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Premiere Partie :

Q1:
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tourner le volant

02:
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Partie 2 : Etude d’une unité de conditionnement

Q4 : D’aprés le diagramme d’exigences, si la masse du produit est inférieure a 100g, la cadence
est de 200 coups par minute. C’est supérieur a 190 coups/min, donc compatibles avec les exigences
client.

Q5 : Silacadence est de 200 coups par minute, la durée pour mettre en boite les 8 produits est :

;_8x60_ .,
_ _ 200 %
La distance parcourue par le tapis de tunnel pendant cette durée T est :
12 X 2,4
D=VXT = 0 = 0,48m = 480mm

Cette distance est supérieure a 450mm, il y a des produits qui vont tomber !

La vitesse a respecter pour ne pas faire tomber de produits est :
. D 045 45 9 540 11 _
=TT 24 ~250~50m/s— =0 m/min = 11m/min

Q6 : A une cadence de 200 coups par minute, on remplit 25 boites par minute, le tapis doit donc se

déplacer de 25 fois 130mm par minute.
Vy = 25 % 130 = 3250mm/min = 3,25m/min

Q7 : Lazone que peut atteindre le point C est une surface cylindrique d’axe O,z, de rayon 800mm
d’ouverture angulaire de 240° et de hauteur 2100mm

Q8. =

——_
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Q9:
y. Yo Y }’{ == Yo
0 . V1
10 o 021 . Y2 9
Qq/0 = 010-20 Q1 = 621.29 021 0
x;
X1 X5 —
5 2 921 X1
0 021 |
Zo 0 Zo X1 B 610 o
A
Q10:
0C=0A+AB +BC=L.% + L,. %, — 1.7
Q11:
. [dOC dx1 dx, .
Veesyo = TS _ +L2- ar . — Lz

;. s . . dzy
Remarque : L; et L, sont des constantes, leurs dérivées sont nulles, ainsi que [ﬁ]
0

dx1 dxl —
+ .Ql/o /\x1 = 910.20 A X1 = 910-3’1
11

dxz de ——— —_— . . , SN , . .
+ 05,0 ANXy = ({01 + 21)0) ANXy = (021 + 010)- 29 A X3 = (021 + 010). Y2
P

Flnalement ona:

Veesjo = Ly.010.Y7 + Ly. (021 + 010).57; — 1.2

Q12:
_ dVCES/O _ Ll'é10'ﬁ+l‘2'(6‘21 + 610)%_12_0)
Qcezjo = dt = dt
0

dy,

Gcesjo = L1. 010-¥1 + Ly. 610 [dt

d o
] + L. (61 + 010).57 + L. (61 + 610). [ yz] iz
0

dy; dy;
[ ] [ +-Q1/0/\J’1—910 ZoNy; = —010.%7

dy, d)’2 — : : —
[ ] [ + Qz/o Ay, = (92/1 + -(21/0) Ay, = (921 + 910) Zg Ny; = —(021 + 010). X3

Finalementon a:
Acesjo = Lq.6010.Y17 — Ly. 050. %1 + Ly. (921 + 910)-37; — L. (921 + 910)2.x_2' - Az
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Q13:

On projette y; et y, dans la base O :

Y1 = —sinfyy.xg + cos019.Yo
Y2 = —sin(fy; + 019).Xg + cos(621 + 019).Yo

VCE3/0:('Ll.élo.Sinelo'Lz.(921+910).Sin(621+610)).x—6+ (Ll.élo.C05910+L2.(921+910).COS(921 +610))%')\Z;

Q14 :

||VCE3,0||=J(—L1. B10.5in010 — Ly. (821 + 610).5in(Ba1 + 010))? + (Ly. O19.c05010 + Ly. (621 + 19). cos(851 + 010))* + A2

Q15

On remplace par les angles par leurs valeurs dans un premier temps : :
||Vce3/o”=\[(L1- 610+ Ly. (921 + 910))2 + A2

On affecte les valeurs numériques :

||VCE3/0||:\[(0,4 X 60 + 0,4 x (180 + 60))* = 0,4 x 60 + 0,4 x (180 + 60) = 24 + 96 = 120m/s
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Partie 3 : Scie de marqueterie
Q16 :
Classe | : Béti :{1;2;3;4;8;12;13;14;15;18;20;21,22;23;24,25;31,;34,35;36;37}
Classe Il : Arbre {5; 11 ;26 ;27 ;28 ;29 ;30 ;32}
Classe lll : Coulisseau : {10}
Classe IV : Porte lame {6 ;7 ;9 ;16 ;17 ;19}
Q17
Glissiere d'axe y
A Pivot d’axe x
Glissiere d’axe z
B
Pivot glissant d’axe x
Q18:
D D
I
o M s
B
X— AP
Eg A
A g | |
I I
v vy, N\




Prépa YAUBAR Cahier réponse DS1 DS S|
PTSI | ore P DS1]| 4n
Q19:
- Y
X
Z

|
IL\DI
| LN 80

AT

i
Lo

YIATEL SIS NTTTLSNLLTLNITY

e e

Ve,

7 2777777
é

N

=4 ax 12




Prépa YAUBAN

PTSI

DR7

Cahier réponse DS1

DS Sl

DS1

4h

Partie 4 : Etude graphique de la pince Schrader

| 020:
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Q24: Pivot (E.§)

Pivot (B,7) Pivot (C.y)

Pivot glissant (A,X)

Pivot (D,y)

Pivot (B,7)

Pivot (F.7)

Q25




