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DR1 : FAST partiel de la fonction FT1.1 : Dérouler la courroie mobile
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DR2 : Chronogrammes des tensions de commande et d'induit
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DR3 : Schéma cinématique
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DR4 : Equilibre du cadre d’inclinaison 3

Bilan des actions mécaniques extérieures :

3 actions s’exercent sur l’ensemble isolé :

· Action du cadre 1 en B parfaitement définie.

· Action de la crémaillère 26 en C de support CE.

· Action du bâti 4 en D.

Échelle des forces :
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1 cm représente 200 N

DR5 : Simulation informatique de l’inclinaison de la plateforme de marche
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Course de la crémaillère 26 :   c=


DR6 : Commande de l’affichage des DEL
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Nombre de sorties nécessaires : Ns=

DR7 : Algorigramme du sous programme d’affichage
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FT1.1 : Dérouler la courroie mobile





FT1.11 : Entraîner la courroie mobile (15)





FT1.12 : Guider la courroie mobile (15)





FT1.111 : Convertir l’énergie électrique en énergie mécanique de rotation





FT1.112 : Transmettre la rotation au rouleau avant poulie (7)





FT1.113 : Transmettre le mouvement à la courroie mobile(15)





FT1.121 : Supporter la courroie mobile (15)





FT1.122 : Aligner la courroie 


Mobile (15)























Plateforme de marche 8
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ETUDE D'UN SYSTEME PLURITECHNIQUE
Code sujet

_1223325742.unknown
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