Structure de 1'épreuve :

Présentation : Documents 0 et 1.

Brevet de Technicien Supérieur Premiére partie : Analyse fonctionnelle
) . - Durée : 5 heures,
Maintenance Industrieile - 40 points,

-Documents : 23 7.
Session 1995

Deuxiéme partie : Mécanigue
- Durée : 3 heures,
- 40 points,
-Documents : 8a 1L,

Epreuve : Analyse fonctionnelle . _ .
Daossier technique commun aux 2 parties

et structurelle des mécanismes. - Documents ; 12 435 .
) Remarque : Les 2 parties sont indépendantes mais il est
Durée : 8 heures coefficient : 4 conseill¢ de commencer par I'analyse fonctionnelle.

- Aucun document autorisé. Baréme :

o ) Pour chacune des deux parties un ordre de grandeur des points
- I est conseillé de respecter le temps imparti & affectés & chaque question est donné ci-apres :

chacun des domaines.

Premitre partie : A 04 poinis
B.1 08 points
- Ala fin de I'épreuve, les copies et les B2.1 06 points
document-réponses seront rangés dans les g-§-2 16 points
chemises respectives référencées : 36 et 37 et : 06 pomnts

I'ensemble sera remis aux surveillants, Deuxidme partie : A.1 08 points °
A2 10 points
A3 04 points
Ad 06 points

Ramassage des copies a l'issue des 8 heures, A5 02 points -
B.1 06 points

B.2 04 points
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Pont roulant pour lingots de 25 tonnes

A. Analyse fonctionnelle du pont roulant

P . A1 Identification des milieux extérieurs
Premiére partie :
Le poat roulant, objet de cette étude, est utilis¢ dans les aciéries pour la manutention des
lingots de 25 tonnes

ANALYSE Le milieu environnant est 4 une température de 30°C 4 50°C, de faible hygrométrie et 4

forte densité de poussieres.
FONCTIONNELLE Un systeme de préhension, voir le document 13 du dossier technique, est suspendu par

l'intermediaire du treui! au chaciot qui se déplace sur le tablier du pont. Il est
essentiellement composé de deux sousensembles :

- le groupe de serrage de pince

- le groupe de rotation

A.2 Fonctions de service et Fonctions principales

Ces fonctions sont précisées sur le document 14, par le biais d'une analyse desocendante
de niveau A0 peur la fonction de service et de niveau AO pour les fonctions principales.

Les systemes , supports d'activité, sont définis comme suit :
- 50 : Ensemble de commande, appareillage et pontier (opérateur)
-S1 : Groupe de serrage / dessercage de pince
-52 Ense;nble des sous-systémes assurant les translations

-S3 : Groupe de rotation de pince

Question 1 : Apiés lecture des deux niveaux de {'analyse descendante et étude du
document 13, reproduire sur la feuille de copie et compiéter le graphe de fonction de la
fonction de service "DEPLACER EN TRANSLATICN.".

| Fs | oepLACER EN TRANSLATION

———, Fp1 l Déplacer linéairement suivant + ou - Ox
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Casn°l :
Lingotn en Lingot n en position finale
position initiale SAISIR Infos
RELACHER
Lingot DEPLACER >
saisi EN
TRANSLATION
Lingot saisi et déplacé
Cas "2 :
Lingotn en Lingot n en position finale
position initiale SAISIR Infos g
RELACHER
9
Lingot DEPLACER >
saisi EN
TRANSLATION
Lingot saisi et déplacé
Infos
PIVOTER
Lingot saisi, trenslaté et pivoté
Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 4

DDN AFS 5

Question 2 : Pour chacune des fonctions principales définies 4 la question 1, identifier
le ou les supports d'activité associé(s).
Reproduire le tablean ci-dessous sur la feuille de copie et compléter.

FONCTION SUPPORTS D'ACTIVITE
PRINCIPALE
FP1 Rails de guidage, Sommiers, Tablier principal ¢t motorisation

Question 3 : Quelle(s) différence(s) existe-Lil entre [a matiére d'oeuvre 3 I'élat final dans
le cas n°1 et la matiére d'oeuvre 4 l'état final dans le cas N°2 ?

B. Etude du groupe de serrage de pince
Description : Voir les documents 15, 16, 17 et {8,

B.1 Amélioration des moyens existants

Probléme technique & résoudre ;

Afin de réaliser correctement le cablage de la partie commande du groupe de serrage, il
est demandé au service maintenance de réaliser un document faisant apparaitre le sens du
mouvement des difiérentes pieces.

