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Session 2005

BACCALAUREAT PROFESSIONNEL

Etude et Définition de Produits Industriels

Epreuve : E1 - Unité U 11.

Etude du comportement mécanique d’un systéme technique.

Durée : 3 heures Coefficient : 3

Competences et connaissances technologiques associées sur lesquelles porte I'épreuve :

C 12 Analyser un produit

C 13 : Analyser une piéce

C 21 : Organiser son travail.

C 22 : Etudier et choisir une solution.

S 1: Analyse fonctionnelle et structurelle des systémes

S2: Lacompétitivité des produits industriels

S3: Représentation d’un produit technique '
S4: Comportement des systémes mécaniques -Vérification et dimensionnement.
S5: Solutions constructives-Procédés -Matériaux

S6: Ergonomie - Sécurité.

Ce sujet comporte 25 documents ;

- Dossier technique doc. 2 a 8

- Dossier travail / doc. 9 a 20
- Dossier ressource doc. 21 a 25
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Mise en situation de I’étude :

Lors d'une journée de course, chaque participant effectue 3 courses et autant d’essais. |l
doit travailler fréquemment sur son bolide. Le pilote de kart amateur n'a pas a sa disposition

les moyens d'un professionnel.

Le chariot léve-kart Driv'up est un chariot escamotable
qui permet de transporter des karts de compétition et de
jouer le role d' “établi”’.

= Le leve-kart doit permettre & une personne seule,
d'installer le kart sur le chariot, ce qui est difficilement
réalisable sans aide car un kart pése jusqu'a 130 kg.

= Le léve-kart doit permettre au kart d'étre stable en
position haute : & une hauteur d’environ 1m. (Hauteur
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idéale pour travailler sur le kart dans de bonnes
conditions).

= Le léve-kart doit permettre a I'utilisateur de déplacer
facilement le kart, n’importe ou sur le champ de course.

= Le léve-kart doit faciliter le chargement du kart sur une
remorque et avoir un encombrement minimal pour le

rangement.

Photographies du léve-kart manuel :

Position basse

! |_e concept Driv'Up est breveté par la société MECANROC
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Description du fonctionnement :

’ Les procédures d_e chargemént et de déchargement pour le |éve-kart manuel se
décomposent en trois phases distinctes, qui sont dans le cas du chargement :

® I’accrochage @ la levée avec un seil b 4 , :
’ Vi v eul bras : « levée prlmaire », @ la levée ave
. . . - vV vec
bras « levée secondaire ». ! les deux

Voici la description de ces différentes phases, lors du chargement :
= @ Laphase d*accrochage :

L'utilisateur accroche le bras arriére a l'arriére
du lfart. Cette phase ne demande pas I'action des
actionneurs, mais positionne le kart et le chariot
en position initiale.

= @ Laphase de levée primaire :

L'utilisateur fait tourner le bras arriére autour
de I'axe de la roue arriére, ce qui fait décoller
I'arriére du kart du sol. Le kart est alors en appui
sur le sol au niveau du pare-choc avant,

Au fur et 2 mesure de la manceuvre le chariot roule
et se positionne sous kart .

= @ Laphase de levée secondaire :

Le bras avant entre en contact avec le kart
- et le souléve. Le kart ne touche, dés lors,
plus le sol. '

La rotation des deux bras continue jusqu’au
mgment ou le vérin et les ressorts a gaz -
arrivent en fin de course, le kart est alors
en position haute sur le leve-kart

inVelri)saens»le cas du déchargement du kart, on retrouve ces trois phases dans le sens
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Présentation de I'étude :

La société commercialise actuellement le modéle de léve-kart manuel, elle
souhaiterait développer un modéle électrique. '

Le modéle manuel est destiné aux karts les plus légers, comme les karts a moteurs
2 temps de 100cc et de 125¢c qui peuvent peser de 60 a 100kg. ' ~

Le modéle électrique sera destiné aux modéles de karts plus lourds, comme :
- Les karts 4 temps et électriques. '
- Les karts de 125cc lestés.
- Les superkarts de 250cc (jusqu'a 130kg ).

Le modéle électrique sera alimenté par une batterie de 24 volts, le rendant
entiérement autonome. Il sera commandé par l'utilisateur avec une télécommande.

