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DOSSIER
DE
PRESENTATION
1. PRÉSENTATION.

La société STEPHANIX développe et commercialise, parmi d’autres produits d’imagerie médicale, une table télécommandée nommée « Évidence ». Cette table permet de réaliser des radiologies et des radioscopies utiles au diagnostic des médecins.
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Figure 1 – Table télécommandée « Évidence ».
2. PRINCIPE DE L’EXAMEN RADIOLOGIQUE.

Le patient est placé sous une source de rayons X émis par un tube à rayons X. Les rayons X après avoir traversés un collimateur, traversent le corps du patient et atteignent un capteur numérique  associé à un convertisseur. Celui-ci traduit les informations qu’il reçoit en images numériques. 

Les images numérisées sont stockées et traitées par ordinateur pour fournir des séries de clichés qui aident au diagnostic et qui sont affichés sur un écran. La numérisation permet de réduire le nombre d’examens et le temps d’exposition aux rayons.
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Figure 2 – Principe d’un examen radiologique.
3. DESCRIPTION DE LA TABLE TÉLÉCOMMANDÉE « ÉVIDENCE ».

La table télécommandée « Évidence » permet de radiographier toutes les parties du corps du patient et prend donc différentes configurations. Les figures 3 et 4 vous montrent les différentes parties de la table télécommandée et les mouvements qui leurs sont associés.

Le pied est fixé au sol. 
La table sur laquelle s’allonge le patient peut se déplacer verticalement de bas en haut et de haut en bas ; ce mouvement est appelé mouvement d’élévation. Elle peut également pivoter autour de l’axe 
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 ; ce mouvement est appelé mouvement de basculement.
Le chariot qui supporte la colonne peut se déplacer horizontalement de droite à gauche et de gauche à droite ; ce mouvement est appelé mouvement de chariotage. 
La colonne, qui supporte le tube à rayons X et le collimateur, peut pivoter autour de l’axe 
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 ; ce mouvement est appelé mouvement d’incidence. 
Le tube à rayons X et le collimateur peuvent se déplacer en translation le long de la colonne, ce mouvement est appelé mouvement focal.
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Figure 3 – Mouvements possibles de la table télécommandée « Évidence »
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Figure 4 – Une configuration possible de la table télécommandée « Évidence »

4. PROBLÉMATIQUE.

Dans un souci de constante amélioration de ses produits et après l’apparition de nouveaux capteurs numériques, la société STEPHANIX décide de renouveler une partie de sa gamme de tables télécommandées. 

En particulier la table télécommandée « Évidence » sera repensée en intégrant la maîtrise des coûts, l’ergonomie et le design. La nouvelle table télécommandée qui va naître de cette réflexion sera appelée table télécommandée « D²RS » pour Digital Dynamic Remote System. 

5. TRAVAIL À RÉALISER PAR LE CANDIDAT.

Vous êtes intégré à l’équipe chargée de reconcevoir la table télécommandée et plus particulièrement,  la commande du mouvement d’incidence de la colonne. 

Cette étude se déroulera en plusieurs étapes :
· Analyse de la table actuelle et des solutions technologiques existantes,
· Etude et implantation de la nouvelle solution.
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I – Analyse de la table « Évidence » existante :

	
	Mouvement de

Translation
	Mouvement de Rotation
	Désignation de la liaison cinématique
Préciser les centres de liaison

	
	Tx
	Ty
	Tz
	Rx
	Ry
	Rz
	

	S1/S0
	
	
	
	
	
	
	

	S2/S1
	
	
	
	
	
	
	

	S3/S2
	
	
	
	
	
	
	

	S5/S4
	
	
	
	
	
	
	