B.1.1. Représenter le schéma cinématique minimal du groupe de serrage de pince sans
tenir compte de I'acoouplement, du frein et du limiteur de couple.

B.1.2, Indiquer sur le schéma les sens de déplacement des différentes pieces mobiles lors
du serrage des pinces. Convention : Tx = translation dans le sens et la direction de Ox,

Rz = rotation autour de z dans le sens x — v et,

- Rz = rolation autour de z dans le sens y—) X,

B.2 Adaptation d'un capteur de position

Probléme technique & résoudre :

Afin de visualiser la position qu'occupent les machoires lors du serrage du lingot, on
désire monter un capteur de position en bout de vis de serrage 7 ; le dispositif de

plissage d'huile du systeme visécrou empéchant un montage diredt, il a été decide de
faire usage d'un engrenage pour la transmission du mouvement de rotation, comme le
précisent le document 17 et le schéma représenté ci-dessous :

Axe d'entrainement du codeur

Zone étudiée
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B.2.1 Détermination des caractéristiques de la roue X et du capteur de position

- L'encombrement de {'ensemble impose :
- une roue dentée P de 84 dents et de module m = 4 mm
- un entre axe A compris entre 230 mm et 300 mm,

- La course notmale de I'écrou 8 est de 630 mm mais, elle atteint 1100 mm lors du
démontage de la pince ; c'est celte derniére valeur qui sera retenue pour la suite du

caleud,

- La precision relative a la position des machoires par rappoit au lingot impose une
précision de l'ordre de 0,25 mm sur la position de I'écron 8 par rapport 4 la vis,

- Le capteur retenu est de type XCCMG présenté sur les documents : 23, 24 et 25.

B2.1.1
B.2.1.1 Déterminer les valeurs mini et maxi du nombre de dents de la roue X : Z,

B.2.1.2 Déterminer 4 |'aide des documents 26 et 27, les valeurs limites du nombre
de points du codeur.

B.2.1.3 A l'aide du document 24 déterminer le nombre de points standard par tour
du codeur i retenir.

B.2.1.4 Déterminer nombre de dents de la roue X : Z,

B.2.1.2 Compte tenu de I'amplitude du mouvement de V'écrou 8, déterminer le nombre
de tours standard du codeur  retenir.

B.2.1.3 Compléter la designation du capteur choisi, afin d'en assurer la commande. Les
premiers éléments de cette désignation sont :

Codeur rotatif absolu multitours XCCMG 6 H
B.2.2 Réalisation du montage du codeur

Le codeur XCCMG retenu, monté sur un support S composé entre autres de 2 cornigres
41 et 42 positionndes sur 40 (voir les documents 17 et 35), est en prise directe avec la
roue X, comme le précise le schéma d'implantation précédent.

Représenter sur le document 35, en coupe A-A, & I'échelle 1:1, le montage du codeur et
de la roue X en tenant compte des impéralifs suivants :

- le support S, composé de 41, 42 ¢t de pieces a définir, est du type mécano-soudé,

- le codeur est en liaison encastrement avec le support S,

- le codeur ne doit pas subir d'efforts axiaux ou radiaux qui pourraient résulter
d'un mauvais positionnement par rapport 4 la roue X ou au support S,

- le maximum d'¢léments standards doii &tre utilisé. (voir les documents ; 29, 30,
31 et 32).

- es guidages en rotation seront assurés par des coussinets autolubrifiants : voir le
document 33,

- les liaisons par ¢léments filetés seront assurées par des vis i téte héxagonale : voir
le document 34,

- lassemblage de 41 et 42 avec 40 est réalisé par des éléments filetés ; 41 et 42 qui
sont représentées en pitces voisines sur le document 17, sont donc facilement
démontables par le dessus.

-1a plague 40 ne doit pas comporter d'usinage débouchant vers le bas mats, elle peut
étre percée ou taraudée, trous borgaes uniquement, afin de recevoir des ¢lements de
fixation,

Indiquer, dans le cadre supérieur droit du document 35, la désignation des ¢léments
standards utilisés pour assurer les liaisons mécaniques ; les ¢léments de la connectique
(document 28) ne sont pas demandés.

B.3 Remontage de I'ensemble pince

Probléme technigue & résoudre

Afin de réaliser des opérations de maintenance sur le groupe de serrage, on est ameng a
déposer l'ensemble pince : il est donc demandé au service maintenance d‘élaborer une
gamme partielle de’ montage du groupe de serrage.