Problématique :

Le bureau d’études de la société a développé une maquette virtuelle du

futur léve-kart électrique, en améliorant la cinematique. On vous
demande de valider la cinématique et de choisir un vérin électrique
capable d’animer 'ensemble. :

Présentation du projet du léve-kart électrique :

Position basse Position haute

| Vérin électrique
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13 6 |Axeressort & gaz S 235
12 1 |Axe fige du vérin S 235
11 1 |Axe corps du vérin S 235
10 8 |Pdlier -
9 4 |Roue
8 -2 [Essieu
7 2 |Ressort & gaz Avant(RaG) Lift O Mat : 095 257
6 2 |Ressort a gaz Arriere(RaG) Lift O Mat : 095 257
S5 1 - [Tige du vérin électrique ' :
4 1 |Corps du veérin électrique
3 1 |Bras Avant S 235
2 1 [Bras Arriére $ 235
] 1 |Chdssis S 235
Rep b Désignation | Matiére Observations -




0506 - EDP ST 11

-Doc. 7/ 25

Principe de fonctionnement du léve-kart électrique

Fonctionnement en phase de levée primaire :

La tige du vérin
électrique sort, le
bras arriere pivote

le bras avant vient au
contact du kart

le chariot [éve-kart se
déplace en translation

Fonctionnement en phase de levée secondaire :

La tige du vérin
électrique sort, le
bras arriére pivote

le bras avant est en
contact avec le kart

le kart se déplace vers
la position haute
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Décomposition en sous-ensemble :
En phase de levée secondaire le bras arriére et le bras avant ne forment qu'un seul
sous-ensemble car les ressorts a gaz qui les relient sont en butée.

Bras

Kart

Corps ressort

/ a gaz (RaG)

’ Tige ressort a
gaz (RaG)

Chassis ou Base

Tige vérin

Corps vérin

Graphe des liaisons pour l'utilisation avec un logiciel de simulation :

| £ Plotule pmmmmee=se={ g TIGE RAG DROITE]

"»_r"v "".\ ey, b’%s#a‘
€8 Pivot Glissant

/
(23 Rowle ,
/?/T lﬁ Pivot Glissam]

|89 Glissitre|
@ TIGE VERIN

i@ Rotule
|23 Linéaire Annulaire |

[&f TIGE RAG GAUCHE |

! [ CORPS RAG DROITE ]

€3 Pivot Glissant|
b
LY |
|
44 CORPS RAG GAUCHE | & Rotule | .
g i i
TS ;‘:ﬂﬂ] A
,aw%q_ . P -
Rotule| - f .
e ‘a 8 o]

€3 Linéaire Aqnulailel
- =] Ponctuclle}

2

ey,

S %

Nota : Les liaisons pivots entre la base et le bras et entre le kart et le bras ont été modelisés par une

liaison rotule et une liaison linéaire annulaire.



0506 -EDP ST 11

Doc.9/ 25

DOSSIER TRAVAIL

L'ETL!DE PORTERA SUR LE DIMENSIONNEMENT DU VERIN
- ELECTRIQUE ET DE SES AXES D’ARTICULATION.

Dans le but de valider le projet on vous propose une réfiexion en trois parties :

1. Etude des mouvements du léve-kart électrique, détermination de la position hauté
du kart, dg la course du vérin et de la vitesse de sortie de la tige du vérin.

2. Vérification de I'effort dans les ressorts a gaz et détermination de P'effort que devra
exercer le vérin électrique, choix du vérin.

3. Etude de la résistance des axes d’articulations du vérin électrique.

Baréme : sur 20 points

1. | | - osur? points
2. | sur 8 points
3. sur 5 points

Total  sur 20 points



0506 — EDP ST 11 | 0506 — EDP ST 11

Doc. 10/ 25 Doc. 11/ 25

1 Etude des mouvements du Iéve-kart’électrique, détermination de la 1.2 Déterminer la position haute du léve-kart :
iti aute du kart, de la course du vérin et de la vitesse de sortie : :
Sgi;tlgzs vérin . ’ S On désignera les points F, G, H, 1, J, K en position haute par F’, G, H’, r, K, sur le
9 . document 12/ 25 .
ri::(?r‘:lﬁzedud\?él!i?l position haute du chariot [eve-kart pour déterminer la course | o Repérer K' (K centre de la barre du bras avant) pdis tracer la droite A K’ et en
] : déduire la position de F’.

1.1 Déterminer les mouvements et les trajectoires ci-dessous : | | e Utiliser la longueur du ressort & gaz tige sortie (885 mm) pour déterminer la poéition
. Mouvements et /es trajécioires ci-dessous . deH'.. '

Sflexi &8s des trajectoires sur le document 12/ 25. ,
Reflexions et tracés des traj e Dessiner le bras arriére sur le document 12 / 25 afin d’obtenir le kart en position

haute. Vous pouvez utiliser le document 22 / 25 en le positionnant sous le calque.

