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2 Page de garde
Mise en situation et Fonctionnement

212

HIZ : Dessin d'ensemble (format A 3)
4/12 Nomenclature

/124 31d: Partie Dessin industriel
8/12a12/12: Partie Mécanique

A la fin de I'épreuve, le candidat devra rendre obligatoirement avec la feuille

de copie les pages :
5/12, 6/12, 7/12, 8/12, et 7/12 (partie dessin industriel ) ;

9/12, 10/12, 11/12 et 12/12 (partie mécanique) .
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I- MISE EN SITUATION N
Dans certaines stations de ski, |
le transport de personnes vers
les zones skiables se fait a
l'aide de télécabines. Une
télécabine est un systéme de
transport de personnes a
l'aide de plusieurs petites
cabines disposées sur un cable ;.
a mouvement de translation %
continu (voir figure ci-contre).

Notre étude se limitera ay meécanisme
de verrouillage-débrayage d'une pince
d'attache de télécabine pour skieurs.

2- FONCTIONNEMENT
(Voir page 3/12) B -

Phase 1: Lorsque la cabine arrive dans la station, les galets 22 et 39
peénctrent dans des rails de guidage pendant que le ga'l.let 3_6 entre g,n )
contact avec le rail en pente 41. Le galet 36 sun'rant lmch?alson ; aliil(';i
41 provoque la rotation du levier 38 autour del axe 2’6 et la trans
du poussoir came 7. Le mors mobile 2 est ainsi 11b<‘3re. o
Phase 2 : La rotation du mors mobile 2 autour de l'axe 4 est assurée p
le rail 40. Le cable n'entraine plus la cabhlr-le. o —_
3 : Le levier 38 reprend sa position basse 1n1t'1a e verr uillar
P.haS_e o « ouvert » du mors mobile 2. Sous l'effet de hpertle
amSl'la po:ltll:llabine et grice a une rampe prolongeant les rails de
gﬁ?clll:lsgeeﬁ'insemble se souléve d'une hauteur "a" .

39

22 ©[40

36 38 41
41

Débrayage bloqué
Début de débrayage

Phase 3

Phase 1
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Galet de Aésaccouplement
[ Cuchps mténeyr Trempé-revenu
E ["JJOU 'Lpﬁual ngué
| Hondee fremn .
_fE'(’fU SKF M11 %%-gﬁ%
| Rondelle épaulég_ Forgé zingué
Rondelle M16 U
 Eorou Nylstop M16
| Are pour levier débrayage Zinqué
ek
| Galet 6quiibreur Castidur
FBaqgue pour butée Castidur
| Butée réglable
| Axe pour galet 35NC15 Trempé-revenu
Galet "Nadela”
Chape Forgé
Carter arrlere AlSI7Mg Moulé coquille
[ Vis CHC, M6 x 15
| Vis fendue C356 Trempé
| Coupelle ressort écrou Laiton
Traverse S255
Ra%ort exténeur 455CD6
| Ressort intérieur 45SCD6
| Coupelle ressort came Laiton
Goupille mécanindus
Poussoir & came 35CD4 Trempé-revenu
' Axe galet pour mors mobile 35N15 Trempé-revenu
| Galet "Nadela"
| Axe mors mobile Stub
| Mors mobile C35
Mors fixe C35 '
| Désignation Matiére Observations
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3- PARTIE DESSIN INDUSTRIEL

1 1- ANALYSE TELCHNIOUE
111 Préciser le nom et le role de chacune des piéces en complétant le tableat

vi=dessous

— e
. .2 1
po Nom 5 Réle
! 3 & Ch e i'_k-l.l ) i ,ﬂ-..h;;f ‘.."- d _‘_r“‘ T i
| ]
7 J ~ . ' s |
23 F.‘-'- J"""A" :'f_‘.. [ T ™ :,l: e & _’ﬂ""!lf,a_-_,_"‘ ,4-‘\ -"Iﬂ."
i : T"“.'a.—w-{,;* a periambais & L 2/ 7
1
| : .
] T el / - ' » & a J I i
25 " Lo A g q - >
t-"‘#—‘-" -14-!_.
29 el o T Y - i o
; = . = -
4".4,._!‘\.._ { {4, ":'t_a_ o = 1 o 8y ]_ E.
33 "
_Hlo" i .[’,1_‘ Lo _: ‘q

3.1.2- Donner le nom exact des elcrru:m.s 24 e1 37
24 Kgdamsnf & Wk forqc de il & (i -lagal

g / f s oay [ ! f
. 7 g Mﬂwﬁ f(M&':!'_ ‘&'Hh .r(( J:H. s a (et c""':*--’ui-.'

