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CONSTITUTION DE L'EPREUVE
Z VoletlH ~j C¢s| £0£wPapel/t8s z° C~j sao¥s
Z Volet2: Présentation du support Page2/18.
Z Volet3: Substrat du sujet Pagesde 3/18 a 13/18.
- awfoofw} ]| rl° PygedrdnBo£fw}| | O
- awfoofw} | r2° PyesFisets/is} | | O
- awfoofw}| r3° Pygesn@ofw}| | O
- Documents réponsesliR) Pagesde5/18 413/18. « A rendre par le candidat »
Z Volet4: RessourceDRess) Pagesde 14/18 a18/18.
VOLET 1 : PRESENTATION DE L'EPREUVE
Z Systéme a étudierSysteme de distribution automatique deubes
F Roj s rs 4h°¢E~jsuo¥s H
g Coefficient 8
E Moyen de calcul autorisé : Calculatrice non programmable
Z Documents autorisés : Aucun
GRILLE DE NOTATION : TOTAL: ... /60 POINTS
Situation Situation
d’évaluation 1 d’évaluation 2 Situation d’évaluation 3
Tache|Question| Note | |[Tache|Question| Note | |Tache|Question| Note | |Tache|Question| Note
a 15 a 15 a 15 al 15
11 b 2,5 b 1 b 0,5 a2 0,5
C 15 21 C 15 31 c 2 33 a3 0,5
a 1 d 1,5 d 2 a4 1
12 bl 1 a 1 al 0,5 b 1
b2 [075]]| ,, b 2 a2 0,5 c 1
a 1.25 c 1,5 a3 0,5 a 0,25
13 b 1 d 3 bl 1 24 b 0,75
c 2 a 1 b2 2 cl 3
| Total : 12,5 pts| | 23 b 1 32 b3 L c2 3.5
c 1 bif i | Total : 31,5 pts|
i C
\ Total : 16 pts | = 1
c3 2
c4 2
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VOLET 2 : PRESENTATION DU SUPPORT

Le systémale distribution de tubes partiellement automatiséreprésentéci-dessousesttrés
utilisé dansle domaine dela manutention des tubesll sert a tranporter des tubes de
dimensions variéesl0mm @ 60mm et 200mm L 1200mm) depuis leposte de
gvojus{s| £ dedridagen ° @ tilew fwient wi€spar un opérateuren 3 catégories
(T2, T2 et T3) en les plagant danges convoyeur<Cl, C2 et C3.

Postede chargement
z —
A | | |
A
[ Manipulateur Poste de triage manuel
Arrivéedestubes ﬁ Postede transfert ) T1
RS LJdzA a ¢ Operateur | o yc1
R ~a_débitage T2
[ —
\\ LOJc2
et Q O 5
Bac d ﬁ (C3
Chargement
Bac de
E triage
Vu la demande accruesur ce type desystem& s £ ot w| r ° pu¥ ¢ompeétitifa |

I'entreprise qui le concoit, le fabrique et le commercialisesouhaite améliorer les
performancesdu systéme actuehfin derépondre aux besoins dses clients

A ce propos, il a étélécidé de remplacerle poste de transfertet le poste de triage manuel
par undispositif automatisétout en conservant lanéme poste de chargement employé

Le schéma de principe dunouveau «systeme de distribution automatique de tubes est
représenté suDRes4 (Pagel4/18) et comprend deux postes:

- Un poste de chargementq } { ~} ¢ ¢bacrdé shprgement recevant lestubes
depuisz © o | w£ CagerssE rmoapbiateur qui lestransfere ¥depuis ce bac¥a
x o ¢ dispositif automatisé;

— Un dispositif automatiséservant a transféreet trier les tubes: la bande transporteuse
envoie les tubes¥aun a un%selon leur type T1, T2 et T3) respectivement aux
convoyeurs(CL,Q2etC3)~0j z° w| E® pldtgau aveoocecha la cadence de
fonctionnement demandée Pourrendre serviceaux convoyeurssitués a des niveaux
différents fiveau 1, niveau 2 eniveau 3) le dispositif automatisé doit basculer
oo £} oj 7 graca & wngésin de basculementpiloté par un systeme de
reconnaissance dtype de tube