Mouvement 2/ 1 (Mt 2/1) r... oo e e,
( ) e Repérer les points G’, H’, I’, J’ sur le documents 12 / 25
Trajectoire dupoint G e 2/1(T(G € 2/1)) teoveiiiiiiiiei e, « Dessirier & main levée le kart en position haute. Vous pouvez utiliser le document
' o 22/ 25 en le positionnant sous le calque.

Trajectoire dupointHe 2/1(T(He 2/1)) s

Trajectoire dupointl e 2/1(T(1 € 2/1) )t 1.3 Déterminer Ia course du vérin électrique :

Trajectoire du pointJ € 2/1(T(J € 2/1) ) e i Exploiter les constructions graphidues précédentes pour déterminer la. course minimale du
vérin. (Le vérin électrique est ancré entre les points C et G).

Mouvement 3 /1 (MVES/M) toooooori e

Trajectoire du point K c 3 I 1 (T(K c 3 I 1)) : .........................................................................................................................................................................

Trajectoire dupoint F e 3/1(T(Fe3/1)) i,

‘ .1.4 Vitesse de sortie de tige du vérin :

Calculer la vitesse minimale en mm/s de sortie de tige du vérin pour que le kart arrive en
position haute dans un temps maximal de 70 s.

Mouvement 4 /1 (MVEA/1) i . e

....................................................................................................................

...................................................................................................................



Hauteur du point K lorsque le

kart est en position haute
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885

Echelle : 1/ 10
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2 Verification de I'effort dans les ressorts & gaz et détermination de
Peffort que devra exercer le vérin électrique, choix du vérin.

Hypothéses :

» Le mécanisme admet un plan de symétrie pour la géométrie et les efforts.

¢ Toutes les liaisons sont supposées parfaites (lé frottement est négligeable).

* Le poids du kart sera modélisé au point P, centre de gravité, par un glisseur _P>
» Le poids des piéces est négligeable au regard du poids du kart .

* On considérera la position la plus défavorable cest & dire le début de la phase

« levée secondaire », & I'instant ol le contact entre le pare-choc avant et le sol est
rompu. ‘

2.1 Calculer le poids du kart (Prendre Ia masse du kart le plus lourd et g = 10 m/s?) :
I7l-

2.2 Déterminer les actions sur les ressorts & gaz qui sont en butée pendant la phase

de levée secondaire ( voir document 8/25 ).

Les ressorts a gaz risquent une détérioration lorsqu’ ils sont soumis, en butée, a une action
mécanique supérieure a 2500 N.

Vous trouverez ci-aprés une proposition de démarche qui vous conduira & déterminer les

actions mécaniques en F et en H sur un des deux ressorts a gaz en butée pendant la phase
de levée secondaire.

Dessin a I'échelle 1/10 document 14/ 25.

2.2.1 Détermination des actions mécaniques aux points J etE :

Isolement du kart.,la liaisons en E (contact entre le bras avant et le kart) est assimilée & une
liaison ponctuelle, on considére que I'action mécanique en E passe par le centre de la barre
du bras avant (barre @ 20mm).

Tableau bilan des actions mécaniques appliquées au kart
Action mécanique | Point d’application Direction / Sens Intensité ( N )
Ppesanteur/I;rt P , l
E
J

(Les actions sont désignées par le point d"application suivi du repére des piéces en contact )
Systéme soumis a 3 forces, résolution graphique ou analytique (Méthode graphique conseillée).
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Echelle des tracés des forces : 1 mm =20 N Doc. 14 / 25 | Doc. 15 / 25
| 340 570 — . ‘ |
Echelle du dessin: 1/ 10 / - 2.2.2 Isolement du ressort a gaz :

< J

450

1
H — ,
Echelle des tracés: 1mm=20N
G —— . ;
Tableau bilan des actions mécaniques appliquées au bras avant du léve-kart
Action mécanique | Point d’application | Direction / Sens Intensité (N )
& E
B .
/ < .
Expliquer ci-dessous les raisons de vos choix pour les directions des actions mécaniques ' . | A
du léve-kart sur le kart aux points E et J : :

(En cas de choix de la méthode analytique, noter.vos calculs sur votre feuille de copie et consnderez

le point E comme étant au centre de la barre du bras avant). (Les actions sont désignées par le point d’application suivi du repére des piéces en contact )

Action mécanique du ressort a gaz sur le bras avant au point F :

........................................................................................................................