Le document 19 représente le porte pince démonte, reposant sur deux profilés HFA 240,
repére 18, posés sur les bords de la fosse (profondeur 2,30 m).

Un montage mécanosoudé, repére 17, composé de deux profilés HEA 120 et de quatre
pattes en L est fix¢ par huit boulons HM 14 aux flasques latéraux du porte pince reperé
20. Ce montage sert d'appui 4 {'extrémité du poingon repeére 9 et l'immobilise en
translation,

Le guide poingon, repere 14, fixé par les boulons, repére 15, sur les deux plaques
demi - circulaires repére 13, ellesmémes lides au porte pince par les boulons, repére 16,
permel de guider le poingon lorsque I'ensemble de la pince est demonté.

La clavette d'immobilisation, repere 19, n'est pas montée.

Définir les opérations nécessaires au remontage de 'ensemble sur | 'ecrou repere § et le
corps du groupe de commande de serrage de pince composé de : 21, 22, 23, ..

Nota : les documents 16 et 18 représentent l'ensemble monté.
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Deuxiéme partie :

MECANIQUE

Analyse fonctionnelie et structurelle des mécanismes

Page’

Etude du groupe de serrage

Description : Voir les documents : 15, 16, 17, 18 et 20.

Probléme technigue 4 résoudre :

Le pont roulant étudié est utilisé dans 'usine ou il est implanté pour le transport de
lingots de 20 tonnes. A la suite d'un dysfondionnement du moteur principal consécutif a
un probléme électrique, il est demandé au service maintenance d'envisager le
remplacement de ce moteur par un moteur adapté aux conditions réelles d'utilisation et
de modifier la chalne cinématique en conséquence.

A. Maintenance currative du moteur électrique

A.1. Intensité des actions mécaniques agissant sur le lingot.
Hypothéses :
- On suppose qu'il existe un plan de symétrie (y,0,2).

- Lors de la montée du lingot de 20 tonnes, son z
accélération maximale est de 0,2 m/s%.

- Compte tenu de 'é¢tat du lingot lors des
manipulaticns (faible dureté), il se produit des o

~ déformations importantes au niveau du contact
lingots-machoires. En conséquence, |'action mécanique
de chaque machoire sur le lingot est modélisée par un glisseur dont le support est
incliné d'un angle o = 50° par rapport & (OF) : direction de la normale au plan -
tangent au contact.

Questions :
Déterminer l'intensite des actions meécaniques des machoires de la pince sur le lingot.
Peuton négliger les effets dynamiques 7 Justifier,

A.2 Equilibre d'une michoire
Hypothéses :
- On admettra que l'action du poincon sur la michoire est 4 la limite du "glissement”.
- On suppose qu'il existe un plan de symétrie (y,0,2).
- La pince setre un lingot de 2500 mm de large dont la masse est de 20 tonnes. La
machoire de droite est alors dans la position représentée sur le document 20.

- Le glisseur qui modélise 'action du lingot sur la machoire (B, | o, poeg ) 2

pour intensite : IF w‘_“uhﬂm“ = 130000 N.

- On considere que le contaet poingon - machoire est un contact linéique rectiligne
avec frottement ( coefficient de frottement : £ = 0,2 )

Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 9
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- On néglige la masse de la machoire par rapport aux autres actions mises en jeu dans B. Adtptation du limiteur de couple

le systeme

- On néglige le frottement au niveau de la liaison pivot entre la machoire et le porte .

pince en raison de sa faible incidence sur les résultats. Probléme technique & résoudre

Question . Afin de protéger le moteur déterminé 4 la question précédente (AS), le couple Maxi
o o ‘ ) o ir issible par le limiteur de couple intégré & la toue 6 (voir le document 17 )

Efudier lequ.lllblre de la méchoire de droite de la pince et déterminer I'action de la doit¢tre plus faible que celui éxistant avec le moteur d'origine. Les calculs ont permis

pince sur le poingon 9. de déterminer le nouvel effort de serrage F 4 appliquer aux 2 cones femelles repérés

Nota : Les questions qui suivent sont indépendantes des résultats trouvés dans cefte 49150, F; = 50400 N.

partie A2 de I'étude. 1! est donc nécessaire de régler les 14 ensembles de serrage adtuellement en place sur

le limiteur. Chaque ensemble est compos¢ de :