Une étudepréliminairea montré que:

- Leséléments du dispositif automatisé onp s ¢ } w | rec| sjuws Cczs

etdoivent étredotésr © o | qsji £ow| |} {pis rs qo~£s4qj

— La gestion de tout le systeme dedistribution automatique sera assuréegpar un
automate programmable.
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VOLET 3 : SUBSTRAT DU SUJET

Situation d’évaluation n°1:

S| ¥ anséliorerdes performancesdu systeme existant une étude de projetfaite par
zéfuipe de conceptionr s z ° s | £ s ~ sovdms deqrinoige Hwofiveau esysteme
de distribution automatique de tubes> DRessl(Pagel4/18). Vous étesappelés a participer
au développement decette étude en étudiant et analysant le fonctionnementde quelques
éléments dela nouvelle conception.

Tache 11:

Z°} pxsqgfEwt 5 ¢ fagasygefpartielBantvies fonctionnement du dispositif
automatisé DRessiPagel4/18). Pour cela, on vous demande detpondre aux questionglu
DR1(Page5/18) et DR2(Page6/18).

Tache 12:

Zs¢ £mopsc¢ ¢} | £ £jo0|]C¢CtCjC¢ ~o0j w©|s pojente 4§

autres,par un embrayagefrein a plateauDRessaPagel5/18). La commande d plateau se
towf A z°owrs r s z\WquEagitssr urrlevieréariculé|° } vy X1s g & w1

£Cqvs sC¢CE£ r ° ¢de oommanget zsgfiqw ¢4 ® r scommandantslay £ |

préactionneur (distributeur 4/2 monostable) du vériW, et le schéma de cablage hydraulique
du vérin W. On vous demandele répondre aux questionslu DR2 (Page6/18).

Tache 13 :

Le circuit hydraulique permettant d® o g fiewlp yérin de basculementdu dispositif
automatisé est schématisépar les symbolesconventionnelsnormalisésDResg (Pagel5/18).
Ce circuit est alimenté par la pomphydraulique DRess3(Pagel6/18).] | intérgsseici a
z° wr s | flest€lenpeotBueiyclit hydraulique Pour cela, on vous demande de répondre
aux questionsdu DR3 (Page7/18).

Situation d'évaluation n°2 :

Des essais de laboratoire ont permis de détermires caractéristiqgues suivantesle couple
maximal (L40Nm) a fournir par letambourr © s | £ i o de|lasbéinsld tnsporteuset sa
vitesselinéairemaximale(0,2m/s). Pour respecter es contraintes, il va falloidéterminerdes
caractéristigueschoisirdes élémentset valider I'exploitation de la pompe hydrauliquePour
cela,effectuer les taches suivantes

Tache 21:

Dans le but dechoisir le motoréducteur convenabld, entr&hement de la bande transporteuse
DResg (Pagel5/18) et en se basant sur les donnéesdassousyépondre aux questionsiu
DR4 (Page8/18). On donne:

Diametre du tambour. D, = 60 mm;

Couplemaximal du tambour : Cmax=140Nm;

Vitessdinéaire maximale du tambour : Vmax= 0,2 m/s;

"s|rs{s]| £ rsfrem®s={lpji o" ous

Les endementsdes systemes pouliesourroies(S1) et §2 sont égaux:' ;="' ,=10,92;

Les rapportgde réduction des systemes pouliesourroies(S1 et G2 sont égauxr, =r,=0,9.

Tache 22:

La liaison complete démontable de la poulie motrice du systeme poulaesirroie §1) sur
z ° o ([@)plg sertie dumotoréducteur DR5(Page9/18) est assurée par une vig, une rondelle
plate et une clavette paralleldorme B. On désiredimensionner cette clavette sollicitéeau

cisaillementet représenter graphiquemensonmontage.
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En tenant compte des donnéesi-dessous répondre aux questionsdu
DR4(Page8/18) et DR5(Page9/18).0On donne:

_Qlo~zs £i0]| (HYWYELIZNM 2° 0 pTs—i= T

- Rwo{ C£i s (4)ada sartledy nmtorgducteur /l
D,=30mm i /

— Clavette est enS185: < |
A Re=185[ "o 6Zw{ wWEs ézo¢£wl}7/ Rod s| ¢w}
A Résistanceélastique au glissemenReg=-3& ]

