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EXAMEN DU BACCALAUREAT
SESSION DE JUIN 2008 SESSION DE CONTROLE

SECTION : | SCIENCES TECHNIQUES

EPREUVE :  TECHNOLOGIE | DUREE:4h  COEFFICIENT : 3)

Constitution du sujet -
- Dogsier technique :  pages 1T -2 - 3T - 4T - 57T -8T et 77
- Dosser répanses . pages 1/8-2/8-VE-4/5-5/53-5/8-7/8 &t &5,
Travail demardé -
A- PARTIE GENIE r_lE[:AMIul.IE : pages 1/8-28-378 et 4/8. {10 poinis)
B- PARTIE GENIE ELECTRIQUE - pages S/8- 6/8-T/8 =1 878, (10 paints)

Observation - Aucune documentation n'est autorisée. L'utilisation de la calculatrice est parmise, I

SYSTEME AUTOMATISE DE MARQUAGE DE BOITIERS
1- Présentation du systéme :

Le schéma ci-dessous représente un systéme permettant de tampanner des boibers rectangulaires avec
deux motifs diférents suivant la couleur de chagque boTber
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Figure 1

Ce systéme est compose de quatre posiss:
Poste 1: Une gouloti= d'alimentation permettant d'alimenter |2 plateau tournant par des  boitiers de
couleurs différantes, jaune et rouge.
Poste 2 : Une unité de tampannage 1 permeattant de tamponner les boilisrs jaunss.
FPoste 3 : Une unite de tampeonnage 2 permattant de tamponner (&5 boiliers rouges.
Poste 4 © Un convoyeur (tapis roulant) perrmettant 'evacuation des boltiers margués.
L'amenage des boitiers aux differents postes est assurs par un Slatesu tournant
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2- Fonctionnement du systéme de marquage de boitiers :
2-1 Disposition des capteurs au niveau du plateau tournant

Poste 2
- Capteur présance boilier «Sp2 =
- Capleur boiter jaune « 5 =

Capleur présence boitier Poste 3
dans la goulotte eSpls - Capteur présence bollier «Sp3 »
- Capteur boitier rouge « Sr
Capteur infrarouge
plateau indexé «5i » Plateau tournant
Figure2 Capteur présence boltier aSpds
2-2 Description -

temporelle
La goulotte, située au dessus du plateau tournant, regoit des boitiers de deux couleurs différentes, jaune et
rouge. L'appui sur le bouton de mise en marche Doy, provoque |a rotation du plateau tourmnant par guart de
tour dans le sens horaire pour amener les boitiers aux différents postes. Les actions de marquage des boitiers
jaunes, das boitiers rouges et de I'évacuation se déroulent simultanément 3 chaque quarn de tour effectué par
le plateau tournant.
- L'unité de tamponnage 1 (poste 2) ne fonctionne qu'en présence d'un boitier jaune (la présence d'un boftier
rouge n'a pas deffet sur oe poste).
- L'unité de tamponnage 2 (poste 3) na fonctionne qu'en présence d'un boftier rouge (la présenca d'un boitier
jaune n'a pas d'effet sur ca posta).
- L'unité d'évacuation (poste 4) ne fonctionne qu'en présence d'un boitier rouge ou jaune.

¥ Baiter au posie1 ef mise en marche et plalea ndexs

b Fatire toeme=r = plat=aw d'un guar de four

— Un guart de jouwr effechss

| soter jaune au peste 2 F_mwluma Bezitiar au

Pas. de bailied . Faes cle boltier Pas de boltier
jamas L (11 || Masguer = boibier roage au | (-4 | | Marquerie baltier o posde |3 I_E‘Hmhmr
presie 3 poste 3 &' Evascuslion
¥ 1 1
) | Bofeer marngusk r o Bites rrangue i f. Bitier syamss
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2-3 ldentification des actionneurs et des capteurs ;

Dﬁsignaﬁnn Actionneur | Preactionneur Capteur
Rotation plateau Plateau indexa it 1 K1 Si
Boitier au poste 2 =Sp2
Boitier j[aune 5j
T: 1
amponnage Descente tampon - KMz 521
Montée tampon KN 520
Boilier au poste 3 Sp3
Boftier rouge oSr
Tami ge 2 Descente tampon M3 KM31 S31
Montée tampon K0 S0
- Boitier au poste 4 Spat
Evacuation Boltier & = M4 Kh4 5o
S15r =1 lorsque & nombre de boitiers rosges atteint 15
515j = 1 lorsque le nombre de boitiers jaunes attent 15
Sp1 : Capteur présence baiber dans la goulotte. Dey : Bouton de mise en marche.
2-4 Circuit de commande du moteur d'évacuation « Mtd »
— +\Veo
a9
iyl . Veo
"g'ﬂlF I I = QEC1CLEN Si 4
] 1 I—"— OECCLHOUT 1
7;;‘ 2 T - I -
_._l Spd
150F #’,.F
R1
Voo | < x2
ras _'q‘_ <] x13
RaT =2
FiC 1SR B PJ[ —] X23
..F&