A.3 Couple sur la vis - une vis H, M20:255 repérée 51,
Déterminer le couple 4 appliquer a la vis 7 sachant que : -3 rondelles plates L. 20 repérées 52,
- I'effort & appiiquer a Vécrou 8, appelé F, est de 21100 daN - une entreloise qui sert de bague de cisaillement repérée 53,
- le coefficient de frottement au niveau des filets, = tanp, est égal 4 0.1 - 10 rondelles ¢lastiques dites “Belleville” 31 x 63 x 2,5, repérées 54,

empilées en sens contraire (voir le document 22),

-le 1/2 angle au sommet du filet y = 15°
- un écrou HK, M20 repéré : 55,

- la relation liant le couple et I'effort est donnée par -

C = F.rtan(e+ ) avec tanct = p/7.d et tang' = tanp/cosy
B.1 Calculer le nouvel écrasement des rondelles élastiques 54 afin de pouvoir
dimensionner les entretoises 53 et ‘donner la hauteur totale : H de I'empilage des 10

rondelles lorsqu'elles sont sous charge. On supposera que I'dcrasement est
proportionnel & la charge.

p représentant le pas de la vis, r'son rayon moyen et d son diamétre moyen.

A.4 Couple moteur

Le coupie a la sortie du réducteur & engrenage droit est égat 4 5200 N.m.

B.2 Déterminer le couple de sercage C & i ' :
De lagon & garder les caractéristiques cinématiques données par le moteur d'origine, on t ge appliquer & Pécrou 55 sachant que

prendra Nmoteur = 750 tr/min. - L'effort axial F d au coupie de serrage est supérieur de 10 % 4 celui

liqué :
Sachant que le rendement du réducteur roue et vis sans fin est 7, = 0.4 et que celui appliqué aux rondelles 54

de I'engrenage droit est 7, = 0.9, déterminer la puissance du moteur nécessaire au - ie coefficient de frottement au niveau des filets : f = tanp est égal 4 0,1

serrage des machoires. -le 1/2 angle au sommet du filet ¥ = 30°

- la refation liant le couple et l'effort est donnée par :

A.5 Prise de décision C = F.etan(oc+ ¢) avec tanet = p/a.d et tang' = tang/cosy
Les conditions de fonctionnement du moteur électrique {en particulier la température p représentant le pas de la vis : 2,5 mm, r son rayon moyen ¢t d son
ambiante assez ¢levée) font que la puissance ufilisable est la puissance déclassée : P, diamétre moyen : 18,5 mm.

Flle s'obtient a partit de la puissance réelle du moteur : P, par P, =F,. K.
Le coefficient K dépend des conditions d'utilisation du moteur et vaut ici : 0.82.

Le moteur d'origine était un moteur asynchrone triphasé série AFT type 315 S.

Rechercher dans la documentation du constructeur document 21, s'il est possible de
trouver un motenr de puissance plus faible que celle du meteur d'origine. Si oui,
indiquer le type de moteur qui pourrait convenir.

Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 10 Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 11
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Niveau A - 0 du systéme : Pont Roulant

Energie &lectrique

Lingot n en DEPLACER UN Lingot n en
position nitiale LINGOT D'ACIER position finale
| Niveau A 0 du systéme : Pont Roulant |
|1l
Consignes opératives
Consignes d"état ‘
Lingotn en
Lingotn en position finale
position initiale g
W] E|j] C
oo el e
sttansiaté | PIVOTER
Lingot saisl, translaté et pivotd @
Infos de position
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Groupe de serrage de pince

Description :

Voir les documents 16, 17 et 18.

Ce groupe est composé d'un moteur électrique 1 et dun
réducteur primaire 4 roue et vis sans fin 4 arbre creux 4 (vis a
hélice a droite, rapport dengremage u = 35.14) ; un
accouplement a4 denture Citroen-Messian 2 relie ces deux
éléments.

Un frein 3 assure la sécurité du fonctionnement.

Le mouvement est ensuite transmis & un réducteur secondaire
4 engrenage droit composé d'un pignon 5 (m =10, Z = 26) et
dune roue 6 (m = 10, Z = 166) dont le limiteur de couple
incorporé entraine le systéme vis-écrou 7 - 8 pour la fermeture
et I'ouverture des méchotres 10 de la pince.

La vis 7 est une vis a 2 filets trapézoidaux, a hélice a droite, de
diamétre moyen d = 190 et de pas p = 90.

Les méchoires 10 sont actionnées par le poingon 9, lié a
Y'écrou 8, qui agit sur la partie supérieure en forme de talon.
Les méchotres sont prévues pour s'ouvrir par gravité,

Le groupe de serrage repose sur le tablier de levage 11.