— *
- Coefficient de sécurités=3 2 / /
Tache 23 : Aubre (4)

La tige du vérin hydrauliguaV DRessZPagel5/18) agit sur un levier articulé permettantie
£i o] ¢{ s £ £spars madifiessh vaJeyr6 @~ z 0 £e3nbrayage/fsein<z °Z° }dex s
cette tache est devalider I'exploitation de la pompe hydrauliquedisponible fournissant
z °© v méeegsaire au vérihydraulique W a une pressiorP, = 10 MPa(soit 100 bars) En tenant
compte des données eilessous, épondre aux questionsiu DR (Page9/18).
Caractéristiques du plateau (embrayage/frein)

— Couple a transmettre pafdmbrayage/freinaplateau: C,= 151 Nm

— Coefficient de frottement f=0,35

- Diameétre extérieur de la surface de contadd = 2R=100mm

— Diametre intérieur de la surface de contaat = 2r = 60 mm

Situation d’évaluation n°3:

Zo topijwqgofw} | ra rwe¢~} ¢CwEwt oof£} {o0f£w¢C
production relatifases wt t ¢ j s| £¢ q} | ¢CEwEroo| £¢< ] | ¢s
le support P17 : P2 eb I8 malie®P3 DRes& (Pagel4/18).0n¢ © w | £ Cparticdlidrement

A z°oou{s| £o0fw} | rs zo ~j}lragqfw¥wEC s| i C
Vous étes ameneés @réparer quelques documents de celossier pour cela vous devez
effectuer les taches suivantes

Tache 31:

Avant de procéderal>° C £or s r s z o dejez étreenfinegsuiedw ¥4 o |és |
informations techniques indiquées sur le dessin de définition du suppoRl et sur les
documents de fabricatiorDResd (Pagel7/18).Répondre aux questiondu DR6 (Page10/18).
Tache 32:

Le contrat de phase est parmi les documents a prépakar.se référanaux questionsdu DR6
(Pagel0/18) et A z° o ¥ o0 | £ dejfadbsicatibndu suppditofi) £t au parc machines
DResd (Pagel7/18), élaborersur DR7 (Pagel1/18),le contrat de phaseale laphasel0.

Tache 33 :

Dans le¢ } eqw r°oou{s| £sjz?°C wo-wj~}sr orqst w tedljteE gus ~ |

maximum la longueur totale des transferts de la matiere en agissant sur |pabgion des
postes de travail.Vous étes amenés a proposer une implantation des postes de travai
permettant de fabriquer en série le supporP(7 : P2 ai I8 paliefP3) DRessiPage #/18)

et DResS (Page B/18). Répondre aux questiondu DRB (Pagel12/18).

Tache 34:
Z°C mr&~83°s| £js~jwets s| ¥wc¢ @l)BRess4Page &/DBysw et W
machine a commande numériquee | s C£or s ~j € ~0j 0£ Lemessin du® ¢

supportétanti ¢ o0 z w¢ ¢ Shlided§equisr importédans FeatureCAMafin de valider la
¢w{ rzofw} |.Rpadreaxqglestiorzlu BRI(Page 1318).
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¢) Compléterzs ¢qveEé{o qw| cE{ofEw ©s ra {Cqgo 655
transporteuseDRes& (Pagel5/18) : /1,5pt
\Y
Plateau
(embrayage/frein) *
Poulie motrice
ik
r [z
e ——To1
- - Levier
T _I[]I'E L articulé
<~
Poulie réceptrice Vérin
de 81 <=~ | hydrauliqueW
Tache 12:

a)REEsj{w|]sj: r°o~j€¢c¢zdnosgopzslertPenimEnbng WE §
commandant le préactionneur(distributeur 4/2 monostable)u vérinW:

do | d; || w, | Le systeme de reconnaissance du type de tutenvoie deux
signaux logiquesd,etd, :
d, : Présence tube sur le plateau a encoche.

d, : Position souhaitée du vérin de basculemer
selon le type de tube.

