DOCUMENT RESSOURCE 1

Vues générales et caractéristiques
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Ensemble mobile verticalement : (a) en position haute (b) en position basse, sans charge

Les hauteurs de 6430 mm et 6480 mm sont supérieures a l'exigence de 6 m.
Pour I'ensemble du sujet, la seule valeur de 6 m sera considérée.



Diagramme partiel des exigences

req [modele] AGV [exigences partielles] )

«requirement»
Déplacement
d'un chargement

Id=1

Text="le systéme
doit déplacer des
bobines entre les
zones du hall"

«requirement»
déplacement

«requirement»
chargement

«requirement»
Sécurité

Id=1.1
Text="le systéme
doit se déplacer

Id=1.2
Text="le systéme
doit transporter,

1d=1.3
Text="le systéme
doit éviter toute

dans le hall en poser et déposer collision"
autonomie" une charge" 7
"‘._« refine»
«requirement»
Basculement
Id=1.3.1
Text="le systéme
doit éviter tout
basculement"
Id Exigences Criteres Niveaux
11 Déplacement Autonomie 8 heures en cycle
standard
1.2 Chargement Charge 4 200 kg
Hauteur maximale de dépose 6m
Nombre de bobines transportées
simultanément <4




Diagramme partiel de définition de blocs

bdd [block] AGV [structure]

«System»
AGV

Values
Vitesse maximale AV=1,6 ms™
Vitesse lente=0,5 ms™
Vitesse maximale AR=0,5 ms™
Accélération standard=0,3 ms™*
Décélération standard=0,3 ms?

Masse en mouvement<15 000 kg

' t

1

1

1

« block »

Ensemble mobile

verticalement

Parts
:mat mobile
:cellule isocentrage
‘telémétre haut

Values

Hauteur dépose Hmax =6 m
Charge mobile< 6000 kg

1

¢

Décharge critique =80 %

1

«block»
Outil

Parts
:pinces (x6)
:vérins hydrauliques

« block »
Charge

Values
Diamétre < 1,5 m
Hauteur < 3,92 m
Masse < 4200 kg

v

« block »
Bobine (laize)

Values
Diametre =2 1m
Diameétre £1,5m

« block » «block»
batterie Base mobile
Values Parts
Tension=72V :.chassis
Capacité < 620 Ah ‘tourelle

.essieu ariére

:centrale hydraulique
:scrutateurs

:télémétre bas
sinterface

:armoire de puissance
:armoire de commande

Values
Largeur =1,69 m




DOCUMENT RESSOURCE 2

Définition du cycle standard

L6f 5 o e - .

Vitesse de I'AGV (mrs)

Hauteur de la charge (m)

temps dans le cycle (s)
Cycle standard

De t=0 s & t=260 s, le chariot déplace une charge. A t=260 s, il dépose cette charge a une
hauteur de 6 m. De t=260 s a t=360 s il revient a 'espace de chargement a vide.

Courbe d'aide au calcul
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DOCUMENT RESSOURCE 3
Modéle AGV — comportement au freinage
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Probléme supposé plan

(0) sol, repere lié (O,X,y)
(1) chassis de masse m, et de

centre de gravité G,

(2) ensemble mobile verticalement
(mat mobile + outil + bobine) de

masse m, etde cendre de
gravité G,

(3) roue arriére. Masse et inertie
négligée. Rayon R

(4) roue avant motrice. Masse et
inertie négligée. Rayon R

Onpose M =m, +m,,.
I; lieu de contact entre la roue
arriere (3) et le sol (0)

I, lieu de contact entre la roue
avant (4) et le sol (0)

Parametres de position x(t) et y(t).

156, :Xz)?"'(}/(t)‘l')/z)y (x,<0)



