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TRAVAIL DEMANDE

A. Partie genie mecanique : pages 1/8, 2/8, 3/8 et 4/8 (10 points).
B. Partie génie électrique : pages 5/8, 6/8, 7/8 et 8/8 (10 points).

Observation : Aucune documentation n'est autorisée. L'utilisation de la calculatrice est permise.

MACHINE DE LAVAGE AUTOMATIQUE DE MOTOS

1. Présentation
La machine de lavage (fig. 1) offre un lavage écologique et rapide pour les motos.
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2. Description du fonctionnement

Initialement, le chariot porte portique a buses est a droite (S0=1). L'opérateur place la moto sur la

grille de la machine, une fois qu’elle est detectée par un capteur de présence moto (Pr=1), l'appuie
sur le bouton Dcy enclenche successivement les taches suivantes :

( CYCLE DE LAVAGE ,
!' Aliée lente | !' Allée lente '! !' Allée lente \l !' Allee lente '! !‘ Temps de !
| Retour rapide g Retour lent H Retour rapide - | Retour rapide ! | Sechiage ast. |
\( Prélavage? \[ Lavage a la vapeur '&pplication du nettoyant}/ ~‘ Ringage ]-/I \{ Séchage ]/
\_O @ ® @ Il
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2.1.Tache de prélavage

Le prélavage nécessite de I'eau a haute pression et & température ambiante. |l sert a enlever les
impuretés avant le lavage a la vapeur.

Le moteur M1 entraine le chariot porte portique a buses pour réaliser une allée avec un
déplacement lent en avant jusqu’a I'action du capteur S1. Durant ce déplacement, un jet d'eau 3
haute pression est fourni par une motopompe MP1 dont le débit d'eau pulvérisé sur la moto est
contrélé par une électrovanne EV1.

Une fois le capteur S1 est actionné, le moteur M2 entraine le retour rapide du chariot jusqu’au
capteur SO sans jet d'eau.

2.2.Tache de lavage a la vapeur

Ce lavage est effectué avec une vapeur portée a une température comprise entre 100 et 180°C et
une pression modérée. || permet de dissoudre efficacement les graisses et les saletés.

La projection de la vapeur a haute température est assurée par une motopompe MP2 dont le débit
est contrélé par une électrovanne EV2. Cette projection s'effectue a une vitesse lente du chariot
lors de son déplacement dans les deux sens.

2.3.Tache de I'application du nettoyant biodégradable

Cette tache est assurée par une motopompe MP3 et une électrovanne EV3. L'application d'un
nettoyant biodégradable est activée lors du déplacement du chariot en avant a vitesse lente.

Le retour rapide du chariot s'effectue sans application du nettoyant.

2.4.Tache de ringage
Cette tache est identique a celle du prélavage, utilisant de I'eau a haute pression et a température
ambiante pour éliminer les résidus de saleté et du produit nettoyant.

2.5.Tache de séchage

Cette tache consiste a souffler, durant une minute, de I'air chaud fourni par un ventilateur et trois
résistances chauffantes identiques Rch. Au cours de cette tache, le chariot reste dans sa position
initiale. )

3. Choix technologique

Action Actionneur Préactionneur
Pulvériser l'eau a haute | - Motopompe MP1 - Contacteur : KMP1
pression - Electrovanne EV1 - Relais : KEV1
Projeter la vapeur a - Motopompe MP2 - Contacteur : KMP2
pression modérée - Electrovanne EV2 - Relais : KEV2

: - Motopompe MP3 - Contacteur : KMP3
Appligueriematioyant | Electrovanne EV3 - Relais : KEV3
Mot M1 Déplacement lent a gauche - Contacteur : KM1AV
Déplacer le chariot M Déplacement lent a droite - Contacteur : KM1AR
- Moteur M2 Déplacement rapide a droite - Contacteur : KM2AR
) - Moteur M3 - Contacteur : KM3
Secher la moto
- Résistance chauffante Rch - Contacteur : KMR
Boutons et capteurs
Départ cycle Dcy
Capteur de présence moto Pr
Capteur de fin de déplacement du chariot a gauche S1
Capteur de fin de déplacement du chariot & droite SO