Du point de vue d’une représentation schématique minimale, la table « Évidence » en configuration initiale se présente telle que sur la figure 5. Attention la liaison entre la colonne S4 et le chariot S3 n’est volontairement pas représentée.
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Figure 5 – Schéma cinématique minimal de la table télécommandée  « Évidence ».
Question  1 : Dans la configuration de la figure 5, compléter le tableau des liaisons cinématiques.
Question  2 : Dans la configuration de la figure 5, donner le nom de la liaison cinématique entre les sous-ensembles Chariot S3 et Colonne S4  puis compléter le tableau et l’extrait du schéma cinématique minimal figure 6.
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Figure 6.
Analyse de la fonction technique « FT3. Déplacer le chariot S3 en translation par rapport à la table S2 ». 
Question 3 : Compléter le tableau des caractéristiques de la fonction technique FT3.
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Question 4 : Pour la fonction technique FT3, la chaîne de transformation et de transmission de l’énergie est représentée par le diagramme de la figure 7. A l’aide des dossiers technique et ressources, compléter les tableaux.
Légende du diagramme figure 7: 

· 
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 : vitesse angulaire de l’arbre de sortie du moteur

· 
[image: image21.wmf]Moteur
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 : couple sur l’arbre de sortie du moteur

· 
[image: image22.wmf].
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 : vitesse angulaire de l’arbre de sortie du réducteur

· 
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 : couple sur l’arbre de sortie du réducteur

· 
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 : vitesse d’entrainement du chariot

· 
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Entr

F

 : force d’entrainement du chariot
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Figure 7.
Question 5 : Citer au moins deux autres solutions technologiques qui permettent la même transformation de mouvement.

Analyse de la fonction technique « FT4. Déplacer angulairement  la colonne ». Ce mouvement permet de déplacer angulairement, autour de l’axe 
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, la colonne et le tube à rayons X. 
Question 6 : Compléter le tableau des caractéristiques de la fonction technique FT4.
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Question 7 : Compléter l’extrait du diagramme FAST de la fonction technique FT4.
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Question 8 : Retrouver les caractéristiques de denture du système pignon/secteur denté.
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Les conditions de fonctionnement pour le mouvement d’incidence imposent qu’il n’y ait pas de jeu au niveau de l’engrènement du système pignon/secteur denté et que dans la mesure du possible, il n’y ait pas de « points durs ». 
Question 9 : Expliquer comment est réalisé le réglage de l’entraxe entre le pignon et le secteur denté.
2 – Étude du mouvement d’incidence de la nouvelle table télécommandée « D²RS » :

La nouvelle table « D²RS » possède les mêmes mouvements que l’ancienne table « Évidence ».

Le  mouvement d’incidence de la colonne ne sera plus commandé par un système pignon/secteur denté mais par un système pignon/chaine. La chaîne aura la particularité d’être fixe. La figure 8 et la page 14/28 du dossier technique présente le schéma de principe de la motorisation du mouvement d’incidence. Le motoréducteur lié à la colonne S4 entraîne le pignon moteur qui roule sur la chaîne. Deux pignons fous sont placés de façon à assurer un arc d’enroulement correct de la chaîne autour du pignon moteur. 
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Figure 8 – Cheminement envisagé pour la chaîne.
La chaîne est attachée au point d’ancrage A et son extrémité B est attachée à un système de tension. Sa longueur théorique est de 1157mm.
La chaîne qui sera utilisée a pour référence ISO 606 10B-2.
Question 10 : En se basant sur le document du fournisseur de la chaîne, retrouver le pas de cette chaîne :

Question 11 : Dans la référence 10B-2 que signifie « 2 » ?
Question 12 : Déterminer le nombre de maillons pour cette chaîne.

Quel que soit le résultat trouvé à la question précédente, on prendra une chaîne comportant 73 maillons.
Question 13 : Calculer la longueur réelle de la chaîne.

Question 14 : Quel est l’utilité du système de tension de chaîne ?
Le système de tension de la chaîne est réalisé grâce à un empilage de rondelles ressorts.