Une roue dentée a denture droite 12 dont la rotation est
assurée par le groupe de rotation (non représenté ici) permet
de faire pivoter le groupe de serrage de pince,

Analyse fonctiennelle et structureile des mécanismes Page 15
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Position
Pince ouverte

oir_doc.: 7] _

Lmr doc.:

V
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Y

1
AN

A3

10 seule

20V2

.
.

Groupe de serrage de pince.| Echelle 1
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” Support ole RA SHo

920

Macholre droite dans la position

serrage d'un lingot de 20 tonnes.
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s MOTEURS ASYNCHRONES TRIPHASES SERIE AFT

Caractéristiques moteurs a cage mono-vitesse
750 tr/mn - 8 pdles Isclation classe  F
Tension 380 V - triphasé - 50 Hz Echavffement ]
Py kwo18 025 037 055 075 1,1 15 18 22 3 4 55 75 ©
Types 80L 80L 90S 90L 100L 100L 112M 112M 1325 132M 160M 160M 160L 180M
Vhesss o T0_ 715 i I N N T N -

24 rendement % 40

cosinus__ 90,45 42 046 047 051
intensie  AD7 X 118 155

3/4 rendament %

cosinus 90,58
infensité  A0J4 1

151 20

114

4/4 fendement % 51 612 50
cosinus @068 062 062 085 064 068
intensié  AGS 1 1522 Fii
oAN 98— 28
COICN 15 13
CMax/CN 16 H

Cte themmique  mn 38
Temps rolec blogue s 8
Bruit de,

J
Masse kg 14

186 21 3 34 B

Pulssance kW15 185 22 3 37 45 55 75 80 10 132 160 180 200

Types 200L 2255 225M 250M 280S 280M 3155 315M 315L 315L 3S5L 3551 355L 3S5L

Vitesse tr/mn 725 70 730 725 3% fEz] 737 738 78 37 35

24 renderment % 81 836

34

cosinus o
intensita A

414

1D/IN
CD/CN
C Max/CN

Cia thermique _mn 80
Temps rotor biogué s 10
Bruit

5 ; X
Masse =~ kg24s 306 30 350 B0 B BH 1000 TR0 1% 14157 1536 7935 7935
Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 21
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3 . 232 8% 853338828 088 a Axe plein @ 10
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gy = m 8 ® 5 82 8 8% 8858 FEEE FE
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:: 4 Caractéristiques mécaniques
] g2 B 2 2 BB B 8 © ¢ B =2 B 2 8 8 8 8
i 53' - 2 £ 38258 38 88558358 g2 8 3 Matiere du boitier iAlliage d'aluminium
of™=| = i
a w  w Matiére de I'axe Acier inoxydable
2l ld] = |28 228:%2838853 83 _ 202820 ‘
_E. de I'air ambiant Fonctionnement : de 0  + 70° C ; Stockage :de - 304 +80°C
5} v - + a5 2 8 _ = ;E w w ,w:’ - -ﬂ I S, Tenue aux 10g.(F=104500Hz) ; selon IEC 68-2-&
Tenue aux chocs 30 g, durée 11 ms ; selon IEC 68-2-27
3 ™MW - L2 2 25 a RS Fces s 3R :
anpueg € 2 ¥ ¢ ¢ g g & 8 &8 8 5 2 5 65 3 8 3 Vitesse_maxl_mécanique (tr/mn} 6000
eBopb op seudy en i admissible Radiale |60
ML ':,:“-“: + B ® &~ = = 2 - 8 x = ®» 838 ¥ 8 R 5 8 % g A S
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i ~ - - - Moment d'inertie max| 48
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XCC-MG XCC-M Codeurs rotatifs "absolus" multi-tours