4. Mécanisme de déplacement du chariot porte portique a buses

4.1. Présentation

Le mécanisme de déplacement du chariot, représenté a la page 7/7 du dossier technique, est
entrainé par deux moteurs M1 et M2. Ces derniers sont accouplés a deux entrées différentes d’un
réducteur a train épicycloidal afin d’'obtenir deux vitesses a la sortie (lente et rapide).
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Phase de fonctionnement a vitesse lente : Seul le moteur M1 fonctionne, son arbre de sortie
accouplé a la vis sans fin (16) entrainant la roue creuse (39) solidaire du moyeu (20) et de la
couronne (35). Le pignon planétaire (34) est maintenu blogué par 'embrayage-frein en position
freinée.
Phase de fonctionnement a vitesse rapide : Seul le moteur M2 fonctionne, le pignon
planétaire (34) est entrainé en rotation par l'intermédiaire de 'embrayage-frein en position
embrayée. La couronne (35) est maintenue bloquée grace a l'irréversibilité du systéme roue
et vis sans fin (39,16).

4.2. Nomenclature

1| 1 | Arbre moteur M2 Pignon, dzs = 80mm
211 Vis a téte cylindrique a six pans 271 2 Roulement a une rangée de billes a
creux 1SO 4762-M4x10 contact radial
3 | 1 | Clavette paralléle forme A, 4x4x9 28 | 1 |Rondelle spéciale
4 | 1 | Rondelle spéciale 29| 1 |Rondelle — W4
Vis a téte cylindrique a six pans creux
5| 1 | Plateau moteur 30| 1 1SO 4762-M4x10
6 | 1| Support moteur 31| 1 |Porte-satellites
718 Vis a téte hexagonale ISO 4017- 39| 1 |Consaingt
M5x16
Vis a téte cylindrique a six pans creux
8 | 8 | Rondelle - W5 33| 4 1SO 4762-Mdx12
9 | 8 | Ecrou hexagonal ISO 4032-M5 34 | 1 |Pignon planétaire (Z34=13 dents ; m=1)
10| 1 | Clavette paraliéle forme A, 4x4x16 35| 1 |Couronne (Z35 = 65 dents)
. Vis sans téte a six pans creux a bout
¥11 1 | Bobing 36| 4 |4ronconique ISO 898-M3x6
12| 2 | Garniture 37 | 1 |Anneau élastique pour arbre, 32x1,5
13| 1 | Disque 38| 1 Roulement a une rangee de billes a
contact radial
Joint a deux levres, type AS, - R
141 1 15x30x7 39 | 1 |Roue creuse (Z3g=60 dents ; m=1,5)
15| 2 Roulement a une rangée de billes a 40| 4 Vis sans téte a six pans creux a bout
contact radial plat ISO 898-M4x15
16| 1 | Vis sans fin (Z1e=1 filet) 41| 2 |Bouchon
Roulement a une rangée de billes a
7 contact radial 42| 1 |Corps
18| 1 | Arbre intermédiaire 43| 1 |Palier
Vis a téte cylindrique a six pans :
19| 4 creux 1SO 4762-M5x10 44 | 1 |Plateau fixe
20| 1 | Moyeu porte-couronne 45| 4 |Goujon M6x55
21| 3 | Satellite (Z21=26 dents ; m=1) 46 | 1 |Bride
22| 1 | Carter 47 | 1 |Noix cannelé
23| 3 | Coussinet 48 | 1 |Ressort
24| 3 | Axe 49 | 1 |Bride
i Vis a téte cylindrique a six pans creux
25| 1 | Boitier 50| 1 1SO 4762-M4x16

Dossier technique

Machine de lavage automatique de motos

Page 3/7




4.3. Probléeme posé
Aprés la commercialisation d'une premiére série de la machine, il y a eu des réclamations

concernant des vibrations lors du déplacement du chariot. Le constructeur souhaite aussi de
réduire le colt de fabrication de ce mécanisme.