* Bat indéterminé (ne pas utiliser)

o|lr|r|o
R|lR|lo|o
*lr|lO|P

b) Sur le schéma de commandst de puissance eillessous:

b.1- Compléter le schémade}jc{ { o| rs C¢zsqg€f£ jamammg,. rs zPllgtg
b.2- Compléterle schéma de céblage hydraulique du vén. /0,75 pt

"1
Phase

Neutre
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Tache 13:

a) Compléterpar les expressions convenablda nomenclature dda pompe hydraulique
DRess3Pagel6/18) a partir de la listesuivante: /1,25 pt
Liste : Coussinet Piston; Bielle; GraisseurOrificer °© o ¢ ~ wAxenfanwelle;

Orificede refoulement; Jointtorique ; Poulie; Courroie

Repere Désignation Repere Désignation
1 ]
3

b) Donner letype de systemepar lequelse fait la transformation du mouvement de

i }EOEw} | q} | £W] ess| rBj alP€zacf Y |E Bz £s | [lotL

¢) Compléter le tableawci-dessouspar les expressions convenablgan se référant au

schéma du circuit hydrauligu®RessZPagel5/18) : /2 pts
Rep Désignation Fonction
1 Réservoir Stocker le fluide

2 | | G€NETET |2 pUISSANCE hydraulique

3 | ... |Actionnerlapompe

4 | | DiSTriDUET |2 puissance hydraulique au vérin

5 Vérin double effet

acf S Z°C|l sjuws Vv
Accumulateur }gysi | s |

6 de besoin

7 | Régulateur de débit Régler le débit et la vitesse du fluide

8 |vanne Distribuerou interrompre le passage du fluide

9 Limiteur de pression "Ni}ECusj z°w| ¢£o0zzo£fw}
10 | filre c?réa;eggexs?blias zo¢ wimsistce
11 | Manometre Indiquer la valeur de la pression

12 | débitmetre Indiquerla valeur de débit

13 |
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Situation d’évaluation n°2 :
Tache 21:
a) Calculer la vitesse de rotation angulairg, (rd/s)r @ £o0{ p} @ j res| £j
bande transporteuse et en déduirda puissancenécaniqueP, (W) © ° wz r :Jh5ptz
/1 pt
) Calculer Ia V|tesse de rotatlon angulalrem (rd/s) du motoreducteur et endéduire
sa fréquence de rotatiom,,,, (tr/mn): /1,5pt
d) En sereferant aux resultats obtenus et au tableaiju DRess3Pagel6/18), dhoisir le
motoréducteur convenableen veillant a ne pas dépasser la fréquence de rotation
maximaleN,,,, et compléter le tableau cidessous /1,5pt
N.B:Zo j ¢t ¢ jmetprédscteur @8sbcpmposée de son code série suivi de la lettre symbolisant
sa fréquence de rotatiorfexemple: RVSED désigne celui ayanP,, = 1,5 kW eN = 125tr/mn).
Référence Puissance mécaniquéWw) Fréquence de rotatior(tr/mn)
Tache 22:

a) Qozquzsi z°3FMXCICroEz ££00|| £u sr|oE wgs}ze ~ z4%: £ o |/[1pf

b) Calculer Ia reS|stance prat|que au gllssemeRng (MPa)reIatNe a la clavettet en
déduire la section de la clavette minimak (mm?) sollicitée au cisaillement /2 pts

) Afin de \érifier la condition de résistance au cisaillemen¢ la clavette se referer au
tableau DRess3Pagel6/18) puis calculer sa longueur minimalel » et compléter le
tableau suivant donner ala longueur«| » la plus proche valeur entiérgupérieure
a la valeuminimale calculée: /1,5 pt

30

W (¢
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d) Représentella clavette dans son logementompléter le dessirde la poulieet
dessinerles éléments de fixation /3 pts
e N

NB: respeter les dimensions de
éléments représentés clessous

j[—c_ VisH e S E%&}

Clavette paralléle

de (S1)

o)

Rondelle plate |- X ®

———J O _ motrice
/ t

- )
é N4

Tache 23 :

a) Qozqgquzsi z °F5 (N}, a} exefcer sur k& plateaw (embrayage/frein) lors de

z ° s { p jcapaldedestransmettre le coupleC, sachant que a, —"H é~|2 : : /1 pt

de~ji}rowis z°Fs®ntddnpetl + we Ql€age gu vériD,=A40mm: /1pt

¢) Comparer en négligeant lespertes de charge dans le circuit hydrauliquéa
pressionP, calculéeavecla pressionP, fournie par la pompe et conclure /1 pt