. [
>
...................................... R R N R R A R N I e R R R R R
——
. ——

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

........................................................................................................................

| L’effort auquel est soumis le ressort a gaz est-il acceptable ? Pourquoi ?
Ecrire les valeurs trouvées. -

'E___/___: :. | “J / “: N . PPN ..............

...........................................................................................................................
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2.3 Déterminer I’action mécanique que doit fournir le vérin électrique :

Afin d'obtenir les valeurs des actions mécaniques que doit fournir le vérin électrique pendant
la phase de levée secondaire, on réalise une simulation du comportement mécanique du
léve-kart.

On rappelle qu'en phase de levée secondaire le bras arriére et le bras avant ne forment
qu'un seul sous-ensemble car les ressorts & gaz avant sont en butée. Dans cette phase de
levée secondaire, les actions mécaniques exercées par les ressorts & gaz arriére s'ajoutent
a l'action mécanique du vérin électrique.

Une simulation du comportement mécanique du léve-kart est réalisée pour la phase de
levée secondaire.

2.3.1 Recherche des données nécessaires a 'étude avec mise en ceuvre du logiciel de
simulation mécanique :

Mesurer sur le document 14/25 la longueur du vérin électrique au début de la phase de -

levée secondaire (distance entre C et G), en déduire la longueur de tige qui doit encore
sortir du corps de vérin pour que le kart soit en position haute.

Longueur du vérin électrique au début de la phase de levée secondaire :........................
Longueur de tige qui doit encore sortir pour obtenir la position haute :............................

Calculer le temps que met la tige a sortir pour assurer la phase de levée secondaire avec
une vitesse de sortie de tige de 5 mm/s :

Dans le logiciel de simulation, le mouvement lmpose est le mouvement de la tige du vérin
par rapport au corps dans la liaison glissiére du vérin électrique.

Compléter la fenétre ci-dessous en indiquant les valeurs & porter pour le « point final en X2.

(temps), Y2 (longueur du déplacement) et la pente en mmys.
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Effort dans les deux ressorts a gaz :

Repérer en encadrant dans larborescence ci-dessous les deux liaisons internes des
ressorts a gaz sur lesquelles vont s'appliquer les actions mécaniques (notées efforts
articulaires dans le logiciet). Love Katt Electiqus Maion
: —g Base
. e [1-Gig n’1: BRAS
(Graphe des liaisons document 8 /25.) 38 2, CORPSVERIN
G- n°3: TIGEVERIN
Bl-¢5@ n°4: KART
&g n'5: CORPS RAG GAUCHE
B-¢§% n'6: COAPS RAG DROITE
B} n'7: TIGE RAG GAUCHE
B¢ n'8: TIGE RAG DROITE
=K Lisisons
I}J—“ Glissigre (Corps Verin, Tige Verin)
B1-@8 Pivot Glissant (Chassis, Corps Verin)
@—M Pivot Glissant [Corps Rag Dicite, Tige RagDraite)
-4 Pivat Glissant (Corps Rag Gauche, Tige Rag Gauche)
E;}H Rotule (Bras , Corps Rag Droite)
E] -8l Aotule (Bras, Cops Rag Gauche]
@8 Aotule (Bras, Katt)
(3-8 Rotule (Chassis, Bras)
l @3 Rotule (Bras, Tige Verin)
EI -G8 Ponctuelle (Kart, Bras)
- -G-8 Linéaire Annulaite (Bras, Kart)
I @& Linéaire Annulaite [Chassis , Bras)
£33 Rotule [Chassis, TigeRag Gauche)
=53 Rotule[Chassis, Tige Rag Droite }

Nom de la premiére liaison INtErNe & ...........ovvuiieiii e e, e

Nom de la deuxiéme liaison interne :

N R N R R R R R R R T

.....................................................................................................

Cette valeur sera supposée constante durant toute la phase de levée secondaire.