Il devient nécessaire de faire une analyse approfondie des points de vue, fonctionnelle, structurelle

et comportementale du mécanisme pour identifier les anomalies et trouver les remedes et les
solutions adéquates.

4.4 Ressources
Extrait du langage de programmation en G-code

» Fonctions « G » e Les fonctions auxiliaires « M »
Code | ' Désignation _ Code Désignation
GO0 | Interpolation linéaire a la vitesse rapide MO2 Fin de programme
G01 | Interpolation linéaire a la vitesse programmée MO3 Rotation de broche sens horaire
G02 | Interpolation circulaire sens horaire MO4 Rotation de broche sens antihoraire
GO03 | Interpolation circulaire antihoraire MO5 Arrét de la broche
G90 | Programmation absolue des coordonnées o Lettres de paramétrage
G91 | Programmation relative des coordonnées Code Désignation
G94 | Vitesse d’'avance en mm/min F Vitesse de déplacement (d'avance)
(G95 | Vitesse d'avance en mm/tr S | Vitesse de rotation de la broche
G97 | Fréquence de rotation (N) constante en tr/min X)Y,Z | Coordonnées d'axes
Dessin de définition de I'axe (24) z 25 |
T |
o o
[ e
j_ . V. 1
2 1x45 ||

5. Controle de la pression

On se propose de controler la pression de la vapeur qui doit étre modérée et comprise entre deux
seuils (2 et 8 bars). Pour cela, un capteur de pression est utilisé pour convertir la pression en signal
électrique analogique. Deux solutions sont envisagées pour contréler la pression :

5.1. Solution cabiée

5.1.1. Présentation du capteur de pression

Lorsqu'une pression est exercée sur le capteur de pression, sa membrane se déforme en des
points prédéfinis. Les résistances sont placées exactement a ces endroits et changent de valeur
lorsqu'elles sont étirées ou comprimées (fig. 2).

5V

Lorsque la pression déforme la

membrane, deux résistances ) Etirement

sont étirées (en haut) et deux B Compression ' '

sont comprimées (en bas) R(1-k) ‘ ‘ R.(1+k)
Capteur de P
pression Zone étirée '

T s

Membrane

s déforme""‘«.\“ﬁ V y o Y 8
" Zone compressée
sens de la force de pression Etirement .
R (1+K Compression
Fig. 2 (1+K) ‘ ‘ RO
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5.1.2. Schéma électronique de la solution
Les deux tensions Va et Vb fournies par le capteur de pression sont traitées par une carte
électronique a base d’A.L.I dont le schéma structurel est représenté ci-dessous (fig. 3).

5V

Capteur de pression

4\

sV
ALIL3

TVpZ
o
ov

Fig. 3 m

L'expression de la tension Vs1 sortiede 'A.L.1.1est:Vs; = %"'—'E%:—E%.Va —
3 2

X vb

R3

5.2. Solution programmeée

Le contréle de la pression est assuré par une carte électronique a base d’un microcontréleur du
type PIC 16F876 comme le montre le schéma de simulation ci-dessous (fig. 4).

La variation de la pression de la vapeur dépend de la vitesse de rotation de la motopompe MP2.
Cette variation est obtenue par 'alimentation du moteur par une tension a période constante et a
rapport cyclique « o » variable. Pour varier ce rapport cyclique, on utilise [l'instruction

PWMx_Set_duty(N). Avec N = 255.c et 0< o < 1

8xR
s - e R a Vee
Cc1 b
L
ol [ b
d g
2 | OSCHCLKIN RBO/NT -2 1
11 OSC2/CLKOUT RB1 2 e
1 MCLR\/pp/THY RBﬁq S; [—l_"__'l—f e C
RB3/PGI
2 | RAO/AND 25 &D
= RA1!A”1 Egg ZE__II:*_'J g
-_;_ RAZ/ANZVREF- RB6/PGC |2 :
= -2 RAJAN3INVREF+ RB7/PGD -2 Cathode :
£ RA/TOCK! ‘ commune
Vst ~L! RAS/AN4/SS RCOT10SOT1CKH—L
RC1TI0SICCP2L-1E. R1
RC2/CCP1 1%
RC3/SCK/SCL & Q1
= - Rc:;fsnusom_j:. Rz
RC5/SDO {1 1 .
RCB/TXICK. f—il et
RC7/RX/DT jiie D1
PIC16FE76 .
Fig. 4

- Un capteur de pression "pressostat” simulé par un potentiométre est connecté a RAO/ANO. i
delivre une tension analogique (Vs1) image de la pression.