(@]
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Situation d'évaluation n°3 :

Tache 31:
a) Expliquer ladésignation ENGIMB/S00% :

) QW£S|zs~|}qérér0}gaﬁ)s|gw} ey e msgte

¢) Interpréter laspécification| D1| L | @0,1 | F2|et dresser urschémaexplicatif: 12 pts

d) En se référant au dessin de définitiatu support (P1) et a sonavantprojetr © ¢ £ar $
de fabrication DRess4Pagel7/18), compléter ledessindu brut capableen indiquant
zs¢ ¢CojC~owG¢saj ¢ r°oc¢w|ous /2 pts

Tache 32:
a) Compléterz °-t&t¢ du contrat de phase en indiquant
a.1- le numéro et la désignation de la phase /0,5pt
a.2- la machine utilisée /0,5pt

a3-zs | }{ rs z°CzC¢{s| £ g}l agsi| € s£ ¢@5d|o£
b) Sur le croquis de phase

b.1- tracer la surface a usiner en trait fqrt /1 pt
b.2- indiquer la misg(MIP)et le maintien(MAP)en position isostatique (2" norme); /2 pts
b3-rs¢t¢w|sj z°}oEfwz s| ~}e¢wEw} | rs £/bptlow

b.4- placer la cote fabriquée sans la chiffrer. /1 pt
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¢) Compléter le tableau des opérations en indiquant

cl-zo0o rcc¢wu| ofEw} | rs z°%}~Cjofw}| /1 pt

¢.2- la cote fabriquée et sa valeyr /1 pt

¢3-z°}ofwzateuf;, zs ¥Cijwt wg /2 pts

c.4- les conditions de coupe. /2 pts

PHASEN®: ... CONTRAT de PHASE |Phase: ..o ]

Ensemble : Systeme de distribution automatique de tubg Machine

Organe : Dispositif automatisé Brut X XXX XXX XXX XXX XX
Elément

| Matiere

Référentiel de MIRet MAP:

> > > P

Données relatives a la phas
Fraise 2T en ARS @63 mid 5 8 dents
Vc=25m/mn ,fz=0,1 mm /dent/tr

N° Désignation des opérations Outils Vérificateurs | Ve | 2 1 a f N |

_______________________________ XX




| nsas| Y < & GBABATANpIE T g 15 & G\ eAM®D AniOF bYA0 Db e
a2 GE OE QAEOKT §F@GPHDT 67 KO y.gRﬂgsoo
Tache 33 : oo
a)Q} { ~z¢£sj: rceo~ijC¢ zs £opzsowro r s ¢DRisH{ { s
(Pagel8/18), le tableau en
a.1- Inventoriant pour chaque chainon la somme de ses indices de trafic /1,5pt
a.2- Indiquant, dans la zon&1,le nombre de liaisons de chaque poste /0,5pt
a.3- Indiguant, dans la zon&2, le trafic total relatif a chaque poste /0,5 pt
a.4- Indiquant,danslazoneZ¥czo¢¢s{s| £ rs¢ ~}¢E£s¢ MHptij
A B C D E
E O
i O
C

Q Légende
21

A Z2

O ®

b) Représener, sur le canevas triangulaire ciessous une implantation théoriquedes
postesen prenant en considération les contraintes suivantes /1 pt
— Aucun croisemente chainony ° Pdrmiis;
— Aucun hors{ } r & z sautprisés ¢ £
6| o f£wzwes | ms zs¢ z go| s¥o¢(
AOi}~} ¢si: ¢ o zs ~zo] r Ctsj¥c
des postesci-dessous, une implantation pratique des
postes de travail entenant compte des contraintes
suivantes:
- Le poste de travailA nécessite une
ventilation importante ;
- Le poste de travailB a besoinr © o | s

0o X .
sourcer © ¢ | sjuws prpckes { o£w ©s Entée fluy
- Prendre en considération le sens matiére

reos| £ij¢s=¢}j £ws rao s <
g Postes de travail a implanter /1 pt
YL
ARG/ AT
v =
g =
3 =
O _+_ _+_

