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- Un dossier technique : pages 1/7, 2/7, 3/7,4/7, 5/7, 6/7 et 7/7.

- Un dossier réponses : pages 1/8, 2/8, 3/8, 4/8, 5/8, 6/8, 7/8 et 8/8.
TRAVAIL DEMANDE

A. Partie génie mécanique : 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.

Systéme automatique de stockage de batteries

1. Mise en situation
Le systéme présenté par la figure 1 est utilisé pour la manutention automatique de batteries. Ce
qui permet a I'entreprise de remplacer les chariots manuels et d’améliorer la gestion du stock.
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Figure 1 : Vue d’ensemble du systeme
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2. Fonctionnement
Le systéeme étant a sa posit

ion initiale (Sg,Z1 et & sont actionnés), 'opérateur appui sur le bouton

poussoir ST ou DST pour réaliser un cycle de stockage ou de déstockage comme le montre le

grafcet suivant :

l
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[

choix stockage —+ choix déstockage

. /I Déplacer préhenseur
1 | /l Prendre batterie 5 vers destination
-~ fin préhension -+ fin déplacement
A 5 " Deplacer_prehenseur 6 |/ Prendre batterie
vers destination
- fin déplacement ——fin préehension
. // Rendre préhenseur
3 | i Poser batterie ! en position initiale
- batterie posée -+ préhenseur en position initiale
4 //Rendre.prehen'seur 8 | // Poser batterie
en position initiale ‘

préhenseur en position initiale - batterie posée

On donne, ci-dessous, les actions effectuées par le systéme correspondantes a chaque tache.

Tache 1 : Prendre batterie
- Avancer fourche

- Monter préhenseur durant 2 secondes

- Reculer fourche
- Descendre préhenseur

Tache 2 : Déplacer préhenseur vers destination

- Déplacer préhenseur vers la droite
- Monter préhenseur jusqu’au niveau de la case
de destination’

Tache 3 : poser batterie

- Monter préhenseur durant 2 secondes

- Avancer fourche
- Descendre préhenseur
- Reculer fourche

Tache 4 : Rendre préhenseur en position
initiale

- Descendre préhenseur

- Déplacer préhenseur vers la gauche

3. Choix technologique

Entrées Sorties
Désignation Fonction Actionneur Pre:ec:l’:Lon- - Fonction
S Systéme de stockage a KM11 Déplacer a
0 gauche droite
: Moteur Mt1 : :
S.S,5.5 Capteurs déplacement selon KM12 Déplacer a
192,923,994 | oy 0 ¥ gauche
, kM1 | Monter
7. 707570 ?apteurs déplacement selon Moteur Mt2 préhenseur
axe Z KM22 Descendre
préhenseur
IR fourche reculée Vérin a double 14M Avancer fourche
¢, fourche avancée effet C 12M Reculer fourche
Capteur case n°11:
Cvi1 Cvi1 =0 : case n°11 vide Capteur case Cv;
Cvq1 =1 : case n°11 chargée '
Ps Présence batterie & stocker N
ST Demande de stockage i
- Casen®11 /
DST Demande de déstockage
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4. Cycle de stockage ou de déstockage d’une batterie vers ou depuis la case n°11

. 1314 15 16 & Z« X+ et X-: Déplacement Droite et Gauche
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Figure 2

5. Etude du mécanisme de déplacement suivant I’axe « X »
5.1.Présentation du mécanisme

L’étude de la partie génie mécanique se rapporte au mecanisme de déplacement du chariot
suivant I'axe horizontal « X ». Ce mécanisme est monté au-dessus d’une platine guidée sur deux
rails par quatre galets. Il est composé essentiellement par un réducteur, un palier, un
accouplement et un systéme de transformation de mouvement.
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5.2.Description fonctionnelle du mécanisme
Le mouvement de rotation du moteur Mt1 (voir dessin d’ensemble page 7/7 et vues en 3D)
est réduit grace a un train a deux couples d’engrenages (21,10) et (4,3). Un accouplement
(28+45) assure la transmission de mouvement entre 'arbre de sortie du réducteur (42) et

I'arbre porte-pignon (38).

N

ng =0.812
Z,¢=... dents
Z10=. .. dents
Z3= 66 dents
Z4= 28 dents

Le pignon (39) engrene avec une crémaillére fixe afin de transformer le mouvement de
rotation en un mouvement de translation de tout 'ensemble de préhension.
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