Dans Despace réponse réservé a chaque partie

le candidat identifiera impérativement clairement le numéro de la question a laguelle il répond.
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Vitesse convoyeur/sol=

Q3

Partie rigide liée a la
colonne oscillante

Partie déformable, envisagée
rigide question 3

Question 4

: Déformation des batteurs
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Q5

Solide indéformable

Question 5 : Modele simplifié

Solides
indéformables

xw,u)

AM =ru  avec 02m<r<lm

(%) = (vorv,) =
(

0,15m
r

= (;,,;) = f avec sinff=

Question 6 : mise en mouvement d’un batteur
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Q7

T
oy

Question 7 : Courbes pour ® = 20.x rad/s ;
r=02m;05metlm

Question 7 : Courbes pour o = 14.wtrad/s ;
r=02m;05metlm
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Q8

Batteur

-~
-
e

Bielle

(XorX,) = (Vo,¥) = a,
(xT,,xi) = @yt
CD = C.E (c réglable)

(EJE) =)= 0
OB ex.
Oh = xxe -y 3:

AC =-b.x, (bréglable)

Axe de projection :

O =

<bx<

<c<
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YQ9I

Ec moteur (littéral) =

AN :

Ec batteurs =

| Ec batteur4

|

Q10
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| L'énergie sur un cycle est nulle car :

on .t
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Ec(0) = Ec(90) =

Ec(180) =

Ec(270) =

wo- = 17.3 nrad/s w90°

180° =

@270° =

Réle du volant d’inertie :

Q12

Type d’étude :

Etude faite a la question :

Rapport amplitude / fréquence de commande :

Q13
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Type d’étude :

Rapport amplitude / fréquence :

Q14

Equation 2 -systéme isolé :

Equation utilisée :

Exemple de terme linéarisé :
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Q15

comsigne { €1}
Cyc

0 4(9) Yc
H6(p) >

— A Cor(p)

A : coefficient de ’adaptateur a régler

Cor(p) : correcteur, dans un premier temps Cor(p) = K. gain variable

Sc(p) : Servo commande hydraulique : crée un débit Q(p) proportionnel a I’écart corrigé. Sc(p)=1
Ca : fonction de transfert du capteur de position angulaire, Ca est une constante

H1(p) = H2(p) = H3(p) = H4(p) =

Formuler les hypotheses
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Q16

FTBO =

Classe du systéme :

Précision attendue de la réponse :

Q17
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Consigne =

Réponse =

Analyse des capacités

Q18
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GdB , BODE : 4
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101 102 d 10
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Justification de ce type de correcteur Cor(p) :

Discuter la capacité de réponse aux consignes

Justification de la limite des 570 coups/min :

Allure du diagramme de Bode du correcteur Cor(p)

4

A

v

v
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Q19

Réglage amplitude *

Réglage pincement*

Réglage fréquence*

Mécanisme a vérins

Partie commande qui

Partie opérative

Partie commande qui

Partie opérative

Partie commande qui

Partie opérative

Mécanisme moteur
hydraulique et
excentrique

Partie commande qui

Partie opérative

Partie commande qui

Partie opérative

Partie commande qui

Partie opérative

moteur : CPM)

* rayer la mention inutile et compléter les pointillés (servo commande : SC, commande proportionnelle du

Q20

Copie MP page 15/15