Sortie
produit
fini

Plan du local réservé a
zo°w{~zo0o| £E0£fw} |
row{~zo| £Eo0£w} |
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Tache34:
a)Ensej Ct Cjo| £ o088 C€zC{s| £¢ r s DRew5|(Page}dil
donner uneprocédure pour afficher la barre &imulation» ctdessous /0,25 pt

b) Compléter la figure suwante par Ia fonctlon dcehaque bouton indiqué cans Ia
barrede fonctions deSimulation: /0,75 pt

Simulation

¢) Compléter, en = référant au code ISODRes5 (Page 18/18) et aux données
ci-dessous, les coordonnées des points programmeésletprogramme CNC pour
réaliser la phase de surfacage du plan F1 du support

¢.1-Coordonnées des points ¢.2-Programmedu profil fini: /35 pts
programmés en mode absolu /3 pts
On donne:V,; =400 mm/mn N =800 tr/mn}|N10 G40 G80 MO05 M09
Outil : Fraise 2TD = @25mm Z=5dents |[N20 GO0 G52 X0 YO Z0O
= Coordonnées N30 G17 MO06 TO01 DO1
.E Suivant X | Suivant Y | SuivantZ |[N40 G90 G94 ... G997 MO3 M42
1 51,5 13 10 N50 MO7
2 N60
3 |IN70
4 N80
S e N90
N100 G77 N10 N20
N110
iz e o
50 51,5 Om
| 34 oo™ ‘k
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1 Schéma cinématique du mécanisme d’entrainement
de la bande transporteuse :

Z° ¢ | <lectrigque est convertie pate motoréducteur enénergie mécanique Cette
derniéreest transmise alabande i o| ¢~} j £Esov8¢s =~o0 z°w| £sj {
- de deux systemes poulies-courroie» §1) et 82 permettant de transmettre le
mouvement de rotation avec réduction de la fréquence de rotation et
augmentation du couple.

- r ° odmbrayagefrein & commande hydraulique quipermet soit de
transmettre temporairement la puissance du systemglj vers le systemeS2),
soit de freiner §2.

Embrayagéfrein a

plateau Y
Poulie réceptrice \
de )
Poulie motrice
— / de(S?

]I-E O Poulie réceptrice

Lases 3 <:>
- de
- X | Levier 2
Motoréducteur articulé
Tambour

Vérin

B hydrauliqueW
4— Préactionneur

3_
.
3_

>
. . Bande
\ Poulie motrice 4 - transporteuse
de 87 { 2dzNDOS
hydraulique

1 Schéma du circuit hydraulique du vérin de basculement :

Vérin de basculemen
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{ Caractéristiques des motoréducteurs Série RVS :

/}// s

) Gammes des fréquences de Bout d’arbre
Code série P’L,usa?:vc)e rotation N (tr/mn) Diameétre | Longueur
m A B C D d h7 (mm) L (mm)
RVS-1 0,75 30 60 a0 120 24 70
RVS-2 1 40 60 80 100 24 70
RVS-3 1,15 45 60 75 a0 30 80
RVS-4 1,3 50 75 100 125 30 84
RVS-5 15 50 75 100 125 32 a0
RVS-6 1,8 60 80 100 120 32 90
{1 Clavettes paralléles: NFE 22-177
d al|b j k d al|b J k
6<d 8 2 2 |d¥%l,2 |[d+1 58<d 65 | 18| 11 |d%/ d+4,4
i G 8<d 10| 3 | 3 |d¥18 |d+14| 65<d 75 | 20|12 |d¥%75|d+4.9
3 10<d 12| 4 | 4 |d¥25|d+18| 75<d 85 | 22|14 |d¥® |d+54
1 ; {_T 12<d 17| 5|5 |d¥3 |d+23|8<d 95 |25|14|d¥9 |d+54
_% 17<d 22| 6 6 |d¥3,5|(d+28|95<d 110| 28| 16 |[d3%a |d+6,4
“ | 45— |22<d 30| 8|7 |d¥4 |d+33[110<d 130/ 32| 18 [d%1 [d+74
—-—\i"\—L'/\_E 30<d 38|10| 8 |[d¥%5 |d+33[130<d 150| 36 | 20 |d¥d12 |d+8,4
38<d 44| 12| 8 |d¥b d+3,3/150<d 170/ 40| 22 |d¥%13 (d+94
44<d 50|14 | 9 |[d¥b55|d+38(170<d 200/ 45|25 |d%15 [d+104
50<d 58|16 |10 |d¥6 d+43(200<d 230/ 50 | 28 |d¥%l7 |d+11,4
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Matiere : ENGJIMB500-5
Brut: moulé en sable avec noyau
Echelle 1:1

