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ROTATOR tout électrique

Question 1. Par un isolement pertinent, déterminer le couple C,4 a fournir par le motoréducteur en fonction des
données du probléme.
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Question 2. Faire I'application numérique dans le pire des cas en fonction de la performance annoncée par le construc-
teur.
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Question 3. Quel rapport de réduction, que I'on notera r, faut-il utiliser pour valider '’exigence demandée ?
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Question 4. Déterminer Aa la variation de 'angle pendant un trapéze de vitesse en fonction de w,y, 1" €t 7.
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Question 5. Déterminer la vitesse de rotation en sortie du moteur w,,, nécessaire pour vérifier le temps de retourne-
ment.
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Question 6. Le moteur choisi permet-il de valider le critere de temps de retournement ?
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Question 7. Déterminer 'effort F;, a fournir par la motorisation pour maintenir le systéme en équilibre.
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Question 8. Sachant que P, P, est colinéaire & z , montrer que la résultante de l'action {v; — 2} est dirigée par le

—
vecteur z .
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Question 9. Quel(s) vérin(s) pourrai(en)t convenir ?
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Question 10. Déterminer les fonctions de transfert H.(p) et H,(p) sous forme canonique de telle sorte que A(p) =
H.(p)-A.(p) + H,(p)-X,,(p)
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Question 11. Déterminer la valeur de K, en fonction de T, K 4, K, K, et R, notamment pour vérifier le critére énoncé
précédemment.
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Question 12. Dans une telle configuration, le systéme sera-t-il précis ?
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Question 13. Déterminer l'erreur en régime permanent, notée ¢, pour un tel déplacement de l'utilisateur et pour une
entrée consigne en échelon en fonction de K4, K., K, K,, R, et a notamment.
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Question 14. En utilisant 'expression de K., montrer que plus la constante de temps du sous-systéme H(p) est faible,
plus le systéme asservi complet sera précis.
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Question 15. Expliquer pourquoi les variations des différentes courbes. Expliquer également pourquoi, a t = 0 s, les
valeurs issues des différents capteurs sont différentes.
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Question 16. Quel est le critere a respecter pour que le transpalette ne bascule pas ? Conclure en commentant la courbe.
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