Encombrements

%o Dage

Pour compléter les références des appareils de base XCC-MG6E+em, MGT#om
1.Remplacer le signe * par la lettre correspondante suivante E 3.3
* Etage de Tension d'alimentatiion (Vce) Tension de Code Type de : T
sortle ondulation comprise sortle maxi lisison 5
+ 5%, - 10% {Vee) - o
B NPN 5 30 Gray Paraliéle g ]
8 i
[ 24 30 Gray Paralldle | 8 ol 13| &
D NPN 5 30 Binairg Parallidle
E NPN 24 30 Binaire Paralldle | |
<] PNP 24 24 Gray Paralitle 3 trous M4 x 5 utile A ke
H___PNP 24 24 Binairs Paralldle 2120 2w 0% 2 20,
2.Remplacer le signe & par le chiffre correspondant au nombre de points standard par tour XCC-MKE*e 8, MK7 %0 m
@ 02 04 [13 08 09 10 1 ] 3 3
) i L8 256 512 1024 2048 J'q‘ p
Vilesse maxi en fonctionnement L
6000 6000 6000 3000 3000 1500 F_ H
3.Remplacer le signe m par le chiffre correspondant au nombre de tours standard
E
u_02 04 L1 08 3 g
% 16 =3 256 *L8 [
] g pEHE
Rétérances complétes en "gras™: Produits a délai court @ & ela
Q
a-— Exempie de de XCC. 1l 'agit dun codeur IP68; Absolu multitours; Raccordement radial par cible 1m;
- Sortie PNP; Alimentation 24V; Code Gray; Résolution 512 poinis/tour; 256 tours.
Accessoires possibles
Désignation @ axe Référence Masse Y 4
mm Kg
3rous M S une ﬁ..‘q
Accouplement souple de Faxe 106 XCC-ZA17. 023 220 sur O8% 60 20
0et7 XCC-ZATT 024 —*
10et8 XCC-ZA17 ,024
10et9 XCC-ZA17 ,025
106110 XCC-ZAT: ,025
Pattes de fixation {quanti indivisibie de 3 XCC-ZNZ9 5,006
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Choix du codeur

Calcul du nombre
de points

Sans tenir compte des jeux et imprécisions mécaniques, le nombre de points est
calcuté par la formule :

Mouvement circulaire :

1
R
précision souhaitée en degré X

nombre de points = 360 x

fréquence de rotation de la roue liée au mobile

avecR = n Z
fréquence de rotation de la roue liée au codeur

—
Exemple :

.

Mouvement de translation :
r

nombre de points = —— ! — xRxQ
précision souhaitée en mm

e

fréquence de rotation de la roue liée au mobile
avecR = -

fréquence de rotation de la roue liée au codeur

et () = Rapport de conversion du mouvement de rotation en mouvement de
translation.

4 D
Exemple 1
Chaine cinématique avec vis a bille. .

pas de vis = 10 mm/tour
.» Dd

Lorsque la vis toume d'un tour le
déplacement lindaire est de 10 mm. (%

t

Exemple 2
Rouleau entrainant.

g= 7 x0 = 3,14 x D (en mm)
[Q=314]

Pour un tour de rouleau
le mobile avance de 314 mm.

. -/
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Choix du codeur it

Calcul de
la résolution

Exemple de calcul avec un mot 1t de trar

On cherche une précision d’un centiéme, mouvement sans réducteur R = 1,
avec une vis a bille de pas 20 mm, donc Q= 20, et de longueur 1 m.

1
— — xRxQ
précision souhaitée en mm

nombre de points =

Il faut :

x 1 x 20 = 2 000 points par tour.

Avec un codeur incrémental,
trois cas peuvent se présenter :

1) Le systéme de traitement, {exemple : automates), n’utilise que les fronts montants
de la voie A, (appellation : exploitation simple).

voie A
fronts montants : ]

Pour obtenir 2 000 points par tour, le choix se portera sur un disque de 2 000
périodes.

2) Certains systémes de traitement permettent d'utiliser les fronts montants et
descendants de la voie A, (appellation : exploitation double). :
Dans ce cas, il suffira d'un disque de 1 000 péricdes.

3) Le systéme de traitement, (exemple : Commande numérique NUM), utilise les
voies A et B, (appeliation : exploitation quadrupie).

Dans ce cas, il suffira d'un disque de 500 périodes.

Avec un codeur absolu,

I faut choisir un codeur absolu simpie tour de plus de 2000 points de résolution
en puissance de 2.

