EFE GME 1

DOSSIER
REPONSE

Rectifieuse pour disque de freins

Rectifieuse Pro-cut 9.0 ® .

PRO-CUT

ROTOR MATCHING SYSTEMS

Ce dossier comporte 5 pages :

Document DR 1
Document DR2
Document DR3

Document DR4 :

Document DR5

: Schéma de principe de la mesure de battement. Calcul.
: Constitution des groupes isocinématiques
: Schéma bloc de la chaine de transmission de puissance

Schéema cinématique de la rectifieuse
FAST de la rectifieuse

: Temps d’action de la fourchette d'interception



Modéle ENSD eNEOPTEC
Nom :

(Suivi, s'il y a lieu, du nom d’épouse)

Prénom :

N° d’inscription :

Né(e) le :

(Le numéro est celui qui figure sur la convocation ou la feuille d’émargement)

Concours

Sect

ion/Option Epreuve

Matiére

DR1-2-3

EFE GME 1

Tournez la page S.V.P.




Mesure de battement Document DR1

Question 1.1

Relevé de mesures de battement :

|Relevés(enuym)| 0 | 6 | 12 | 22 | 16 | 14 | 0o [ 10

Question 1.2

Valeur du défaut de battement calculée :




Constitution des groupes isocinématiques Document DR2
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Schématisation Document DR3
Schéma bloc de la transmission de puissance de la rectifieuse
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Modéle ENSD eNEOPTEC
Nom :

(Suivi, s'il y a lieu, du nom d’épouse)

Prénom :

N° d’inscription :

Né(e) le :

(Le numéro est celui qui figure sur la convocation ou la feuille d’émargement)

Concours

Sect

ion/Option Epreuve

Matiére

DR4-5

EFE GME 1

Tournez la page S.V.P.




FAST partiel du mécanisme

Document DR4

FP : Rectifier les deux surfaces d’un disque de frein

sur le véhicule
( roues déposées, véicule levé sur un pont de levage)

Animer le disque d'un
mouvement de coupe
par rapport a l'outil

Guider le disque

_

Entrainer le disque

Appliquer un flux bouclé
d’'énergie motrice au disque

Lier le disque au flux
d’'énergie

Pivot de fusée de roue

Transformer I'énergie
disponible en énergie méca

]

Lier le moyeu de fusée
au flux d'énergie

Adaptateur

Bati rectifieuse + Pied

Moteur électrique

Adapter les actions
meécaniques et les
mouvements « moteurs »

Utiliser un systeme
roue et vis sans fin

Accoupler le rotor a
une vis sans fin

Animer les outils
coupants d'un
mouvement d'avance
par rapport au disque

Guider les arétes
coupantes de 2 outils
guasiement
perpendiculairement
a 'axe de roue

Lier les outils a un chariot

Guider la vis sans
fin

Guider la roue

Guider en translation
rectiligne le chariot / bati

Pivots « bloquées »

Orienter le bati

Glissiére

Positionner le bati / plan
d'usinage

Entrainer les outils

Transmettre et adapter la
puissance motrice

Définir des profondeurs
de passe

Positionner les arétes
coupantes / chariot

Guider en rotation les outils
les outils par rapport au
chariot

Eléments de transmission

Régler la position angulaire
les outils par rapport au
chariot

Axes de pivot

Ecrous « cames » et vis
micrométriques




Temps d’action de la fourchette d'interception

Document DR5

Q2-10 Angle de rotation mesuré ¢ =

Vitesse de rotation du module d’alignement :

Position de la roue a rochet au
moment du dual stop

Position de la roue a rochet a la
fin du single stop
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Rectifieuse pour disgue de freins

Rectifieuse Pro-cut 9.0 ®

PRO-CUT

ROTOR MATCHING SYSTEMES

Ce dossier comporte 3 pages :
Document DRes1 : Extrait de catalogue Gyromeétres
Document DRes2 : Extrait de catalogue moteur
Document DRes3 : Formulaire d’inerties equivalentes



Gyrométre mécanigues vibrants

EFE GME 1

Document DRes 1

Le gyrométre est un capteur de mouvement. |l fournit une information de vitesse
angulaire par rapport a un référentiel inertiel (c'est a dire fixe vis a vis des étoiles).
On distingue le gyrométre du gyroscope qui est un capteur de position angulaire.

GYROCHIP

II""'"C.-:—.'.:>1:'|t:u|..|l rate

Relarence

y Rotation

- | gy rate DO
R l j vollaga
2 | Demodulator output

Pickup
amplifiar

Ces gyrométres sont basés sur des corps vibrant selon un certain mode (ou

direction) de vibration.

La rotation écarte les branche du diapason et,en raison de I'apparition d'un
couplage lie a la force de Coriolis, ceci va permettre d'exciter un autre mode (ou

direction).

La mesure de I'amplitude de vibration de ce mode parasite permet de remonter a

la vitesse angulaire.

Performance

Gamme Standard +64, 75°/s

Gamme du signal de sortie (Nominal) +0.25 to +4.75 Vdc

Calibrage du facteur d'échelle (a 22°C) +3% (including temp) £5% (including temp)
Calibrage partiel (a 22°C) +2.50 Vdc Nominal

Variation angulaire selon la temperature (Dev. a < 4.5%s =7.0%s

22°C)

Short Term Bias Stability = 0.05%s

{100 secondes a temperature constante.)

Stabilité a long terme (1 an) =1.0%s

Sensibilité en accélération =0.06"s/g

Temps de demarrage <1.0s

Bande passante (-907) > 50 Hz

Mon linéarité = 0.05% of F.R.

Seuil / Résolution = 0.004%s

Bruit de sortie (DC to 100Hz) = 0.025°/s/VHz

Durée de vie 10 ans, nominale
Environments

Température de fonctionnement 40°C to +85°C

Temperature de stockage -55°C to +100°C

Vibration de fonctionnement 1.5 grms 20 Hz to 2 kHz random
Vibrations limites 3 grms 20 Hz to 2 kHz random
Choc admissible 2000 g




EFE GME 1

Extrait de catalogue Moteur Document DRes 2

BROOK
CRAMPTON

Gamme moteur 3000 tr.min™" (2 poles)
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FORMULAIRE D’INERTIES EQUIVALENTES

EFE GME 1

Document DRes 3
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Caractéristiqgues équivalentes d’inertie de
meécanismes courants

wmf’{'}'} Philippe Taillard et Christian Teixido extrait de la revue Technologie n°® 111
Type Schéma de principe Caractéristiques équivalentes
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