X1 . sont des vanables binaires associées aux étapes Xidu GRAFCET (exemple - X 13 est la variable binaire
associée a l'étape 13)

2-5 Caractéristigues du moteur Mtd
Le moteur Mi4 du tapis roulant est a courant continu a excitation indépendanie et conslante :

Tenszion aux bormes de Finduit U=100%
Intensite du courant circulant dans Nindut : I=8A
Résistance de I'induit : Ra=1250
Fréguence de rotation : n = 1500 trimin
Tension aux bomnes de Finductewur - u= 200
Résistance de l'inducteur r =400
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3- Gestion des piéces dans la goulotte d'alimentation :

Un systeme d'amenage d= poibiers (non représenté) permet de placer dans la goulotte 15 baoitizrs jaunes et
15 boThers rouges. Pour cela on doit arméter I'amenage des pices jaunes dés que le nombre 15 est attein (e
capleur 515§ = 1) il es1 de méme pour lkes boitiers rouges (e capteur 5150 = 1).

On désigne par A le nombre de boitiers jaunes, par B - le nombee de baltiers rouges et par F - la différence
absolue enire 23 nombres de boiliers jaunes el rouges

Pour équilibrer le flux d'aménage des boitiers jaunes et rouges vers la goulotte d'alimentation, on se
propose de imiter la difference absclus entre les nombres des boitiers jaunss et rouges a cing, pour cela on
exploite l2s signaux délivrés par la carte élecironique suivante
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Le circuill T485 esl un comparateur ) . L
de deux nombres & quatre bits. Le circut T4LS5381 est une Unite Arithmatigue =t
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4- Fonctionnement de lunité de tamponnage 1 :

Le dessin d'ensemble de la page 57 du dossier lechmgue, reprasente l2 mécanisme de déplacemant vertical
de la e (16) porle tampon encrewr

Le moto-réducteur dlectngue M2 repére (1) transmet son mouvement de rotation au bras (14) par
Fintermeédiaire du couple d'engrenage (7-18). Le bras élanl solidaire de |a roue (18} entraine la tige (16) en
ranslation dans deux sens différsnts (montés of descents de 'encrewr].

Deux capteurs mecaniques de fin d= course permeattent dinverser be sens de rotation du moteur &lectrigue.
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21 | 2 |Coussinet a collerette frittée CuSna _
20 1_|Ecrou & embase 150 4032
19 1 | Bague intermédiaire 5235
18 1 | Roue dentés C35
17 1 | Carter 5235
16 1 |Te tampon C35
15 1 | Goupille cylindrique IS0 8734
14 1 |Bras -
13 | 2 |Vis atéte cylindrique a six pans creux M5x12 180 4762
12 1 | Arbre fixe CB0
11_| 1 |Rondelle plate ce0 IS0 10673
10 | 1 |Ecrou hexagonal IS0 4032
9 2 |Coussinet a colleratte frittée CusSng -
[:] 1 | Vis a téte camée réduite ,M4xE IS0 4026
7 1 _[Pignon m=1; Z=18 G35
6 2 | Coussinet a collerette fritlée CusSnég
5 1 |Arbre 35
4 1| Palier CED
3 1| Clavette paralléle, forme A, 3x3x &

| 2 1 | Arbre moteur CE0
1 1| Moteur électrique (Mt2)

Rep | MNb Dézignation Matiére Observations
UNITE DE TAMPONNAGE
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INAGRAMMES DES EFFORTS I Diagramme des espaces (mm)
& —
.'._F;-MEH-I- [H} 30 //';
= J/IN] |
15— F"'r ‘1\' 20— |
£l \ : |
. " = |
= E ! |
e E ! L] 1 i 3 4 ] E T ] 9 1@ 11 1
_: Période pour un tour de la came
P
— COMPOSANTS NORMALISES
- Anneau élastique pour alésage Clavette paralléle, forme A
10 f
E :
oo 123486785

d a|lb| i K
ol Elc|Fle
e 10 3 12 inches | 4 4 |g-2 o118
45 | 1.75 | 3168|185 |a7.2 -
sg| 2 | 35 |215] 53 12&17 51 8 | o3 | ce23
55 | 2 |404|215| 58 1Taz | & |das| deza
60 2 44 4 | FA5| &3 22 830 & T d-4 33

d a b
i o M 10 16 84
10 i 20 M 12 18 10.8
12 |25 | za M 16 24 14.8
16 3 3z




A- PARTIE GENIE MECANIQUE

1- Etude des chaines fonctionnelles
Completer le diagramme F.A ST relalif 3 la fonction de service « Marguer des boitiers »

F5 : Marquer des boitiers

o Alimenier en bolbers

Processaurs

(Lu/s?nf

Amener fes boiers

Tamponner les boitiers — ..