Exemple : 2'1 = 2048 points

Si t'on souhaite également connaitre le nombre de tours effectués, il faut choisir
un codeur absolu multi-tours permettant de compter au minimum jusqu'a :

longueur de la vis (mm) - 1030 — 50 tours

pas de la vis

On choisira un codeur de résolution 2048 points par tour, 64 tours.
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Choix par rapport a I'environnement machine

Paramétres Diamétre extérieur du codeur :
influants sur Une gamme de codeurs allant de
’encombrement I'extrémerment compact depuis @ 27 mm
final jusqu'aux codeurs spécialisés @ 100 mm.
de Pinstallation
Connectique :
Sur I'ensembile de la gamme de codeurs
un grand choix de raccordements
électrigues est possible :
codeur avec cable de 1 m (1),
codeur avec embase ronde a contacts
males (2),
codeur avec connecteur
d'accouplement & contacts méles
monté sur cabile (3)
Degré de protection : (IP)
(Rappel d'explication des chiffres caractéristiques)
1w chiffre caractéristique 2= chiffre caractéristique
Protectvon comre les contacts et la Protection contre la pénétration des
pénétration des corps solides. liquides.
Selon IEC NF C, DIN. Selon IEC NF C, DIN.
[¢] Non protégé [} Non protégé
1 Protégé contre les comps solides 1 Protégé contre les chutes verticales
supéneures a 50 mm, de gouttes d'eau.
2 Protégé contre les corps solides 2 Protégé contre les chutes d'eau
supéneures a 12 mm. verticales, (inclinaison max. 159).
3 Protégé contre les corps solides 3 Protégé contre 'eau “en pluie”
supéneures a 2 o
4 Protégé contre les corps solides 4 Protégé contre les projections d'eau.
supérieures & 1 mm.
5 Protégé contre la poussiérs. 5 Protégé contre les jets d'eau.
6  Totalement protégé contre la 6 Protégé contre les paquets de mer.
poussiére.
7 Protégé contre les effets de I'immersion.
8 Protégé contre I'immersion prolongée.
Analyse fonctionnelle et structurelle des mécanismes Page 28
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Choix par rapport a
I'environnement machine suie

Accouplement
al'axe
d’entrainement :

Deuix principales familles

d'accouplements existent :

accouplement externe
pour codeur a axe plein,
ou accouplement intégré
au codeur a axe creux.

Pour codeur a axe plein :

Les axes existent en trois diamétres
standards © 3,17 - 6 - 10mm

Les roulements sont proportionnés aux
diamétres de ces axes.

La plus grande robustesse est obtenue axe codeur
pour I'axe de & 10 mm.

Cet accouplement permet une liaison souple qui évite que les roulements du codeur
ne soient endommagés, méme dans les cas de :

=

accouplement

axe machine

~

“I‘ ".’0( o désaxage angulaire

)il

Ilnll Nlllh!!
ii I

* T , ,
= |||||q||, [ o cepacoment aa
. f i )

Permet également I'accouplement d'axes de diameétres différents :
Exemple : @6 — © 10

Accessoires de montage :

e désaxage latéral

a ™
flasque carré bati

de serrage

(@ @m o

Fixation du codeur : .
o _par fiasque carré sur bati,
L » par serrage.

» par trois vis sur la face fronale,
® par trois pattes de fixation.

Raccordement mécanique a I'arbre d'entrainement et a la machine,
Nécessite : o une piéce d'adaptation pour maintenir le codeur,

« ‘un accouplement flexible qui prend de la place.
Occasionne : o des colits de réalisation et d'achat,

e un temps de montage supplémentaire,

e une réserve de place.
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XCC

Accessoires,éléments séparés

des codeurs rotatifs
Accouplements souples des axes

Connecteurs
Flasque carré
Pattes de fixation

XCC-ZC112 ou XCC-Z222

&

XCC-ZC212 ou XCC-2212

XCC-ZC412 ou XCC-Z122

XCC-2C126

@

XCC-2¢226

R,

XCC-zC326

2

XCC-ZC426

DDN AFS 5

Accouplements souples des axes

Caracléristiques mécaniques des accouplements
Souffiet: Nicket pur; Bagues de fixation: Aluminium S066;

Matidre

Vis de fixation: Acier no; 18/10.

Nombre d'ondulstions actives

14

Coy namique max| (NCm

Désaxage latéral maxl j (mm)

25

03

5

Désaxage angulaire maxl o< (°)
Déplacement axial maxi i (mm)

1

Nombre de vis HcM3 par extrémité |24 120°

Accoupiements souples des axes

Diamétre extérieur Diamétre D1 Diamétre D2 Reétérence rasse
g

212 @317 24 XCC-ZA124 5,010
2317 26 XCC-ZA125_- 0012
26 24 XCC-zA126_______ 0,014 _
26 26 XCC-ZAT27 0015
26 2635 XCC-ZA128 0,016

217 26 27 XCC-ZA172 0,018
o6 o8 XCC-ZA173 0,021
26 29 XCC-ZA174 0,022
26 210 XCC-ZA175 0,023
210 27 XCC-ZAi76 _______ 0.024
210 a8 XCC-ZATIT 0028
210 09 ¥CC-zAI78 0,025
210 210 XCC-ZA179 0,025

