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PT - SIB Systeme de levage de plateaux Session 2021

Etude d’un systeme de levage de
plateaux de matériels électriques pour

palettisation
Corrigé UPSTI

PARTIE 2

Il - Notice justificative

1.1 - Validation des solutions techniques de guidage pour la vis
a billes et les colonnes de'guidage

I.1.a - Actions de liaison sur la vis 1
Question 1 Compléter la forme des torseurs des actions mécaniques {7, } et {7z} transmissibles par les liaisons

en A et B en indiquant dans le cadre réponse quels sont les termes nuls ‘on indiquera « 0 ») ou a
priori non nuls (on indiquera « X »).

Xa L X 0
{ta} ={¥a My =X 0
Zo Nalazzz 0)(a252)
Xs Lg 0 0
{tgl=1¥s Mp =3X 0
5 Neligizz 05352

Question 2 En isolant un ensemble a préciser, et en appliquant une méthode a indiquer, déduire I'expression
analytique des actions de liaison en A et B en fonctionde F, A, h, L, Gy, 5.

Ensemble isolé: onisole la vis a billes 1 et le plateau 2.
Méthode utilisée : on applique le Principe Fondamental de la Statique

Bilan desactions mécaniques extérieures :

Xy O 0 0 0 0
{T,'A} = [Kd 0] , {1’5} = tfs’ 0] . {1’0!;2} = [ 0 0]
Zy 0 (AXF.2) 5 0 Fo_,’z 0) .

-F 0
{rpgs_;z ] = [ 0 0] , le poids de la vis est négligé (méme si lamasse de la vis est environ 9,5 kg).
0 0lgiza
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Théoréme de la résultante statique :
X,—F=0
Y, +Y, =0
ZA+ZB+FU,-"2 - 0

Théoréme du moment statique en A :
— 0 _— 0 —_— —F Cm-"'l - —
ABA(E)+AWU\ 0 +AGA(0)+( 0)=0
Zg Faj2 0 0

ZﬂFU.,."Q + Cl?"t.,:'ll - 0
_LZB _hFﬂ;’z = 0

LY + AE=10
Expression des actions de liaison :
Y, ==F Y =—=F
Com/1 h h h
Zy=—Zp—Fypm = (1——) Zp = —=F —Cpy
A B 0/2 2A L B L 10/2 T ap “mt

Question 3 Préciser sile probléme est isostatique ou hyperstatique. Justifier votre réponse.
Parmi les hy pothéses sur la modélisation des liaisons présentées plus haut, commenter I'hypothése
qui vous parait la plus discutable pour permettre d'expliquer le résultat précédent.

Le probléme est isostatique car les inconnues de liaison sont déterminées en fonction des actions mécaniques
extérieures.

L'hypothése la plus discutable concerne la liaison entre 2 et 0. Les douilles de guidage ont un rotulage interne qui
conduit a les modéliser par une liaison sphére-cylindre (2 inconnues statiques par douilles). Nous avons ici
retenu 1 inconnue statique pour I'ensemble des 2 douilles!

Question 4 Enumeérer les actions mécaniques extérieures s'exercant sur la vis a billes 1.

Indiquer a quel type de sollicitation la vis 1 est ainsi soumise lors d'une phase de montée du plateau
chargé, et ce en fonction de la zone de la vis considérée (0OA, AK’ ou K’'B). Pour ce faire, on indiquera
dans les cases du tableau les termes nuls (on indiquera « 0 ») et les termes non nuls (on indiquera
« X »).

Donner la forme du torseur de cohésion dans la vis a billes considérée comme une poutre, en
fonction de la zone considérée (0A, AK ou K'B). Pour ce faire, on indiquera quelles sont les valeurs
nulles par « 0 » et a priori non nulles par « X ».

Actions mécaniques extérieures s'exercant sur la vis a billes:
- action de I'ensemble {moteur+courroie}

- action du palier A
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- action du palier B
- action de 2 sur 1 (liaison hélicoidale)
- le poids de la vis 1 est négligé

Sollicitations subies par la vis a billes (indiquer « 0 » lorsque nulle, ou bien « X » lorsque non nulle) :

Portion OA Portion AK Portion K'B
Traction 0 0 0
Compression 0 X 0
Flexion 0 X X
Cisaillement 0 X X
Torsion X X 0
Portion OA Portion AK Portion K'B
0 X X X 0 0
o |89 [LL. [ b4
0 0)mizs X mz32) X mz32)

[1.1.b - Déformation de la vis 1

Question 5 Enoncer les hypothéses dont découle la Supposition S1.