Evacuer les baitiers e

2- Etude de 'unité de tamponnage 2

En se référant au dossier technique pages 1/7 et S/7
et au schéma ci-contre -

2-1 Indiquer le processeur associe a chague fonclion technigue

fonctions

processaurs

FT1 : Transformer I'Energie
électrigue en energie mecanigus

FT2 : Réduire |a vilezse

ik

FT3 : Transformer la rotation en
franslation

2-2 Compléter sur 2 tableau suivant la désignation des liaisons :

Liaisons Désignations
BiA
CilA
DiIA
B/IC Appui linéaire (engrenage)
ciD Appui linéaire bilatéral

it b

e

vaﬂ}

2.3 Completer sur le schema cinematique ci-contre le symbole de fa liaison entre DIA
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3- Etude de I'actionneur Mt 2
On donne a;.44=29 mm ; Zy=18 dents ; m=1mm | Nyg =10 trimin

3-1 Déterminer ie nombre de dents e la roue (18) :

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- - 21‘ s
3-2 Déterminer e rapport de réduction de transmission assurée par l'engrenage (7,18)

3-3 Détermines ia vitesse de rotafion de Farbre moteur (2) an trimin
............................................................................................................... H:= -'lﬂl'liﬂ

4- Dimensionnament du hras{M]

Le bras (14) est assimilé a une poutre da section rm:tanguhlru pleine encaztrée en 0 a la roue (18) ; de
longueur OM=80mm ; i recoit en M Pefiort Fy .15 (action de la tige {16}t de Ia goupdls cyfindngue (15}).
Cet effort vane selan le diagramme des efforts représente a la page 7/7 du dossier fechnigue.

1?

4-1 Relever sur le diagramme des efforis la valeur

P maximale de F“.rmqmq,.

M

1 4-2 Tracer le diagramme des moments

! fléchissants le long de la poutre.

EMEE e S T s e A e s e
5 4

1 AP i e A
2 - 4-3 Déduire [Mfaasl= oo Nm
i E - La poutre est en acier tel gue :
Jim » Re=120 N/mm? {Limile elastique & l'edension].
al » 8= 3 (Ceefficient de sécurits).
el - la largeur de la section de la poutre est b =6 mm.

4-4 Détermmer la bauteur minimale h de la poutre pour gu'elie résiste en foute sécurite,

...................................................................................................................................................

...............................................................................................................

4-5 Relever sur la vue de face du dessin d'ensemble page 5/7 du dossier technigue la hauteur h* du bras (14)

h'=— . e mim
46 La choixdu constrecteur estlljudledeun 7 oo e

.......................................................................................................................
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S-1Tracer la chaine de cotes instaliant la condition JA
HT[mhdﬂdemhslmﬂamhmndﬁmﬂ _
5-3 Indiguer les ajustements pour le montage des coussinets {B) et (67).

5- Etude du guidage de I'arbre (5)

B &
5-4 Reporter les cotes fonctionnelles sur le dessin du coussinet (6) S |
ci-contre et indiquer les tolérances géométriques. AT
Sy
i %

10



&- Etude de la came

Une évaluafion technico-&conomique du
systeme de commande de la tige (16) a
imposé son remplacement par une came
comme le montre la figure ci-dessous.

B6-1 De guel type de came s'agit-il 7

6-3Tracer ci-confre le profil pratique de la

came, sachant que:

-le rayon minimal de la came (C) est
r=20mm

-le diaméfre du galet est d=12 mm

Le diagramme des espaces est représentd
a la page 7/7 du dossier technigue.

T- Conception
7-1Compléter la représentation du guidage en
rotation de l'arbre (6) &n rempiagant les
coussinets par des roulements a contact radial de
type BC.

7-2 Compléter la Raison encastrement de la came
{C) sur l'arbra { B).

7-3 Compléter la forme de la came selon le profil
tracé.

7-3 Indiguer les tolérances des portées des
roulements

Nota :
Chuoisir les composants normalisés
a partir du dossier technique (page 7/7).

11




(/C“

B - PARTIE GENIE ELECTRIQUE (10 points)

1- Description temporelle du systeme

En sa référant au GRAFCET d'un point de vue systéme et au tableau didentification des actionneurs et des
capteurs (pages 27 et 3/7 du dossier technigque), compléter l2 GRAFCET d'un point de vue de 1a parte
commande.