Connecteurs

Nombre - éférence Wasso

da broches Kg

12 Fiche femelle (PECMe) XCC-ZCilz 0085
pour (PECMB) XCC-Z222 _ _ 0.085
Fiche famelle (PECM6) XCC-2C212 0062
pour embase (PECM8) XCC-Zziz 0,062 _
Fiche make (PECMS) XGG-zCalz 0065
pour (PECM8) XCC-2122 - 0,065

26 Fiche femeite XCC-2zC126 0,060 _
Fiche male ¥CC-ZG226 0,085 _
Raccord d'étanchéits XCC-ZCaze 0,010 _

droit
Raccord d'étanchéite XcE-zcaze 5610
thermorétractable coudé
Page 30
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XCC

Encombrermerte  Vor page T3

NI

XCC-ZF40

XCC-ZM..

Embase ou fiche a 12 contacts males
pour type: XCC-2C412
vue tace arriére {cdté soudure)

Embase ou fiche & 26 contacts méles
pour type: XCC-2C226
vue face arriére {cdté soudure)

Flasque carré
Pour Rétérence Masse
Codeurs Kg_
Tailla 40 XCC-ZFa0 0390 _
Pattes de fixation (quanis indivisibie de 3)
%}:: 20 CuZn 40 PO2 kol Réidrence Wasse
dappui kg
Couronne extérieure XCC-ZMis 0005
XCCZM2Z 0003 _
XCC-ZM29 0,006
Frontale XCC-ZM38 0,009 _
Raccordement électrique

Codeurs rotatifs "Incrémentaux”, sans sortie "tachy™

XCC-ZC212 ou
XCc-2212
n Sortie connecteur; ariére; radiale

iy =, Cable 1m {fourni)

= SEI=

XCC-ZC412 ou
Xce-z122 XCC-2222
Sartie cable (+ connecteur); arriére; radiale

e

XCC-ZC112 ou

Codeurs rotatifs “absofus” et "incrémentaux”, avec sortie “tachy”

gy

N

H Sortie ; arridre; radiale

-]

./
XCC-ZC326 + XCC-2C226

); awriere; radiale

g Sortie cable {+

| il

>XCC-ZC126 + XCC-ZC326

i Cable 1m (fourni) @E

XCC-ZC126 +

__—

XCC.zC426

-

* Ces cables ne sont pas fournis
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= Dimensionnement

« Vis & métaux

Vis & t8te hexagonale A filetage réduit
(H) NFE 25. 112

o i
NA

JRLBY Y | ) t
ke [
Ces vis existent 4 filetage complet FE 25. 114

leC
ST

Vis & téte hexagonale a tige réduite
(H) NFE 25. 113

Prax Filet ot
S

I i}

i 1§

D

Vis carrée (Q) NFE 25. 116 /117

== ©,

Vis & téte cylindrique 6 pans creux {CHC) NFE 25. 125

«8, . brominal ,

H

)
-
]

t

g

——1 @
! il ! lse

Les pages 36 et 37

ne sont que les chemises pour ranger les
document - réponses

i{:‘l ! St 2 Pmax Fistincompigi
d Ko | oo f ! i i
is maxi dk I Sc t | b | X | nZ | Pas
M1 : '3 s o7 15 - - o3
M2 - ' 38 1,5 1 16 - - 04
M25 I -, 45| 2 11 ] 17 8 17045
M3 2 ' 55! 04 . 55 25 | .13 ! 18 10 1 05
M4 28 0 7 | 04 7 3 2 20 25 2 07
M5 35 . 8 i 05 85 4 2,5 22 25 2 0.8
M6 4 {10 i 08 10 s 3 24 30 3 1
M8 53 . 13 0.6 13 6 4 28 40 4 1,25
M10 64 i 16 0,6 16 8 5 32 50 4 15
M12 75 1 18 06 | 18 10 ] 36 55 - 1,75
M 14) 88 ! 21 | 08 21 12 7 40 - 2
M16 10 , 24 ' 08 24 14 8 44 60 2
(M 18) 115 | 27 . 08 27 14 9 48 - - 25
M20 125 : 30 08 30 17 10 52 - 25
(M22) 4 | 34 ;08 | B 17 11 | s e 25
* Fabriqué sur Lemploi des di entre p doit étre évité si possible.
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