1 Dessin de définition du support (P,) :
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E ®
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+0,1 +0,3 +0,5
3 54 _ 3 N 26 N

1 Avant projet d’étude de fabrication du support (P,) :

N° Phase Phase Opérations
00 Brut Contrdle de brut
10 Fraisage Surfacer F1 en finition.

20 Fraisage Dresser F2t F3 en finition.
30 Tournage | Aléser D1 en ébauche, % finition et finition.

40 Percage Percer les 4 trous D2 en finition.

50 Métrologie | Contrdle final.

1 Parc machines disponible :
Tour paralléle Fraiseuse universelle Perceuse sensitive
Perceuse a colonne Rectifieuse plane Rectifieuse cylindrique
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{ Tableau des gammes spécifiques et indices de trafic :
La cellule de production est constituée depostes notés A,B,C,DetE

. Gamme Indice
Piece )
Phase 10 | Phase 20 | Phase 30 | Phase 40 | Phase 50 | de trafic (It)
P1 A D C B E 20
P2 C E 30
P3 A C B E 12

fonctions »

Barre de menus
(menu Affichage activé

Boite de dialogue #ersonnaliser les barres de

Menug} | £s § £«

1 Eléments de I'interface graphique FeatureCAM :

barre de fonctions

1 Fonctions préparatoires et auxiliaires (Code ISO fraiseuses CNC) :

CoODE FONCTION CoDE FONCTION

GO0 Positionnement. Interpolation linéaire entre tous les axe G91 Programmation relative par rapport au poin
asservis programmes. de départ du bloc.

Go1’ Interpolation linéaire.Déplacement a la vitesse G92 Limitation de la vitesse de broche en Vitesg
programmeée. rs gq}te~s q}| ¢£o0]| £s
W £sj~})zofw}]| qwjgerzowjsq . |

G02 entre les deux axes programmeés. Vitesse programmée G94'|[dwis¢es r°o¥olqs s§
Interpolation circulaire. Sens trigonométrique entre les . . .

GO3 deux axes programmés. Vitesse programmée. G97" [Fréquence de rotation en tr/min.

G17° Qvlw8 rmo ~zo| fg ~}ej z°W MO0 Arrét programme. Interruption du cycle en
correction derayon. fin de bloc, Arrét broche et arrosage.
Qvlw8 rm ~zo| hf ~}uoj 2z°W : .

G18 | o rection de rayon. MO2 |Fin de programme piéce.

Qv}lw8 rm ~zo| gh ~} ogtlaz© w "}E£o0Ew}| rs piltqvs

G19 correction de rayon. MO3 montre (Négatif).

G40 O] | oz 0 £ w} | rs q}iisqEw} | Mo4 I(R;Doc:gittl%r? de broche sens trigonométrique

G41 QY i isqgqfw}]| rs o prdfil. r°} of | MO5 |Arrétde broche.

. oo Qvo|lus{s| £ r°}ofwz

Ga2 Q}iisqfw}r| rs o} | r°}afg]iMO6 chargeur manuel.

G52 "j}lujo{{ofw}]|] op¢}zaus rs¢ q}|MO7 |Arrosage N° 2.

Appelw| g} | r wEw} |[His}zu ird{a{|s ¢}} 0

G77 suite de séquences avec retour. MO8 |Arrosage N° 1.

G80' O] | ®zofw}]| rs q qzs r°a¢wW|[MO9|Oj i DE r°ojjt¢tous \ O]

GO [*i}ujo{{oEw}| op¢}zms ~o;|/MA40aMA45 |6 gammes deitesse de broche.

* Fonction initialisée sur RZ (remise a zéro)