3 1.3- Préciser le nom et la signification du type de trait utnhsé pour repreésenter la

piece 41. .
Nom : 'Mf’ Ml “;sfl A .-(1...4-: Canels

o

Signification : Cevidgen L’ﬁuu It du PerCsn o wmy plece gdise

{

31 4- A quoi servent les percage @ réalisés sur la piéce 347
T.u-u uﬂ‘_u ‘l.l..,_ﬂ‘-'fL Al e L(.... a t-kq,'(r fx‘r‘l.u (. ,5.11':4"11. 1-|:

3 1 5- Quelle est I'utilite de la vis 157

‘. Lo -‘" 4 ¥ il e'td.-.‘-u ;'l 'PI; ¥ l_., a8 - rrr'-l-. = {-i

l“;
s
[
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()% -¢_,0¢
Jeumaxi= €I - €, =

3 2.2.2- En déduire le type de cet ajustement.

-

3.2- ANALYSE CINEMATIQUE

3.2.1- Dans : o i
“ le !ableau ci-dessous. préciser le nom ¢t le symbole de la t
iaison entre les piéces suivantes : £
S Pleces F Liaison S‘_mb(,}e | {
 let2 Liorer  Sinsr | =T -
. ] |
9etd2 | 2nlaslnement //
TR pEp Y : — .
- b i | |
) g T | 4 |
: - - | S
36 et 41 frstchied /5’;,, ‘

3.2.2- L'ajustement entre 17 et 21 est @16 H7/m6.

+0,018%
0,018

0
avec 316 H7 = @16 et Gt mb =016
3.2.2.1- Calculer les jeux limites:
Jeu mlm ’ L 6,044~ c,eut =€, 044 mm _,»’ A usemen’”
’/af f,uMM EC@J“-L mindmaf anbng ;I/ 7{‘:(’);," Cr,u« s
)

P
Lo én’lo—?f >"7

6 -o,04%2-0,648rmm |
Smins <O

A}{A I(rzwwrb/' (ﬂMI'OU‘M ot f/mw?c % lm,u‘b'- <€

3.3- COTATION FONCTIONNELLE ’
3.3.1- Justifier 'existence la condition Ja. z-zgz‘i, ]
oL Ja
L a,y |22 24
3.3.2- Tracer la chaine de cotes 22 03 ﬁg .
installant la condition Ja. Qﬂr'
3.3.3- Ecrire les équations aux limites de Ja : L 29
Jamini = @2, f L5 2T, X e
b’+
o 24 -
Ja maxi -—-"—‘(7(2_5‘”;;_ Ao wosi * Potiinass ™ P uin
21
‘ 6/12
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3 4- TRAVAIL GRAPHIQUE
Ci-dessous terminer le dessin de définition de la piéce 14 a I'échelle 2:3
en

vue de face coupe A-A (vue du dessin d'ensemble page 3/12)
vue de droite.

PINCE D'ATTACHE DE TELECABINE
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4- PARTIE M ECANIQUE

4.1- ETUDE STATIQUE

Dans cette partie, I'étude est menée au début de la phase d’ouverture de

la pince.

Hypothéses -

. La pince d'attache de télécabine admet un plan de symétrie (0.x.y)

. Les frottements sont négligés.

*  Le poids des picces est négligé.

*  Deffort exercé sur le galet 18 par la butée 20 est modélisé par un
vecteur force A_zrf;g de norme 1500 daN. Cet effort de direction
horizontale est di a la compression des ressorts 10 et 11.

