation (avance) avec charge / sans 10/12 km.h™
charge charge
Temps d'accélération avec charge / sans charge 6,2s/ 4,6s
Pente maxi du sol 8,5° ou 15%
Pente pour démarrage en cote 6,9° ou 12%
Distance accélération 10 m maxi
Puissance nominale moteur translation 3 kw
Masse a vide du transpalette 710 kg
Masse des batteries 410 kg
Tension batteries, capacité nominale 24V | 450 Ah

Dimensions roue motrice 250x100 mm
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DETAIL A
ECHELLE 1 :5

moteur rotation

moteur translation

roue motrice

bloc réducteur
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DT 5: PLAN D’ENSEMBLE TRANSMISSION ROUE MOTRICE
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CODE DESIGNATION COMMENTAIRES
10 Carter
30 Couvercle
50 Moyeu de roue
65 Roue 37 dents
65 pignon conique 6 dents
100 Pignon d'entrée 23 dents
110 Roue dentée 64 dents
130 Ecrou

150 Goujon fixation de roue

180 entretoise courte

190 Déflecteur

200 entrtoise

220 Rondelle épaisse

230 Rondelle de réglage

250 Joint

- 290 Platine de fixation

310 roulement a rouleaux cénigues

320 roulement a rouleaux céniques

350 Joint a lévre

370 join

400 céale

420 roulement a rouleaux coniques

460 Vis

490 bouchon

500 joint

510 Vis CHC

520 Vis CHC

530 Vis CHC

550 Rondelle




DT 6 : SCHEMA CINEMATIQUE (sans échelle)
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DT 7 Paramétrage du transpalette
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Paramétrage du transpalette sur plat
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O : Contact entre la roue motrice et le sol ;

A : Contact entre la roue stabilisatrice et le sol ;

B : Contact entre la roue avant 1 et le sol ;
C : Contact entre la roue avant 2 et le sol ;

GO : Centre de gravité du chariot seul (ensemble 1 compris) ;

G1 : Centre de gravité de I'ensemble 1 seul.
G2 : Centre de gravité de la charge.




DT 8 : COURBE MOTEUR ET RESULTATS DE CALCULS

Norme (N)

Courbe caractéristique du moteur
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Actions mécaniques appliquées a la fourche
pendant la phase de montée (question 9)
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DT 9 : CARACTERISTIQUES DU TIRANT 12
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DT 10 : RESULTATS DE LA SIMULATION ELEMENTS FINIS

APERCU GLOBAL DE LA DEFORMEE

Won Mizes

200e+002
H33e+002
[BETe+002

2.400e+002
2.133e+002
1.867e+002
1 B00e+002
1.333e+002
1067 e+002

000e-+001

333e+001

BE7e+001
000e+000

APERCU LOCAL

assemblage pour rdm W3-STILLY : Statique Contrainte Modale
Unités: Minm*2 (MPa)

Won Mizes

200e+002
A33e+002
BE7e+002

2.400e+002
2.133e+002
1.867e+002
1 B00e+002
1.333e+002
1067 e+002

000e+001

333e+001

BETe+001
000e+000