- Un afficheur 7 segments a cathode commune servant pour afficher, en fonctionnement
normal, la valeur de la pression en temps réel.

- En fonctionnement normal, la motopompe MP2 tourne a 60% de sa vitesse nominale.

- Si la pression est inférieure & 2 bars, un voyant d’alarme "D1" s’allume, la motopompe MP2
tourne a 80% de sa vitesse nominale et I'afficheur clignote en indiquant la lettre "E".

- Sila pression dépasse 8 bars, un voyant d’'alarme "D1" s'allume, la motopompe MP2 tourne
a 20% de sa vitesse nominale et 'afficheur clignote en indiquant la lettre "E".

On donne, ci-dessous, le tableau d’affectation de I'afficheur 7 segments.

Chiffre/ caractére Cathode g f e d 5 b a PortB
_Entrées pcontréleur RB7 RB6 RB5 | RB4 RB3 | RB2 RB1 RBO

0 0 0 1 1 1 1 1 1 0x3F

4 0 1 1 0 0 1 1 0 0x66

E 0 1 1 1 1 0 0 1 0x79
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6. Gestion de I'approvisionnement du systéme en produit nettoyant

La contenance maximale du réservoir du produit nettoyant permet d’effectuer un nombre Nt de
taches d'application du nettoyant. Un capteur Rp est actionné lorsque le réservoir est plein.

Dans le but de geérer 'approvisionnement du systéme en produit nettoyant, on se propose de
compter le hombre de taches d'application de ce produit sur les motos.

La solution permet d’activer un signal d’'alarme AL avant I'épuisement total du produit nettoyant
dans le réservoir. L'opérateur intervient alors pour remplir le réservoir par le produit nettoyant
jusqu’a l'action du capteur Rp, initialiser le compteur par le bouton Init et, par conséquent,
désactiver I'alarme.

On donne ci-dessous, le schéma synoptique de la solution envisagée.

X3 _H_O[',?__QE, AL:Alarme
Initialisation | Compteur o
Init | Rv: réservoir vide
& J
Rp Blocage

7. Extraits des documents constructeurs
7.1.Circuit Intégreé 4029

Chronogramme Symbole
CP....=......;....‘..
el e
BT T 1] 1] e T | 22
JEEEEEEESEEEEEENERNEEESE i}

PL s
CPG23+/23-
=3 E
ﬂ4[) M1 .9.0_
I T R—CU
P2 [4] ..Qi
P3 Q3
4029
7.2.Caractéristiques électriques et mécaniques du moteur asynchrone triphasé M3
Caractéristiques électriques Caractéristiques mécaniques
A T(N.m
25——7-_:7(-1 )} }!‘ \{ | | 2 I [ ) LH‘
T ‘r 1 . AE, 1{1-- 1 T T
EEEE
¢ Tension d'alimentation U=400V S
¢ Frequence réseau f=50 Hz
e Courant de ligne 1=5.4A
¢ Rendement n=81% T
. ! B LT ] nftrimin)
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
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A. PARTIE GENIE MECANIQUE
A.1. Analyse fonctionnelle

En se reférant au dessin d'ensemble page 7/7 du dossier technique, compléter par les noms et les
reperes la chaine de transmission de mouvement du mécanisme d’entrainement du chariot dans les
deux modes (vitesse lente et vitesse rapide).

Accouplement
Mod'ej MOtE‘Ur A R e e A B 4 Moyeu porte_ i Couronne
B LR e B "| couronne (20) | (35) —'
Mode | { Moteur Arbre inter- 0 S g _I-: ................ o) Porte- ] e _
rapide | | (M2) médiaire (18)]. ] ;oo DT it satellites (31) [ | e -'-' Chariot
Embrayage A

A.2. Analyse structurelle et conception
1. Schéma cinématique

Compléter le schéma cinématique ci-
contre du mécanisme d’entrainement

du chariot par les reperes et les
symboles de liaison manquants.