Question 15 : Quel est le type de montage des rondelles ressorts réalisé ?
Question 16 : Donner à l’aide de l’extrait de norme (Dossier ressources) la désignation normalisée des rondelles ressorts utilisées ?
Question 17 : Quelle est la capacité de charge des rondelles ressorts utilisées pour une flèche égale au ¾ de la flèche totale ?
Question 18 : Calculer la hauteur totale H d’empilage des rondelles ressorts utilisées pour une charge qui correspond à une flèche égale à 50% de la flèche totale ? Faire un croquis.
Schéma de l’empilage :
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Calculs :

[image: image33.jpg]



La note de calcul réalisée montre que les roulements de l’arbre de sortie du réducteur du motoréducteur sont trop sollicités. Il est décidé de placer un palier de reprise d’effort à l’extrémité de l’arbre de sortie, voir figure 9.
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FIGURE 9.
Question 19 : Tracer, sur le plan pré-imprimé du sous-ensemble « Palier de reprise » page 23/28, la solution décrite par le schéma technologique de la figure 9. Choisir les dimensions des composants standards à installer et définir les formes des autres composants :
Veiller à utiliser les solutions constructives décrites : 
· Pour la liaison encastrement entre l’arbre de sortie 200 et l’arbre creux du réducteur,
· Réaliser l’arrêt en translation de l’arbre de sortie côté gauche par un anneau élastique,

· Réaliser l’arrêt en rotation par clavetage.
· Pour la liaison encastrement entre le pignon double 204 et l’arbre de sortie 200,
· Réaliser l’arrêt en translation du pignon double du côté gauche avec une entretoise et du côté droit  par anneau élastique,

· Réaliser l’arrêt en rotation par clavetage.
· Pour le montage du roulement à billes,

· Réaliser l’arrêt en translation du roulement à billes côté gauche par un épaulement et côté droit par un anneau élastique.
· Pour le calage du palier de reprise 201 sur le corps de colonne,
· Installer une cale de réglage.

· Pour la liaison encastrement entre le palier de reprise 201 et le corps de colonne,
· Installer deux vis de fixation.

Question 20 : Sur la page 24/28, compléter la nomenclature des composants ajoutés. Donner la désignation des éléments standards.
Question 21 : Sur la page 24/28, tracer à main levée le dessin de définition du palier et placer uniquement les cotes fonctionnelles.
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SOLUTIONS POUR LES PROCEDES
INDUSTRIELS ET L'’AUTOMATION

Un résultat brillant renforcé par la recherche approfondie sur des matériaux
et des moyens de production d’avant garde

Les moto réducteurs appartenant aux séries VF et W sont des références pour I'industrie.

IIs combinent un contenu technologique dérivé de la recherche sur les matériaux et les procédeés,
une qualité générale et une compétitivité universellement reconnue. Le concept garanti une
flexibilité totale au travers des nombreuses configurations c6té entrée et sortie prévues en standard.
D'autres configurations telles que pré-couple & denture hélicoidale et a double vis avec ou sans
limiteur de couple sont disponibles permettant de réaliser un systéme adaptable et complet.

Couple transmissible
13 Nm ... 7.100 Nm

Puissance transmissible (n, = 1400 min~)
0,04 kW ... 75 kW

Rapports de transmission
7...10.000

Configurations de sortie
Arbre creux claveté
Arbre de sortie méle, simple ou double
Limiteur de couple en option

Configuration d'entrée
Adaptateurs moteur normalisés selon IEC
Arbre d'entrée méle

Moteurs en CA applicables
Moteurs compacts série M avec et sans frein
Moteurs normalisés selon IEC série BN avec et sans frein
Moteurs mono et bi vitesse

Principales caractéristiques du frein
Alimentation en CC et en CA
Réactivité plus ou moins élevée en utilisant les options
disponibles d'un redresseur CA/CC (en option)

Principales options du moteur
Sondes bi-métalliques et thermistances
Ventilation forcée a alimentation séparée
Tachymetre et codeur incrémental de type «line driver»
ou «push-pull»

Type Couple Nm -

VF
VF
VF
VF
w
w
w
w
4
VF
VF
VF
VF

30
44
49
63
75
86
110
130
150
185
210
250

2

13

24

55

88
190
320
440
830
1.500
2.000
3.600
5.000
7.100

BONFIGLIOLI
RIDUTTORI
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12 - DESIGNAZIONE

12 - DESIGNATION

12 - BEZEICHNUNG

RIDUTTORE / GEAR UNIT / GETRIEBE / REDUCTEUR

'W 63 L1 UF1 — 24 S2 — B3 ...