Le plateau 2 et I'écrou sont supposés indéformables.

Question 6 Indiquer quelle(s) est(sont) la(les) sollicitation(s) a étudier afin d'obtenir les angles 6,0, et 85
mentionnés précédemment.
Donner la ou les équation(s) de la théorie des poutres a résoudre en vue de déterminer les angles
précédents (ne pas effectuer les calculs de résolution).
Dans le tableau du cahier réponse et sans effectuer de calculs, indiquer par « X » les parameétres qui
ont une influence sur la valeur des angles 6, 8, et 5, et par « 0 » ceux qui n’ont aucune influence.

Sollicitation(s) a étudier afin d'obtenir les angles 8,,,,8, et 85 :
La sollicitation de flexion dans le plan (0, %, /), donc autour de la direction Z.
Equation(s) a résoudre pour obtenir les angles:

d2v(x) dg Mgz (x)

— = — = ——— pour chaque
dac= dx Elgz
portion, out M¢;(x) est le moment fléchissant. Sur chaque portion, il faut intégrer la relation, en tenant compte
des conditions aux limites (fleche nulle en A et B, continuité de fléche et de pente en K') et de I'expression

particuliére de Mg (x).

Ennotant v(x) ladéformée delavis dansle plan (0, %, ¥), onalarelation

Indiquer par « X » les paramétres influencant la valeur des angles 8y, 8, et 5 :

Paramétre A F L h Cinj1 d s d.o1 E p loz Ioz
Influence X X X X 0 X 0 X 0
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[I.1.c - Rotulage entre la vis et le bati

Question 7 A partir des résultats présentés sur la figure 19 p.26, commenter le signe de 8,,.
Compte tenu des résultats présentés, établir deux schémas représentant la vis déformée lorsque le
plateau est en positions extrémes h = 0 eth = L entenant compte du signe des angles 6, et g a
ces positions extrémes. Conclure sur les courbes présentées en figure 19 p.26.

L’'angle 8, représente la pente de la déformée de la vis au niveau de I'écrou. Cet angle est toujours positif, ce qui
est cohérent avec le signe + du couple dii a 1a pesanteur sur le plateau 2 ramené en K’ (ce couple génére la
sollicitation de flexion dans le plan (0, ¥, ¥)).

Schéma représentant la déformée de la vis aux positions extrémes:

Faosition /i =0 Position fi — 1.5 m

5/ 65 <0 | 65 >0

B

Les positions extrémes correspondent a deux configurations symétriques pour la déformée de la vis que 'on
retrouve bien a travers les courbes.

A noter que lorsque h = g onafl, =85 <0:
65 <0
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Question 8 A partir des résultats présentés sur la figure 19 p.26, commenter I'utilisation des paliers HPC
UCF204 pour réaliser le guidage de la vis par rapport au bati.

Les paliers en A et B doivent disposer d'un rotulage interne supérieur a 0,55° (valeur maximale lue sur les
courbes). La technologie retenue des paliers autoaligneurs (bague extérieure a portée sphérique) répond a ce
besoin.

[1.1.d - Rotulage entre le plateau et la colonne de guidage

Question 9 A la vue des courbes présentées sur la figure 19 p. 26, indiquer si les rotulages conseillés par le
constructeur pour les douilles igus RJUM-03 et les boitiers igus RJUM-06 conviennent. Justifier votre

réponse.
Ne convient pas Convient tout juste Convient largement
igus RJUM-03 X
igus RJUM-06 X

Justification : les paliers igus RJUM-03 acceptent des défauts d'alignement de 0,5°. Compte tenu des hypothéses
faites (plateau 2 et écrou indéformables), le défaut d’alignement a compenser sera supérieur a 0,55°.

Pour les paliersigus RJUM-06, leur capacité de 3,5° laisse une marge importante.

Question 10 En justifiant votre réponse, préciser la référence dela douille de type igus RJUM-03 a utiliser.
Identifier lesvaleurs minimale '™, = et maximale D7:%%,, du diamétre des douilles igus RJUM-03
a utiliser.
Identifier les valeurs minimaled ™" et maximale d™%* du diamétre des colonnes de guidage compte
tenu de I'ensemble de la gamme préconises par le constructeur.