Moteur M1 18 : /-5—
el //
A ////

Moteur M2

W/j aliis \\J_g +12

2 Analyser dans le tableau ci-dessous, I'assemblage du porte-satellites (31) avec le pignon (26)
encercler la bonne reponse

Mise en position (M.LP)

(26) / (31)

3. Etude de ’'embrayage
3.1. Donner Ie type et la commande de [ embrayage

_Typedembrayage |  Commande de lembrayage
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On se propose de déterminer la force d’attraction Fatt que doit fournir la bobine (11) pour avoir un
couple d’'embrayage minimal C = 14 N.m et éviter le glissement. On donne : I'effort généré par le ressort
(48) est F4s = 300 N ; le coefficient de frottement de la garniture (12) est f = 0,45.

3.2.Relever a partir du dessin d’ensemble page 7/7 du dossier technique, les rayons (R et r) de la
garniture (12) et le nombre de surfaces de friction (n).

3.3. Calculer I'effort normal de 'embrayage (N).
: a3 g BB i T2 s &b,
On donne: C = §.n.f.N.~R2—_—r§
e e e
3.4.En déduire la force d’attraction de la bobine (11). =
............................................................................................................................................................ -1} oo LSS

3.5.Choisir dans le tableau ci-dessous la bobine la plus convenable pour 'embrayage en cochant la
case correspondante.

Fatt (en Newton) 1000

Choix

4. Etude cinématique

Pour éviter les vibrations et minimiser le temps de lavage, le cahier des charges fonctionnel impose un
temps de lavage 5 min <t < 10 min. On se propose de vérifier si cette condition sera respectée lorsqu’on
utilise deux moteurs identiques M1 et M2 de vitesse de rotation Nm = 500 tr/min.

On donne : ® La course parcourue par le chariot lors d’'une simple allée estc =2 m.

® | e rapport de I'engrenage a roue et vis sans fin rig-39 = 1/60
® | e diameétre primitif du pignon (26) est d2s = 80 mm.
4.1.Déplacement en vitesse lente
Dans ce cas, on a la configuration du train épicycloidal suivante :

Elément fixe X
Elément d’entrée du M X
Elément de sortie du M“! X

Ws/ps _ Ws/0 Wps/0 __ _1)k Produits des Zmenantes

a. A partir de la formule de Willis - :
P We /ps We /0~ Wps /0 Produits des Z pences

, et selon la

configuration présentée, montrer que le rapport de transmission du train épicycloidal ry, =

(3R RS)]

....................................................................................................................................................... rgL B e E RO Ry

c. Calculer la vitesse de rotation lente du pignon (26) Nzs.
...................................................................................................................................................... NZGL — SRSt

d. Calculer la valeur de la vitesse lente de déplacement du chariot en (m/s) VL
................................................................................................................................................... A e S D
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e. En déduire le temps t. mis pour parcourir la course « ¢ »

4.2.Déplacement en vitesse rapide
a. Dans ce cas, preciser la conflguratlon du traln epncyclmdal en cochant la case correspondante

 Couronne (35)

Elément fixe
Elément d’entrée du M"t
Elément de sortie du M*

Dans cette configuration, le rapport de transmission du train épicycloidal est Tt =T ==
b. Calculer la vitesse de rotation rapide du pignon (26) Nzsr

4.3.Calcul du temps total pour un cycle de lavage
a. Selon le cycle de lavage décrit par le schéma dans le dossier technique page 1/7, calculer le

temps total tr de ce cycle en minute sachant que le temps nécessaire pour parcourir la course

«C» avec une vitesse rapide tr = 5.73 s et le temps de séchage est ten="1min.

5. Cotation fonctionnelle
5.1.Justifier la présence de la cote
condition A

5.2. Tracer la chaine de cotes relative a la
cote condition Amaxi

6. Etude de la résistance de la vis sans fin (16)
La vis sans fin (16) est assimilée a une poutre MANm)
cylindrique pleine en acier de Re = 350 MPa.