OPZIONI / OPTIONS
OPTIONEN / OPTIONS

VFNF, VFW, WIVF

CW(1,2,3,4)
CCW(1,2,3,4)

ESECUZ. DI MONTAGGIO / MOUNTING ARRANGEMENT
BAUFORM / ASSEMBLAGE

POSIZIONE DI MONTAGGIO / MOUNTING POSITION
EINBAULAGEN / POSITION DE MONTAGE

VF 27..VF 49
VFR 44, VFR 49

B3

W, WR
VF 130...VF 250
VFR 130..VFR 250

B3 (default), B6, B7, B8, V5, V6

VFNF
VFW
WIVE

B3 (default), B6, B7, B8, V5, V6

NTERFACCIAMOTORE IEC / MOTOR MOUNTING
MOTOR BAUFORM / FORME DE CONSTRUCTION DU MOTEUR

B5

{VF 30...VF 250, VFR 49..VFR 250, W, WR)

B14

(VF 30..VF 49, W)

DESIGNAZIONE INGRESSO / INPUT CONFIGURATION

12 - DESIGNATION

BEZEICHNUNG DER ANTRIEBSSEITE / DESIGNATION ENTREE
VF VFR WR VFVF VFIW WIVF
q =
"ol T
P(EC) 44 t i 108
P27 (VF 27 only), P83, P71..P132 | P63..P112 | P56, P63, | P56..P80 |P71..P112
P56...P225 P80...P160 P90..P132
Iz a
[
S_ =] _QI‘N. U =] =] =] | |10
S44 (VFR 44 only) $1.83
= ) Eaal
I+ 183
RAPPORTO DI RIDUZIONE / GEAR RATIO | UBERSETZUNG / RAPPORT DE REDUCTION
DIAMETRO ALBERO LENTO / QUTPUT SHAFT BORE
ABTRIEBSWELLE DURCHMESSER / DIAMETRE ARBRE LENT
yFZ\‘ISV 44175 D30 (default), D28 (Su richiesta / on request / Option / sur demande)
S
FORMA COSTRUTTIVA/ VERS/ON / BAUFORM / FORME DE CONSTRUCTION 18
LIMITATORE DI COPPIA / TORQUE LIMITER | RUTSCHKUPPLUNG / LIMITEUR DE COUPLE
—
UEARR uz | |vewE o |LF 191
GRANDEZZARIDUTTORE / GEAR FRAME SIZE | GETRIEBEBAUGROSSE / TAILLE REDUCTEUR
VF 27,30, 44, 49, 130, 150, 185, 210, 250 VFNF | 30/44, 30/49, 130/210, 130/250
VFR 44, 49, 130, 150, 185, 210, 250 VFW | 30/63, 44/75, 44/86, 49/110
W, WR | 63,75, 86, 110 WNF | 63/130, 86/150, 86/185
TIPO RIDUTTORE / GEARBOX TYPE | GETRIEBETYP / TYPE DU REDUCTEUR
VF, W Riduttore a vite senza fine / Worm gearbox / Schneckengetriebe /  Réducteur a vis sans fin
VFR, WR Riduttore con precoppia elicoidale / Hefical-worm gear unit / Schneckengetriebe mit Vorstufe / Réducteur avec pre-étage
VF/VF, VFW, WIVF | Riduttore combinato / Combined gearbox / Doppelschneckengetriebe / Réducteur combiné
22 @ Bonfiglioli

Riduttorl
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GENERALITES : Ces chaines a rouleaux destinées a la trans-
mission de puissance sont conformes aux normes internationa-
les : ISO 606 (pas court) et ISO 1275 (pas long).

Elles sont également conformes aux normes nationales :

- Anglaise BS 228 (pas court),

- Allemandes DIN8187 (pas court) et DIN8181 (pas double),

Dans ces conditions, nos chaines sont interchangeables avec
toute autre chaine exécutée suivant les normes citées.

