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ILOT DE SOUDLAGE PAR POINTS

1 - Mise en situation :
La construction d’un véhicule automobile nécessite un grand nombre de taches synchronisées . Chaque
tache est réalisée a I'aide d’une chaine ( pliage , soudage , assemblage , montage, etc... ) et chaine est elle-
méme constituée d’flots réalisant chacun une fonction bien précise .

L’étude portera sur un ilot réalisant une partie des soudure du chdssis .
L'llot qu’on se propose d’étudier est issu de la chaine d’assemblage du chassis des automobiles KANGO .
Celui-ci permet de réaliser de fagcon autonome une partie de soudure du chassis et I'assemblage ( par
soudure ) d’un traverse sur I'avant du véhicule . Les figures ci-dessous montrent I'ensemble des pieces a
assembler ( fig 1) et la position de la traverse sur le chassis ( fig 2 )

Fig. | : présentation du chéssis et de la Fig. 2 : présentation du chissis et de la
traverse avec sa doublure raverse assemblée

Chassis

Traverse non pliée

Points de Traverse pliée sur la
Doublure soudure doublure et soudeée sur le
chdssis

2 — Présentation de I'ilot ( voir page T3 )

La composition est la suivante :

® Un convoyeur de chassis de véhicule : il permet le transfert des chassis d’un ilot a 'autre .

® Un convoyeur de chassis : il alimente en permanence I'ilot en traverses .

® Un poste multifonctions : il réalise d’une part, I'assemblage par pliage de deux parties réalisant la
traverse ( la traverse est constituée d’une partie extérieure renforcée d’une doublure cf. fig 1 ) et d’autre
part le positionnement de la traverse sur le chassis .

ILOT DE SOUDAGE PAR POINTS Dossier Technique Page T1



® Trois robots soudeurs identiques ( R1, R1 et R3 ) : ceux-ci réalisent respectivement les soudures a
I'arriere gauche, arriere droit et avant droit .

® Un quatrieme robot soudeur R4 réalisant deux fonctions grace a une téte rotative, il permet le transfert
de la traverse du convoyeur vers le poste multifonctions ( préhenseur ) ou réalisent les soudures a I'avant
gauche du chassis ( soudeur )

3 — Description du fonctionnement de I'ilot :

L'llot fonctionne de fagon autonome, aucun ordre opérateur nécessaire pour I'exécution des soudures .
Dés qu’un chassis se présente sur I'llot et qu’une traverse est présente sur le convoyeur, le cycle débute .
Les robots soudeurs 1 et 2 commencent leur cycle . Pendant ce temps le quatrieme robot qui a été
préalablement positionné sur la fonction préhenseur , procéde au transfert de la traverse et de la doublure
non assemblée sur le poste multifonctions . Suit a cette opération , il passe en mode soudure et entame
avec le robot 3 son cycle de soudure .

En fin, le poste multifonctions effectue I'assemblage de la doublure sur la traverse et positionne I'ensemble
sur le chassis pour y étre soudé . Lorsque la traverse est en place, les robots 3 et 4 peuvent procéder a sa
soudure.

4 - Description du fonctionnement de la pince ( page T4 ) :

® [ a transmission du mouvement du moteur 11 a la vis (28) est assurée par I’engrenage (8) et (10) .

® | 3 translation des écrous (25) et (27) entraine , suivant le sens de rotation du moteur (11) , I’éloignement
ou le rapprochement des deux électrodes (1) et (31)
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PRESENTATION DU SYSTEME
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B — ETUDE DE LA PARTIE ELECTRIQUE :
| - Etude du moteur M2 :
Le convoyeur de traverses et doublures est entrainé par un moteur asynchrone M2 triphasé a rotor en
court- circuit . Des essais ont été effectués sur ce moteur, ils ont donné :
® Essai a vide : U = 380v entre phases , 50Hz, Iv=2A et Pv=283w.
® Essai en charge nominale : U = 380v entre phases, | =7A, Pa =2,5Kw et n = 720tr/mn .
La résistance d’'un enroulement du stator est R =0,5Q.
1 —Sur le plaque a bornes du moteur est réalisé le couplage suivant :