Pour un diamétre de colonne de 40mm, la référence de la douille est : igus RJUM-03-40

min

D’apreésla figure 18, D, . = 40,040 mm et D75 . = 40,115 mm

D’aprés la figure 16, d™" = 39,900 mm (pour h10) et d2:5* = 40,000 mm

Question 11 En considérant le triangle rectangle ABC de la figure 20 p.26, établir 1'expression du rotulage
admissible en fonction des dimensions de la figure.

Donner I'expression des valeurs minimale ™" et maximale a™** du rotulage en fonction de
min

in max max
Ddoua!ler Ddouﬂ!e! col » Qeol €L Bdoui!le'
o~ tana ~ Dyouine — dco!
douille
min max
TN o Dgouitie — Qcol
Bdouz’!!e
pmax - _ min
a™ax A douille col
Bdouz’l!e
Question 12 Effectuer I'application numérique et calculer minimale ¢™™" et a™** en degrés.

Commenter ce résultat par rapport a la valeur de +0,5° indiquée par le constructeur dans la

documentation.
. def;ug —dn® 40,040 — 40,000 0,04 1
a™n _ o _ rad
Bdoua’l!g 79,8 80 2000
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. 1 180 60
min o — ~ 0,03°
20000 ™ 2000
max L
a™ax douille — E';'i:n _ 40,115 — 39,900 ~ E _ 1 rad
Bdoui!lg 79;8 80 400
min 1 180 6 -
T 300 7 400

La valeur annoncée par le constructeur est trés supérieure a la valeur obtenue par I'étude géométrique.

Question 13 Dans le tableau réponse a la Question 13 indiquer si le rotulage calculé entre le plateau 2 et les
colonnes de guidage 0" est plus ou moins important que le rotulage réel du fait de I'hypothése
considérée. On utilisera respectivement les signes « + », « - » « 0 » pour indiquer que le rotulage
calculé est plus grand, plus faible, égal au rotulage réel, et par « ? » lorsque la conséquence de
I'hypothése est indéterminée.

Justifier votre réponse.

Rotulage 2/0" Justification

calculé [/ oréel

Hynathése formlde - | =

La flexion du plateau
platean 2 parfaitement rigide augmente j"angj'e Brs réel

La vis réelle est moins rigide,
vis 1 modélisée par une poutra oyl pleine donc Brrr réel pIusgmnd

Le jeu augmente I'angle
pas de jeu dans 'ecrow a billes 27 O, réel

L'absence de contact augmente

Jeu dans les palers de guidage 2 I'angle By, calculé
) o + L'angle 8y, reel (rotation relative)
colonnes 0" parfaitement rigides plus faible avec flexion des colonnes
+ La déformation au contact
Lraitement de durete non pris en comple bille/piste dépend de la dureté
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1.2 - Choix du servomoteur d’entrainement

Question 14 Compte tenu de 'encombrement des piéces, donner la valeur de la course maximale possible, notée
C,:. pour le plateau 2 entre la position basse et la position haute.
Commenter cette valeur au regard de I'exigence FP1.1

Lécrou FLI SFNUR 3210 a un encombrement axial de 85 mm.

Les paliers HPC UCF204 ont une largeur de bague intérieure B=33,3mm. Le centre de poussée sera pris au
milieu.

Avec la configuration de la figure 12, on obtient : C,,; = 1500 — 85 — 2.32—'3 ~ 1380mm

Cette course est supérieure a la valeur exigée de 1300 mm. L’exigence FP1.1 sera donc respeciée.

Question 15 Donner I'expression du temps de montée maximum T,,,,, imposé du fait de I'exigence FP1.3, en
fonction des notations définies précédemment.
Effectuer I'application numérique en calculant la valeur du temps de montée maximum7,, . .
Justifier I'utilisation d'une courroie crantée par rapport aux exigences demandées dans la figure 7

p-6.

C. 1300
Tmua:z—pz—z 2s
Vieg 650

Il ne faut pas de glissement entre courroie et poulies pour respecter la précision de +1%. On retient donc
une courroie crantée.

Question 16 Donner la valeur du pas de la vis a billes 1.
Donner I'expression de Ax,; en fonction de Ag,,;; et p.
Endéduirela valeur du nombre de toursnoté N, ... dela vis 1 effectuéslors du passage du plateau
2 dela position basse a la position haute.

p = 10mm/tr

P
ﬂ.xp; - Eﬂﬂvfs

A8yis  Ax, 1300

Nioyurs = =

= 130tours
2w r 10

Remarque : il n’est pas tenu compte du sens de I'hélice.