Dimensions en mm

GAMME SEDIS ALPHA S . . Résistance a la traction
Principales dimensions
Références 2 4 1 3

Pt
; ’ min. min. | moy. i
! ! . , max. min. KN KN KN
12 5,0 9,0

[#8]

NORME SO 606
ALPHA LUBE

z 2| ALPHAINOX =
o
=

x~
«

ALPHA NICKEL

a ALPHA NICKEL o

1000,0(1200,0]|1260,0

Chafnes Norme

Chaines a pas long suivant norme ISO 1275

208B |2007N| 254 8,561 7,75 16,60 4,45 1,50 15 17,8 17,8 19,8 0,43
210B |2011N 31,75 10,16 9,65 19,00 508 14,50 15 22,2 250 29,5 0,56

Valables également pour certaines chaines doubles et triples

Maillon de jonction 5 Maillon coudé
aé simple a é
Pieces valables pour es valables pour Piéces valables pour s valables pour
Piéces communes a toutes les chaines les chafnes au pas de : les chafnes au pas de : les chafnes au pas de : les chaines au pas de : les chafnes au pas de : les chaines au pas de :
9,525 4 31,75 mm 25,4 3 63,5 mm 31,75 4 76,2 mm 9,525 4 63,5 mm 31,75 4 63,5 mm 9,525 4 25,4 mm
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GENERALITES : Ces chaines a rouleaux destinées aux trans-
missions mécanigues de puissance sont conformes aux normes :
ISO606 (pas court) et 1ISO1275 (pas long).

Dans ces conditions, nos chaines sont interchangeables avec
toute autre chaine exécutée suivant la normes ISO.

Nos chaihes correspondent également aux principales normes
nationales suivantes :

Norme anglaise BS228 (pas court),

Normes allemandes DIN8187 (pas court) et DIN8181 (pas long).

Dimensions en mm

GAMNE SEDIs DELTA

Principales dimensions
Références 1

b4
d1 b1 b5 | d2 | h2 Pt | w7
b6

(S8

Masse
au

DELTA® VERTE®
NORME I1SO 606
TITANIUM

2
=
=
=
=
[
<
—
-1
L
o

Chaines a pas long suivant norme ISO 1275

208B 2007ND| 254 8,51 7,75 16,60 4,45 1,50 15 17,8 18,2 19,8 18,2 0,43
210B J201IND | 3175 10,16 9,65 19,00 508 4,50 15 22,2 23,0 295 23,0 0,56

. s Maillon extérieur & i j i Maillon de jonction
Maillon intérieur . .
rver
es valables pour Pieces valables pour Piéces valables pour
Piéces communes a toutes les chaines les chaines au pas de : les chafnes au pas de : les chafnes au pas de : les chafnes au pas de : les chafnes au pas de : les chafnes au pas de :
9,525 4 31,75 mm 25,4 3 76,2 mm 31,75 4 63,5 mm 25,4 3 63,5 mm 31,75 4 63,5 mm 9,525 4 25,4 mm
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Rondelles ressorts type «Belleville»

De forme tronconique, elles permettent de réaliser facilement et « sur mesure » des ressorts
de compression.
Différents empilages sont possibles.

N
SN
\\\“‘\\\:::\\‘“\\\\\\‘
N
R e
\\\\\\\

e
N
=SS

NN

NN
RS

SR
e

=
W
=S
N
S

<y
SR
=

Montage en paralléle

Course : identique a la
course d’une seule rondelle.
Capacité de charge : celle
d’'une seule rondelle multipliée
par le nombre de rondelles.

==
W

SR
=

=
QR

SO
S
SN

S

Montage en série

Course : celle d'une seule
rondelle multipliée par le nombre
de rondelles.

Capacité de charge : identique
a la capacité de charge d'une
seule rondelle.

Montage combiné

Course : celle d'une seule
rondelle multipliée par le nombre
de rondelles.

Capacité de charge : celle
d’'une seule rondelle multipliée
par le nombre de rondelles.

L ’utilisateur peut choisir entre plusieurs raideurs et plusieurs déformations.

= h=l-s

ssSSS

)
A
% y

= h=l-s

ﬁ
|
L

h=1I,-s

h=1I,~s
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D, = diamétre extérieur de la rondelle

D, = diamétre intérieur de la rondelle

[, = hauteur libre de la rondelle au repos

e = ¢épaisseur de la rondelle

h, = course maxi d’écrasement de la rondelle

s = fleche en mm
F = forceen N

D,

1

/
A

»i

|
< |
|

D

e

L

Exemple de désignation : Pour une rondelle ressort dont les

»
Ll

dimensions sont : diamétre extérieur @20 ; diamétre

intérieur @ 10,2 et

épaisseur 0,8.