On donne :

» Le coefficient de sécurité adopté s = 3
e Le moment de torsion Mt = 14 Nm
¢ Diagramme des moments fléchissant

s Mfiaéat:(1_"‘) Mf+ ‘fo2+Mt2 : Pourl'acier:&:%‘szé

6.1.Relever du diagramme la valeur du moment fléchissant maxi (||Mfiqx]|) W call= Nmm
6.2. Calculer le moment idéal de flexion Mfigeal

................................................................................................................................................ Mf'déal i RO Nmm
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6.3. Déterminer le diamétre minimal dmin de la vis sans fin (16) pour gu’elle résiste en toute sécurité

7. Modification d’une solution constructive

Pour mieux encaisser les efforts axiaux générés par l'engrenage roue et vis sans fin (16-39) et

minimiser les vibrations, le constructeur propose de modifier la conception en remplacant les deux

roulements (51) par deux roulements & une rangée de billes, a contact oblique (R1 et R2).

7.1.Compléter le montage des roulements (prévoir le reglage du jeu) et le montage du joint a lévres a
I'échelle du dessin.

7.2.Inscrire les tolérances nécessaires au montage des roulements et du joint & lévres.
R2 41

W e
i

A.3. Ré_alisation et production | i T oﬁj
Une série de 'axe (24) sera réalisée sur un tour - iy
CNC phase de finition, donner les paramétres j R L
necessaires a l'usinage de la piéce et compléter 1l HC {;."
le programme en G-code (voir page 4/7 du ) U R L 0 LAk
dossier technique). G
G97 G95

N20 | M03 S2000 Rotation de la broche a 2000 tr/min (sens horaire)

T R GO0 X.... Z27 | Avance rapide au point A (Approche) ; Programmation en absolue

NdO: | G071 X Z5 .. Interpolation linéaire vers le point B ; Avance en 0.04 mm/tr

i e 8 U Gl R Interpolation linéaire vers le point C

Weo 1 ... A8 Z Interpolation linéaire vers le point D

M0 101X T Interpolation linéaire vers le point E

N90 | GO0 X8 z27 Avance rapide au point O (Dégagement)

N100 | M02 Fin du programme
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B. PARTIE GENIE ELECTRIQUE

1. Etude du GRAFCET

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

Signatures des surveillants

En se référant aux pages 1/7 et 2/7 du dossier technique, compléter le GRAFCET synchronisé d'un
oint de vue de la partie commande ci-dessous.

GRAFCET de coordination GRAFCET de la tache "lavage a la vapeur"
i (i
-+ DeyPr.S0 ot i 14
1| // Prélavage 21 HKM1AV KEV2 KMP2
T x43 i e |
2 | I/ Lavage & la vapeur et R BIETRTHIENG. el
A 2 ol AR -+ 80
3 | // Application du nettoyant 23
+ x16 g
4 | // Ringage
5 | /I Séchage
-+ X18

GRAFCET des taches, : "Prélavage/Rincage" ; "Application du nettoyant" ; "Séchage”

|
11 H KM1AV| KMP1 | KEV1
+ S1
b bl et
13
i
-+ X5 O
17 KM3 | KMR T 14 H KM1AV| KMP3 | KEV3
2R e + 81
18 5 O e
16
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2. Etude du compteur du nombre de tiches d’application du nettoyant

Se reférer, dans cette partie, a la page 6/7 du dossier technique.

2.1. Compléter le schéma de simulation ci-dessous par les liaisons nécessaires permettant :
2.1.1. La mise en cascade synchrone des deux circuits 4029.