Question 17 Compte tenu de la figure 3 p.3, indiquer si la transmission est une réduction (de la vitesse de
rotation) ou une multiplication.
Donner l'expression du rapport de la transmission par courroie défini par:
Q
k =

vis

( mat
avec {,,;; la vitesse de rotation de la vis et {,,,,; la vitesse derotation du moteur (en rad/s).

On donnera cette expression en fonction du nombre de dents des poulies de la transmission.

La poulie motrice a un diamétre supérieur a celui de la poulie réceptrice, donc la transmission est une
multiplication de la vitesse.
ﬂvis Zm

k = = —
ﬂ'mot Zr
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Question 18 Donner lesvaleursde Z,, et Z,..
Calculer la valeur de k.

Z,, = 30 dents

Z.=16dents
k Im _ 30 1,875
I, 16

Question 19 Exprimer la vitesse de rotation du moteur @, en fonction de la fréquence de rotation moteur n.
Donner I'expression de la vitesse de translation du plateau V,; en fonction de Q,,;; et p.

Indiquer les unités des grandeurs intervenant dans I'expression précédente.

21

ﬂ-mr:.rt‘ = a n

AvecQ, ,enrad.s! et nentr.min!

P
Vpl' - Envis

1 1

AvecV, enm. s“:‘,:[l,,;IT enrad.s™ et penm.ir-

Question 20 En déduire I'expression du rapport K défini par :
Var

K ==
ﬂmot

en fonction de p et k.
En déduire I'expression du rapport entre la vitesse de translation du plateau V,; et la fréquence de
rotation du moteur n en fonction de p et k.

. v
Effectuer I'application numérique et donner la valeur du rapport —£.
n

Koot P Quis P

ﬂ'mot Bl Zn.ﬂmot Zﬂ'.

Vp!' Vp!' ﬂmot_ r k Zﬂ'_p.k

mn Q,, n 2 60 60
v .k 0,012 1 m.s 1
ot P _ = ~0,33.1073 ———
n 60 60 3000 tr.min—1

Question 21 En déduire la valeur de la vitesse nominale de translation du plateau V,; ,, pour les différentes
fréquences nominales de rotation des servomoteurs proposes.

ny (tr.min—1) 2000 3000 4500 6000
V, (m.s™1) 0,66 1 1,5 2
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[1.2.a - Vérification du temps de montée du plateau (hypothése
simpliste).

Question 22 Donner I'expression du temps de montéeT,,,,; compte tenu del’hypothése précédente en fonction
de CIJI et VpI'
Effectuer I'application numérique en calculant les temps de montée correspondant aux fréquences
de rotation indiquées dans la figure 21 p.27.

C
pl
Ttomf = V—pl'

AvecC,; = 1,3m
ny (tr.min1') 2000 3000 4500 6000
Ttotar (5) 1S _ o5 1,3 L3 087 L3
5 - =L » —_— » =
total “=. 0,66 1,5 2 0,65

Question 23 Indiquer, toujours compte tenu de cette hypothése, quels servomoteurs sont capables de respecter
le critére de temps de montée maximal.
Commenter I'hypothése précédente négligeant T,.. et T;;. et ses conséquences sur le choix du
servomoteur.

Avec I'hypothése précédente, tous les servomoteurs conviennent puisque Ty 01 < Thax

Cependant, pour le servomoteur EZ805U ayant une vitesse nominale de 2000tr/min, la prise en compte de
T ,cc et T 3¢ va augmenter le temps total qui pourrait dépasser T,, . (@ confirmer par les calculs).

Il reste de nombreuses références pouvant convenir.

[1.2.b - Vérification du couple nominal.

Question 24 Proposer une méthode pour obtenir larelation entre le couple délivré par le moteur C,,,,, etle poids
F = 500N imposé par le plateau. En préciser les hypothéses.
Donner I'expression du rapport K défini par :

I’?:

en fonction de p et k.

On isole I'ensemble de la transmission et on applique le théoréme de I'énergie cinétique.
Hypothéses utilisées : pas de perte et pas d’inertie.

Onobtient: 0 = C,,5¢. Qe — F.Vy;

Soit:
Cmot - Vp!' - K
F ﬂ'mot
F 2

g ooy Union des Professeurs de Sciences et Techniques Industrielles Poge 9
8 ©UPSTI - Toute reproduction interdite sans 'outorisation de 'UPSTI sur 13




PT - SIB Systeme de levage de plateaux Session 2021

Question 25 Effectuer 1'application numérique en calculant la valeur du couple moteur nécessaire au
mouvement de montée avitesse nominale.
Conclure en désignant les servomoteurs n'ayant pas le couple nominal suffisant.