4.1.1- Equilibre du systéme S1 = {18,19.34,36,37,38".
4.1.1.1- S1 étant isolé, faire le bilan des actions meécaniques extérieures

puis conclure.

Données :
La position des différents points du systéme
est :

181 199 0 0
A |18 B |112 c |0 D

0 0

PINCE D'ATTACHE DE TELECABINE
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Bilan des actions mécaniques

(;onclusion:

A ood el as T Alla Al

I
v 4 i
L

4.1.1 .2- Déterminer par

@E‘?‘fﬂ“ :_ 5502,513/

Fext| o | A | |Fext|

= i
Y L

N

ANLET AL

Problome iserotigue | admeb sne

la méthode analytique les actions mécaniques

extérieures inconnues. 3
Selen & FF. S (1")=> By=-b4
: § ) i By = ~5502 515
_ = - .
@zﬂzo/w t Duafsat Beofs=¢ T
B N +Palbi )+ Tofems) & Barsall = V85
© ﬂﬂ(ﬁwm) i ne(bé4/54) + (B * (54 ol T
- ‘/1450001 + (55725415
-ASEeC | B Ba o (41 . ‘
U % +{by t [By = " 2 - N
o 7735 + 5+ 7 Bl e
/1’::} 67‘1 = /fEO'CU/\/
o [ = 1 '
s i —7 = —2 > jll
é’ = ”b (,410[,15) +Wb /f}u/g,,) t I’?5 (621/545'0 |
- -~ - =2 _? == _ =
B8 p by + BD A Banysg tB8a By 70
4% asew| [-1%% O ., |
b 0 [ ) o 0 ‘
AT
O%Savo [- 43388 | o (2]
40
g p
2= by -T2 5500543 4

|
|
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4.1.2- Equilibre du systéme S2 = {2, 3, 5, 6}.

4.1.2:1- S2 étant isolé, faire le bilan des actions mécanigques
extérieures puis conclure.

On précise que l'action mécanique exercée par le cdble sur le mors
;1;001‘)01121 2 est modélisée en K par un vecteur force Kable2 de norme
Ja iN.

Bilan des actions mécaniques Conclusion :

Fext| o | A | |Fex|

4_1.'2:2- Det.ermmer par la méthode graphique les actions mécaniques
exterieures immconnues.

Echelle : Imm => 20 N S2

Départ du dynamique

/
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4.2- ETUDE CINEMATIQUE

4.2.1- Donner la nature des mouvements suivants:

Mg 16

M 16

4.2.2- Tracer sur la figure la page 12/12 les trajectoires suivantes:

Tpag1s €t Trrne
figure de la page 12/12 la vitesse V 53g/16

4.2 4- Justifier ci-dessous que : Op3g/16 = ®A38/16

4.2.5- Ecrire ci dessous la relation de composition de vitesses au point A.

4.2.6- Déterminer graphiquement sur la figure de la page 12/12 la vitesse

—
Vazo16

4.2.7- Justifier ci-dessous que : V716 = Va2o0/16-

PINCE D'ATTACHE DE TELECABINE 11/12




16

Position haute du rail 41

7+17+20

]

Position basse du rail 41 a

Echelle 0,001 m/s = 1 mm

T &

12/12
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™. MiSE EN SITUATION

Le systéme soumis & votre étude est un bras motorisé. Il est représenté par les figures

Ci-gessous et le dessin densemble du document 39 Ce bras motorisé sert de lien

entre une table hospitaliére et les gouttieres destinées & soutenir les jambes dun

patient. Le mécanisme étudié doit satisfaire aux normes hospitaliéres suivantes

* permettre aux gouttiéres de soutenir des jambes de 40 Kg dans la position la
plus défavorable.