O O O Donner les tensions indiquées sur sa plaque signalétique : (0,5pt)

............ [ocoiiiiiiin,
(S— J—

2 — Déterminer les pertes fer stator Pfs et les pertes mécanique Pm sachant que Pr; = 2/3 P, : (1pt)

4 — Pour le fonctionnement en charge nominale, calculer :
Q= Les Pertes JoUlEs StAtor : (0,5P1). ...ttt ste st stesteste et ste st e e e e e e n e st e s e bensesaeraeraens

b — La puissance transmise Ptr : (0,5pt)

C— Le glISSEMENT 1 (0,5P1)...ceceiiiietieice ettt s et et st et et et e be st es bt ae ete e s et aneeb eteenaeseeeaneeaes
d — Les pertes Joules rotor Pjr: (0,5P1).....cccciiireie ettt sttt ee st st es ettt ses b ss e st s s et ane et st ensarannane s

e — La puissance utile Pu : (0,5pt)

f—Le rendement 1) 1 (0,58)...cccoi ittt e e b e st b e st b e st be et ea st ebeaenea

5 —Si le couple résistant du convoyeur de traverses et doublures est Tr = 25Nm , le moteur M2 est-il
capable d’assurer le déplacement du convoyeur ? Justifier votre réponse : (1pt)
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6 — Déterminer le déphasage ¢ de la tension V aux bornes d’un enroulement statorique par rapport au
courant J qui le traverse : (0,5pt)

8 - Le moteur M2 est branché sur un réseau triphasé équilibré .Ecrire les équations horaires des trois
tensions simples : (1,5pt)

ACEEE
v(t) = -

9 - On adopte le démarrage direct pour le moteur M2 , un seul sens de rotation . Ce moteur
est commandé par une boite a deux boutons poussoirs m ( marche ) et a ( arrét).
a -Compléter le cir‘cui‘r de puissance ainsi que le circuit de commande (2,25pts)

L2 L3
_Jr _|__]r_| DESIGNATION FONCTION
| Sectionneur tripolaire
| |__._
I | porte fusibles
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Couplage a réaliser sur réseau . 220V
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b - Etablir le circuit de commande de ce ¢ - Barrer la mention inutile (1,25pts)

moteur : (1pt) e Un contacteur est un appareil de commande
L1 et de protection. « vrai » « faux ».
Fusible e Un discontacteur est un contacteur muni

d'un relais de protection « vrai » « faux ».

eUn relais magnétique est un appareil de
protection contre les courts circuits .
« vrai » « faux ».

e Un relais magnétique réagit d'une maniére
differée. « vrai » « faux ».

[ eUn relais thermique est un appareil de
protection contre les surcharges. « vrai »
L2 « faux »

Il - Le convoyeur de chassis de véhicules est entrainé par un moteur asynchrone triphasé a cage
hexapolaires ( 6 pdles ) . Ce moteur est alimenté par un réseau triphasé 220v/380v ; 50Hz . La résistance
mesurée entre deux bornes du stator est R =0,8Q2 . En fonctionnement normale le glissement est g = 6% ; la
puissance absorbée Pa est mesurée par la méthode des deux wattmetres : P1 = 8700w et P2 = 3600w ; les
pertes collectives Pc = Pfs + Pméc = 1100w avec Pfs = Pméc .

1 — Déterminer la puissance active absorbé par le moteur Pa : (0,5pt)
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6 — Déterminer les pertes par effet joule au rotor Pjr : (0,5pt)

9 — Ce moteur entraine une charge mécanique dont sa caractéristique Tr(n) peut étre assimilée a une droite
passant par les points ( 960tr/mn ; 60Nm) et ( 1000tr/mn ; 40Nm) . Déterminer les coordonnées du point de
fonctionnement : (1.5pts)
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