0,01
met — EkF = 27T

10
.2.500=—=~ 1,6 N.in
2T

Les servomoteurs EZ301U et EZ302U ne conviennent pas.

[1.2.c - Vérification du temps de montée du plateau (loi de vitesse
trapézoidale).

Question 26 Expliquer la raison pour laquelle T, est supérieure a T4..
Donner I'expression de I'énergie cinétique de I'arbre moteur ES'?, en fonctionde J,,,,; et Q,, ;.
Envousréférant au document donné en figure 21 p.27, indiquer en unités du systéme international
I'intervalle des valeurs possibles pour I'inertie J, ;.

Cette différence est due a l'action de la pesanteur. Elle s'oppose au démarrage et favorise la phase d’arrét
lors d’'une montée du plateau.

cin 1 2
E ot = Ejmotﬂmot

Jmot € [0,4;83,5] en kg.cm?

Ou
Jmot € [0,4.107%,83,5.10" ) en kg.m?

Les servomoteurs EZ805U, EZ301U et EZ302U ne conviennent pas pour les raisons précédentes. Leur inertie
n'’est pas prise en compte dans l'intervalle proposé.

Question 27 Donner I'expression de I'énergie cinétique de la vis a bille EZ* en fonction de k, J,;< et Q0.
En déduire I'expression de I'inertie équivalente de la vis ramenée sur I'arbre moteur qui seranotée

jeq,vis -
Effectuer I'application numérique et calculer I'inertie équivalente de la vis J, ,,;.-

1 , 1 ;
E:;Iirsi = Efvisﬂvis = E.Ivfs- klﬂmot
qu.v:‘s = Juis- k?

Jeqwis = 1,05.107%.2% — 4,2.1077 kg.m*

Question 28 Donner I'expression de I'énergie cinétique du plateau E;’I:“ lors du mouvement par rapport au bati
en fonction de my;, p, k et Oy, ot
En déduire I'expression de l'inertie équivalente du plateau ramenée sur I'arbre moteur qui sera
notéeJ,, ;.
Effectuer I'application numérique et calculer I'inertie équivalente du plateau J,, ,,,.

) 1 1 r 2
;l{n _ Eniplv}l!z = EHEP;. (E k) ﬂmotz

z
Jeq.pf = Hip;.(zp;ﬂ_.k)
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~ 5.107* kg.m?

0,01 2 0,01, 50.10°*%
Jeqpt = 50(211: 2) ZSO'( T ) T qt

Question 29 Déduire des questions précédentes I'expression de l'inertie équivalente /., de I'ensemble {arbre
moteur + vis + plateau}.
Commenter la contribution del'arbre moteur, dela viset du plateau dans I'énergie cinétique totale.
Donner l'intervalle des valeurs possibles pour J,,.

Jeq = Tmot T Jeqwis T Jeqpt
Jonot € [0,4.107%,83,5.10 %) en kg.m?
Jeoquwis = 42.107* kg.m?
Jeqpt  5.107* kg.m?

Suivant le choix du servomoteur, son inertie est négligeable ou prépondérante dans le calcul de l'inertie
équivalente.

L'inertie de la vis intervient pour une part importante dans le calcul de I'inertie équivalente.
Par contre la contribution du plateau est trés faible.

Joq € [47,4.107%;130,5.10"*] en kg.m?

Question 30 Expliquer pourquoi C,,,, ne peut plus étre calculé par la relation (II.1) lors des phases
d'accélération et de décélération.

La relation (II.1) correspondant au régime permanent, donc a vitesse constante.

Dans les phases d’'accélération et de décélération, le couple moteur va dépendre aussi des inerties et des
accélérations attendues.

Question 31 Rappeler I'énonce de ce théoréme.
Faire le bilan de la puissance des actions mécaniques intérieures et extérieures a I'ensemble {arbre
moteur + vis + plateau}.