» faire passer en une seule manoeuvre les gouttiéres ( donc les jambes ), d'une
position horizontale (utile 4 la chirurgie). a celle dite perinéale ( utile a la

gynécologie).

i Y
Photographie réalisée pour une position | l _aourTeRe

quelconque des bras et des gouttiéres. |
| e i o ¥ — i 8 » : ] Y 2 -.‘
| SR e — -

{ TABLE L \
N
! L SUPPORT GOUTTIRRE

” e :
b S a
» ; BRAS MOTORISE
g

it} -
\ . BouTTiEne

| g S
- I L U U %_-(, !
t..;,..;.'*;;.—--‘;:_'r_q_-,‘;,:,.:L‘a__uw -l | J

2- FONCTIONNEMENT
Une motorisation par verin a gaz 5 anime, avec un systéme roue 9 et vis sans fin 7, un

engrenage a denture droite (10-11) de sorte a obtenir une rotation de la gouttiére
autour de son axe support 11. De plus un systeme pignon 12 (li¢ a 11) et chaine 15
permet simultanément une rotation du bras autour d'un axe solidaire de la table
hospitaliere.

Une liaison sphérique a doigt verrouillable entre le bras motorisé et la table

hospitaliere, permet d'obtenir la rotation nécessaire a I'écartement des deux gouttiéres.

2/10
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12" 23 21 25

10 11 (axe de sortie du support de gouttiere)

./.,t
~
N
\

]

= [

¥

QNN TR
19 24 22 9 14 /a 12
2 1 16 5 7 8 18 20
y A <m A ol
Plateau de table |t_
t ot ! [} w M NGO | p@ | ¥ T e~
— Hn ~ 4y —— \ : S —
= ~ -
| / h% <= \ N X
o N, 7 u.
il lx\ - RS
N — i " 2
1] | o/ [ | 7 & — 7
T cC
2 i
C A 33
* Vue de face, couvercle 25 enlevée :
Mo_.m 1:2 BTS ELT - EPREUVE DE ESM SESSION 2024
—1-© e
P BRAS MOTORISE mddeabiaid .
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Ll | cowmgy T
24 | 1 | o——— | Acusmgs
L0 O T e
o ———— ___AXxe brag
' 17 CrNiM
?“_lﬂi—!’i%&mm-so e W
1
— Flas
50 T‘” sl AlCu4MgSi j
(o | —oupile C 40 |
9 :
?#Mfe AICUAMgSi B
18 L ] Coquille avant AICU4MgSi W
17 | 1 | Flexible | |
16 1
16 | L
15 1 Chaine pas = 9,525 \ T
14 2 Coussinet CuSn 8 \Fritté \
13 4 Coussinet CuSn 8 %ritté 1
12 2 Roue pas =9,525;7Z =25 17 CrNiMo 6 \ w
11 1 Pignon arbré m=2;Z =30 17 CrNiMo 6 \ W
10 1 Pignon m=2;Z =15 17 CrNiMo 6 \ ‘\
9 1 Roue m=1;7Z = 66 WCrN'\MoB\ \
8 1 Vis CHC, M6x50 \ \
7 1 Vis sans fin (1 filet; p=5°; o = 20°; Dp = 12) C 40 \ W
6 1 Equerre A‘CU4MgS| ‘ \
5 1 Moteur OML 8 \ \
4 1 Tendeur X30Cr13 ‘ \
3 1 Vis de pression 35 CrMo 4 \ \
2 1 Galet 16 CrNi 6 \ j
1 1 Corps | AlCu4MgSi \ \
Rep.| Nb. Désignation Matiere NObS' \

4/10
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A- PARTIE DESSIN INDUSTRIEL
A 1- ANALYSE TECHNIQUE
A.1.1- Quel est ie nombre de vis 3

3 7 Justifier votre réponse.

41 og 0 & R

asassassayassrrnaataend e L L AL AvAAEsEEENEAL bR LRIy
D . . " .
wesnavas .
vesabatea

A.1.2- Compléter le tableau ci-dessous, par le nom et [ symbole de la laison entre les

pieéces suivantes

Piéces Nom de la liaison Symbole de la liatson

p.2 5. & N S

21et32 | ... e N e cxrebin

1l etl2 TRt e e R S R TR SR R !

1 v 3 S |

Table €t 32 | e L

A.1.3- En analysant la solution constructive de I'assemblage de la roue 12 et le

pignon arbré 11, compléter le tableau suivant en donnant la solution technologique

pour chague position:
Maintien en position

Mise en position

...................................................................