1 BN
s
- S
10 0 t
R + Sp4
114 | | 31 KMa
SpZ+S5i4 g e e e Spd + g
- i 4 o M e ST | PR Ck R [ B T
13 23 32|
(Sp15pZ.5p15pd) + 515).515rL - {Sp1+ 552 + Sp3+ Spd){515] + S15¢)
2- Commande du moteur Mtd

On se propose de commander ke moleur d'évacuation des pieces « Mid » par un microcontréleur PIC 16F84,
pour ceda on remplace la séguence 30, 31 el 32 par le GRAFCET PC ci-dessous.

2-1- A pariir du circuit de commande du moteur « Mtd » (Voir dossier technigue page 3

Completer le GRAFCET cod2 microcontréleur.

GRAFCET PC GRAFCET codé microcontroleur
éﬂ ﬁﬂﬂ
L X25i5p4 4+ RB2.RBO.RB1
Xd &
e, 41 — K ul A
A2 5 5pd—+ & !
=<4 =a e e N e Y ey
a2 xa2
e xism e

12
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2-2- compléter le programme relatif 3 la commande du moteur MT4
program évacuation,
Var X40.X41.X42 ‘byte |

begin

TrisA = §FE ; # RAJ sorties | les aulres broches sonf des entrées.
TrisB = 3FF | # Toules les broches du port B sonf des endrées.
PortA=0; /4 étatinifial des sorties.

X40:=1; A Initialerment I'élape " X40 " est active

Xa1=0; A Initiafernent 'Sfape " X441 " esf non active.

X42:=0, # Initiafernant 'éfape " X42 " est non active.
while {1=1) do & Boucle infinie.

begin
if (%40 =1) and (Portb 0=1} and (Portb.1=1) and (Portb 2=1)}) then
begin
X40:=0:; & Désachivalion de féfaps " X40 "
X41:=1; A Activation de Nétape " X471 "
end ;
Fi>x41 = and ..o or{l. .o pamb ool Yand s o s yand (..............))) thaen
begin
xa1.=0;
XAO=0;
A=,
end |
if ((X42 =1) and (Portb.3=1)and (Porib.4=1}) then
begin
md‘ ........
LRI RS PR O ¢ | |- DRt D e
end;
end.
Vi = 12V
3- ldentification des couleurs des boitiers
B ey
On donne la circuit didentification T
des coulews des boitiers. 3 5;
La tension fournie par le capteur est = S i
appliguée aux deux ALl (supposés ALY
parfaits). Prdived] v 2
i
Ue
|
+1I
TF' m' T E]-
= .
On donne R1 + R2 + R3 =12 K(). 2 W =1
VE ALLZ
A3 " urd

13



3-1 - Exprimer VE1 puis VE2 : en fonction de Vee, R1, RZ et R3.

........................................................................................
..........................................................................................................
...........................

--------------------------------------------------------------------------------------

3-2- Le capleur de couleur délvre une tension Uc .
= Uc= 2,5V si la piéce est jaune.
= Ue = 3,5V si la pidce est rouge.
* Uc=0Vsin'yapas de piéce devart le capteur.

Compléter le tableau suivant :
Etat logique
Ue(v) | UPIV) [ UP2(V) | 5 | s,
Piéce jaune
Pigce rouge
Fas de piéce

4- Etude du moteur Mtd :
On donne les caracténistiques n = f{l) et Tu = f{1) a tension d'alimentation U constante et & flux @ constant.

4 N (tr/min) & Tu [(N.m}
%
1580 X 0
1580 5
1540 4 rd
1520 3
1500 2 |/
% 7
e 1
|
a 5 11} - [’A} ﬂ- : = - “ﬁ}

14
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- Fonctionnement nominal :

A Pﬂ‘tﬂ' des caraclenistiqgues nominales de ce moteur, hrcur dossier tachmqu& page EH’J calculer -
al la puissance P,, absorbée par linduit ; . e P =

...................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
-----------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

4-2 - Fonctionnement en charge :

Lors de I'évacuation d'un boitier, la vitesse du moteur est 1540 trimin. A partir des courbes précédentes,
déterminer :

I L s S o X AR N ke VA T e B - e il i oo Mt
b- le couple ufile correspondant A celte charge @ .................

¢ - le rendement du moteur pour cette charge :

5- Gestion d’amenage des piéces dans la goulotte.
En se référant au schéma, de la gestion des piéces dans la goulotta, donné au dossier technique a la page 47
Compléter le tableau suivant.

S25150 Opération réalisée par le circuit 74L5381 |
A>B
A<B
A=B
On donne : A= 1100 ; B = 1001 calculer F. e
On donne ; A= 1100 ; B = 1101 calculer F. | A g B R s
On donne : A= 1100 ; B = 1100 calculer F. e L R I e -

15