Pour un systéme matériel £ en mouvement par rapport a un repere Galiléen R, la dérivée par rapport au

temps de son énergie cinétique Galiléenne est égale a la somme des puissances galiléennes des actions
mécaniques extérieures a X et des puissances intérieuresa X :

E,HR Z Porexir, + Z Pt

Bilan des puissances des actions mécaniques intérieures :

- action mutuelle entre la vis et I'écrou: Py .,

- action mutuelle entre poulies et courroie : Pyoyjiesccourroie
Bilan des puissances des actions mécaniques extérieures :

- action de la pesanteur: Poes—z/r, = Ppes—2/R,
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- action du moteur : Pot-z/R,

- action du bdti sur 1 et sur 2: Po_rr,

Question 32 Donner I'expression de la puissance mécanique P,, ., développée par le moteur.
Donner I'expression de la puissance mécanique P,,; créée par le poids du plateau en fonction dem,,,
g! p! k et ﬂmot'
En justifiant votre réponse, préciser la valeur des puissances des autres actions mécaniques
intérieures et extérieures a 'ensemble {arbre moteur + vis + plateau}.

- action du moteur: P,,,, = Pmof_,;mg = Couot- 2ot
- action de la pesanteur: P,y = P /g, = —Myp1. 9.V = —mp;.g.:’—n. k2, .
Les liaisons intérieures sont parfaites et la courroie ne glisse pas, donc: Py..; = 0 et Pyoyjiesccourroie = 0

Les liaisons avec I'extérieures sont parfaites et d‘axes /centres fixes donc: Po_x/r, = 0.

Question 33 Expliquer ce qui différe dans I'équation (I1.2) selon qu'on est en phase d'accélération ou de
décélération.
En déduire l'expression de la vitesse de rotation Q,,, lors des phases d'accélération et de
décélération, en fonctionde/,,, My, M,,., du tempst et dela vitesse de rotation nominale du moteur

ﬂmot,N'

En appliquant le théoréme de I'énergie cinétique, on obtient :

mot P
Jeg- 2not-——— = Cppoe- 12 —m,.g.—.k.2
eq mot dr mot-““mot pl g 2 mot
. dfl dfl
Soit: Joq —22 = Cpppr — M ,.g.i.k OU Jop.—22 = Crpor — Mycs
T dt P 2w 1 dt

. . dn o . . e
Dans cette équation le terme f‘- difféere en norme et en signe suivant la phase (accélération ou
décélération).

Pour la phase d’accélération :

d'ﬂmot - 'EWN - 'Ewre's

dt Jeq
Soit: 2,,,; = ‘F"!“"_E—T"é‘tpaurt €[0,T,.]
Pour la phase de décélération :
A0, 01 _ My + M,
dt Jeq
SOit : or = =5 (U = (Taoe +T,)) + Doty POUT L € [Tace + Ty Tiotal]

Question 34 En déduire I'expression des durées d'accélération T, et T, en fonctionde J,,, My, M, etdela
vitesse de rotation nominale du moteur Q,,,; .
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Tsu:c = mﬂmot,ﬁf
fgq

Tgee =

—_1
MN+M1"€S ‘mot,N

Question 35 Justifier le signe de T, — T, pour les servomoteurs proposeés.
Expliquer le fait que pour certains servomoteurs, la différenceentre T, .. et T, est trés faible, alors
qu'elle est trés importante pour d'autres servomoteurs.

Toutes les grandeurs étant positives,onaMy+ M,;. > My —M,...
EtdoncT ;. <T,. pourtousles servomoteurs.
Dans tous les cas, il faut que My > M ;. pour assurer un démarrage du systéme.

Si My, est légérement supérieur a M,.;,, alors T .. sera trés grand devant T ;.. Donc une différenceT .. —
T ;¢ trés grande.

Si My est trés supérieura M., alors T, et T ;.. seront trés proches. Donc une différence T, .. — T ;.. faible.

Question 36 Peut-on valider I'hypothése de durées d'accélération et de décélération négligeables devant la
durée T, ? justifier.

On ne peut pas valider cette hypothése. On observe dans le tableau R37 des cas ot T,, < T .. (EZ401U), et
d’autres pour lesquels c’est l'inverse (EZ805U).

Question 37 Indiquer quels servomoteurs respectent le critére de temps de montée maximal T;,, .. = 25 spécifié
précédemment. Remplir pour cela le Tablean R37 dans le cadre réponse de la Question 37.

Commenter ce résultat.

5 références:

T_}-’pE Ttomf
EZ705U 1,97
EZ404U 1,88
EZ502U 1,99
EZ503U 1,89
EZ702U 1,86

Compte tenu de I'hypothése retenue pour le dimensionnement (pas de perte), il est préférable de retenir le
EZ702U pourconserver une marge de sécurité.

PARTIE 3 - DESSIN D’ETUDE EN CONSTRUCTION MECANIQUE
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