Assemblage ...................................................................
b T - SN SN,

A.1.4- Compléter le tableau ci-dessous, en precisant le type d'ajustement entre les

piéces puis donner un exemple dans chaque cas.

Piéces Type d'ajustement Exemple

...........................................................................

23 et 32
9etld
13611
11 et 12

........................................................

...........................................................................

........................................................

...........................................................................

........................................................




L p—

¥y 5- Compléter ci- ;
dessous. la chaine de la transmission de mouvement de la vis sans

¥ /in 7 & 1a table par les repéres suivants : 9, 10, 11, 12 12, 15 et 32.

A.1.6- Dé
6- Déterminer le rapport de la transmission de vitesses 47 entre la vis 7 et la roue

11 (voir les caractéristiques dans la nomenclature).

...................
...........................
..................................................................................

...........................
........................................................................................

...........................

A.1.7- Pour des raisons de sécurité et d
rotation Nm,

r dans ce cas, la fréquence de

ne doit pas dépasser 6,5 tr/min. Détermine

du moteur 5.

'"“--------u-....-....-.-......-.........................-.............--..........--~-..-.-....-....--.‘.'-
P I I L R i L L L
. ..--...................-. e sneaasanseLdeEn

............................................................................................

.....................................................................................................

..................................................................................................

..........................................................................................

32 12
r_

"

LT IES
’\ i .
24 7
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A 2- Dessin définition du tendeur 4
définition du tendeur 4 suivant

Ci-dessous, compleéter, a l'échelle 2 .1, le dessin de

J4a vue de dessous,
-la vue de gauche en coupe E-E (coupe brisee a plans secants} \\

N B ' La vue de face est complete.

E-E

HOY TENDEUR 4

7/10
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PARTIE MECANIQUE

! Cette élude statique

4.1- Statique

a pour objoce
Joctit do validor (o cholx de I chalne & rouleaux en

déterminant |
Minant l'effort maximal oxerca 1

i I o tand .
Afin de ré our sur collo-of
Pondre aux quostions, on fora fo

Vhypothéses suivantes -

toutes les liajg
§ liaisons sont considérdas parfaites,

le frottemer
BMment et sec
ent et ses offotg sont nagligos,

le poi -
i POIdS propre de chaque pidce st naEligé.
1.1- L'ensemble (4 +2 + 3) 4

. ant isolé, faire le bilan des actions macanigues
ures et justifi :
. et justifier que lo systdme ost en équilibre isostatique,

an des actions mécaniques extérieures,

Foa | A Lensemble (4 + 2 1 3) isolé ,
Biss B \ 3600 N Support de E,,,
Justification:
................................................................. o—
................................................................. dynamique
l 2
B.1.2- Déterminer graphiquement les

actions mécaniques en E et en F.
Echelle : 1imm — 50 N

8/10
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B.2- CINEMATIQUE
Cette étude a pour but de déterminer 1a vitesse linéaire Voaga/r

support de la gouthiere.

La figure du document 10/10 montre une position intermédiaire du bras et de fa

gouttiére ainsi que leur sens de rotation.

On rappelle que Ny p = Ny r = 6,5 tr/min. On utilisera les abréviations suivantes :
T = Table, B = Bras et SG = Support Gouttiere.

On donne : 003 = 564 mm , 0,0, = 255 mm.

B.2.1- Quelle est la nature du mouvement MVtr(,—,a ;
e ]

..............................................................................
--------------------------------
.......................

10/10.

......................................
........................................
............................................................
-------------------------------------------
.........................................................................................

..................................................

........................................................................................

-------------------------------------------------------------------------------------
.......................................................

...................................................................

..........................................................................

.........................................................................................................
....................................

.................................................................................
............................
................................

................................................................................................................
.............................

B.2 6- Etablir la relation de composition des vitesses entre ces trois vitesses V(-):aSG T

Voasae & Voser

............................................................................................................................................

—

............................................................................................................................................

B.2.7- Déterminer graphiquement la norme du vecteur vitesse VOSSG/T'

o S J——
I%ssan!




Echelle des vitesses : Tmm — 5mm/s

Plateau de table

Gouttiere

Bras motorisé (B)

Support gouttiere (SG)

10/10