Désignation : Rondelle ressort @20x@10,2x0,8.

s en mm s en mm s en mm s en mm
Dimensions en mm Fen N Fen N Fen N Fen N
§=0,25-h, §=0,5h, s=0,75-h, s=h,

D, D e l, h, | s F S F | s F |s F
20 102 08 1,35 0,55 10,137  304,3 | 0,275 546,8 | 0,412 748,2 | 0,55 929
20 102 09 1,45 055 (0137 411,7 | 0,275 754 | 0,412 1050 0,55 1323
20 102 1.0 1,55 055 | 0,137 5436 | 0,275 1010 |0,412 1425 0,55 1815
20 102 11 1,55 045 | 0,112 5482 | 0,225 1050 |0,337 1521 0,45 1976
225 11,2 06 1.4 08 |02 2404 (04 369,9 | 0,6 4254 | 0,8 4439
225 11,2 08 1,45 065 | 0,162  306,3 | 0,325 533,4 | 0,487 7074 | 0,65 8551
225 11,2 125 175 05 |0125 6931 |025 1330 |0,375 1929 0,5 2509
23 82 07 1.5 08 |02 2794 |04 448,4 |1 0,6 5436 |08 601,9
23 82 08 1,55 0,75 (0,187 332 0,375 560 |0,562 7185 [ 0,75 8424
23 82 09 1.7 08 |02 4857 |04 829,2 |1 0,6 1078 08 1279
23 102 09 1,65 0,75 (0,187  463,1 | 0,375 801,9 | 0,562 1058 0,75 1273
23 102 1.0 1.7 0,7 |[0175 5382 | 035 964,2 | 0,525 1315 0,7 1629
23 122 1.0 1.6 06 |05 4747 |03 871,7 |1 0,45 1217 06 1536
23 122 125 185 06 |015 8634 |03 1630 | 0,45 2331 0,6 3000
23 122 15 2.1 06 |015 1432 0.3 2748 (0,45 3986 06 5184
25 122 07 1.6 09 |(0225 331,2 |045 514,6 | 0,675 5996 | 0,9 635,4
25 122 09 1.6 07 |(0175 366,8 | 0,35 644,3 | 0,525 8623 | 0,7 1050
25 122 15 2,05 0,55 | 0,137 1040 0,275 2007 |0,412 2926 0,55 3821
28 102 08 1,75 095 | 0,237 3479 | 0475 552,5 (0,712 6615 [ 095 7227
28 102 1.0 2,0 10 |0.25 6152 (0,5 1022 | 0,75 1289 1.0 1486
28 102 125 225 10 |025 1030 05 1799 |0,75 2394 1.0 2902
28 102 15 2,2 0,7 |0,175 1003 0,35 1899 0,525 2723 07 35M
28 122 1.0 1,95 095 (0,237 5899 | 0475 991,7 | 0,712 1268 0,95 1482
28 122 1,25 21 085 (0,212 8438 | 0425 1519 |0,637 2083 0,85 2590
28 122 15 2,25 0,75 | 0,187 1149 0,375 2159 |0,562 3077 0,75 3949
28 142 08 1.8 1.0 |025 4348 |05 681 |0,75 8014 | 1,0 858,8
28 142 1.0 1.8 08 |02 4764 (04 832 |06 1107 08 1342
28 142 125 21 085 (0,212 9074 | 0425 1634 |[0,637 2240 0,85 2785
28 142 15 2,15 065 | 0,162 1033 0,325 1970 |0,487 2841 0,65 3680
31,5 163 08 1,85 105 (0,262 3843 (0,525 5938 (0,787 6868 [ 1,05 7216
31,5 163 1,25 215 09 (0225 7905 | 045 1409 |0,675 1913 09 2359
31,5 163 15 2,4 09 |0225 1260 0,45 2314 | 0,675 3230 09 4077
31,5 163 1,75 245 0,7 (0175 1391 0,35 2669 |0,525 3871 0,7 5036
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