2.1.2. Le fonctionnement en mode compteur des deux circuits 4029.

APVCC
Unités Dizaines
7 U1 U2
B |gn CTRDIV10/16 BID | sy CTR DIV 10/16
b me uD | w2
CElGa T CE|@s TC
RpDi ™ _-_CPL i p—— —PLC & b
i D | ___/ ki | 623423 = 62,3423
Inlt PO g | 6] [ Qo1 - = i -
4D m - 4D U] ‘
X3 P1 ~ att P2 = Q12
P2 0 21 P2 W Q22
P3 = Q34 P3 o Q32
- 4029 4029

2.2.En se référant au schéma de simulation ci-dessus,

2.2.1. Compléter le tableau ci-dessous par vrai ou faux.

Le circuit U1 est cablé en compteur décimal | ...
Le circuit U1 est cablé en compteur binaire
Le circuit U2 est cablé en compteur décimal
Le circuit U2 est cablé en compteur binaire | ...

2.2.2. Donner, en décimal, le nombre de taches (Na) d'application du nettoyant effectuées a partir
duquel le signal d’alarme s’enclenche.

2.2.4. Donner, en décimal, le nombre de taches (Nt) effectuées permettant le blocage des deux
circuits.
3. Etude du circuit de conditionnement du signal délivré par le capteur de pression

Se referer, dans cette partie, aux pages 4/7 et 5/7 du dossier technique. Les courants ia et ib sont
supposeés négligeables (ia=ib=0).
3.1.Exprimer Va en fonction de k.
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3.3. Déterminer 'expression de Vs1 en fonction de Va et Vb pour R2 =10.R1 et R4 = 10.R3. En déduire
'expression de Vs1 en fonction de k.

e s e R R R
...................................................................................................................................................................................
.....................................................................................................................................................................................
S P P R T P e R R R R R R R

3.4.En admettant que Vs1=50.k, déterminer la valeur de Vs1 dans les deux cas suivants :

‘Pour8bars (k=0,08) = Vsi=
Par2bars ks G Fins B B il st cheb s s e
3.5.Compléter les oscillogrammes de Vp1, Vp2 et Vs.
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4. Etude de la solution programmée
4.1.En se référant a la page 5/7 du dossier technique, déterminer la valeur de N dans les cas suivants :

(%) N
20
60
80
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4.2, Compléter le programme, en langage mikroC, permettant le contréle de la pression. Les broches

non connectées sont considérées comme des sorties.
e ) : G 1o e iy g o = T

claration ‘ % [ /eon la pression
unsigned image_pression; if (pression >8) {
int pression; PO Be DEty. . ) D1=1;}
char oiffel10] = {0X3F, 006, 0XGB, OxdF i (pression <2) { _
= OX6D OXTD OXOT 0x7F OxeF} .................................................................. ] }
SRIEDV e o s : e L S {
// Configuration des registres 4 Ac_ﬂvat:on de / a!a_rme
TRISA = 0x01; TRISB=....... gl : WD ==1){
TRIEE =l ; PR e ?
e v oy | et RN e il el Y SR GRS e /Altente de 0,25 s
PWM1_Init(1000); PWM1_Start(); PortB.b7=1;
while(1) { delay_ms(250); } .
// Lecture de la pression sur le canal 0 else {Portb=chiffre[pression];
DR DIRSBION D | . s sarressamisnsiyabncsnonfits : PWM1_Set_Duty(153); }
pression = ((image_pression * 10.0) / 1023.0); B

5. Etude du moteur d’entrainement du ventilateur M3.
5.1. En se référant aux caractéristiques mécaniques Tu=f(n) et Tr=f(n) a la page 6/7 du DT, relever les
valeurs des grandeurs mécaniques indiquées dans le tableau ci-dessous.

Grandeur mécanique Désignation Valeur
Couple de démarrage Td
Vitesse de rotation a vide TEIRN SR e
Couple utile au point de fonctionnement AP Do B A
Vitesse de rotation au point de fonctionnement e SRR
5.2. Compléter le tableau ci-dessous
Grandeur Expression Valeur et unité
Puissance utile 7 RSBSOS SO DI TR
Puissance active absorbée Pa = e R
Facteur de puissance BB = o e S i e
Puissance réactive absorbée [ Qa= ... | e

5.3.La puissance active absorbée est mesurée par la methode
des deux wattmeétres. Compléter le branchement de ces 2
deux wattmetres sur le schéma ci-contre. L3

5.4.L’indication du watimétre W1 est P1= 2150W, déterminer N
I'indication P2 du wattmetre W2.
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