Pour préparer le traitement informatique vous compléterez ci-dessous la fenétre des efforts
articulaires en indiquant les valeurs a porter en Y1 (effort), X2 (temps), Y2 (effort).
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Temps(s) |Action mécanique (N)
Résultat de la simulation 0.00E+00 3.76E+03
du comportement mécanique du vérin électrique 5.00E-01 3.73E+03
pendant la phase de levée secondaire. 1.00E+00 3.70E+03
E 03 1.50E+00 3.67E+03
4.000 oo crrrrrTTITre rrrrTTTTr TrTrrerTrITI T 2.00E+00 3.63E+03
: i : ) 2.50E+00 3.60E+03
3 500 i g | ] : 3.00E+00 3.56E+03
IR R bbb Ul b fromoemeee prosnesses 3.50E+00 3.52E+03
: § § 4.00E+00]  3.47E+03
3.000 [ ey e eenn eeeeeaees 4.50E+00 3.42E+03
§ 5 '; 5.00E+00]  3.36E+03
: § ; 5.50E+00]  3.30E+03
2.500 ¢ ... ... .................. boscannonenans 3 ............................ 6.00E+00 3.23E+03
; : ; 6.50E+00 3.16E+03
2000 | ; ; 7.00E+00 "3.07E+03
g oo A 7.50E+00 2.98E+03
: ; 8.00E+00 2.88E+03
1.500 { ... R RS TR SR YR 8.50E+00 2.76E+03
; ; 5 9.00E+00 2.62E+03
: : 2 9.50E+00 2.46E+03
R Rt pasmnmseeneae Foesenmnanas omeneeen {.00E+01 2.27E+03
E : : : 1.05E+01 3.05E+03
et : : : 1.10E+01 1.77E+03
0;00 0.25 0.50 0.75 1.00 . 1. 15E+01 1.41E+03
' Temps [E 01 L_1:20E+01 8.95E+02

2.3.2 Interpréter le résultat de la simulation du comportement mécanique du léve-kart.

- Donner la valeur maximale de F'action mécanique que doit fournir le vérin pendant la

phase de levée secondaire :

................................................

- A quel moment de la phase de levée secondaire le vérin doit-il fournir cette action

mécanique :
- Donner la valeur de 'action mécanique exercée par Ie verin lorsque le kart est en position

2.4 Choix du vérin :

Récapitulation des données nécessaires au choix du vérin :

- Tension d'alimentation : - Vitesse de sortie :...............

Rechercher dans le document construct_eur'(docwrients 24/25 et 25/25) le ou les vérins
qui conviendraient pour motoriser le léve-kart (la désignation s'arrétera a la course):

Référence(s) :
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3 Etude de la résistance des axes d’articulation du vérin électrique .
(Ressources sur document 22 / 25)

L'action mécanique fournit par le vérin s'applique sur les axes d'articulation placés aux

deux extrémités du vérin.

3.1 Vérification de la résistance de rtlculatlon entre le corps du vérin
electngue et le chissis

Données relatives a I'axe d’articulation : ' du‘.'em
Mat1ere_ 'S 235'i Ac’glgn mecanlque = 4000 N P——
Coefficient de sécurité : s = 4
Diamétre de I'axe : 12 mm Chésst

Donner la résistance élastique du matériau :

.........................................................................................................................
........................................................................................................................
........................................................................................................................

........................................................................................................................

3.2 Vérification de Ia résistance de I’'axe d’artlculatlon entre la tige du vérin
electrlgue etleb bras

Pour avoir une idée plus précise de la déformation des piéces, une snmulatlon sur ‘un

logiciel d’éléments finis est effectuée :

Pour effectuer cette simulation, il faut définir les surfaces fixes et imposer les actions.

mécaniques. :

Surfaces fixes

Repérer la surface ou s'applique 'action mécanique de poussé du vérin et représenter
cette effort par un vecteur (étude en phase de levée secondaire).

Aprés création du maillage et exécution des calculs nous obtenons les résultats presentes
sur les figures A et B page suivante. Sur ces figures identifier les zones de.contralnte
maximale, en les entourant, et donner I'ordre de grandeur de cette contrainte en MPa

L I N I R R N R R L I R I I R e L R T R R T I R I I A A A A A I
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Résultat de la simulation (Contrainte en N/m?) :

5.592e+007

7 876e+007
117 1608+007

64444007
_5.728e+007
012e+007
296e+007
280e+007
B864e+007
148e+007
%51 .432e+007
§17 1602+006
000e+000

Figure a Figure b

Suite a la simulation précédente, on souhaite réaliser un contréle de conception pour
vérifier si le coefficient de sécurité a été dépassé, les données fixes sont : les dimensions,
les efforts et les materiaux.

o " R . - T
Le logiciel vérifie a travers la condition 5<% si le coefficient de sécurité saisi (ici s=4)

max

est dépassé.

Zone Rouge : Coefficient dépassé
Zone bleue : Coefficient respecté

Résultat du contréle de conception :

Encercler les zones dans lesquelles le coefficient de sécurité est dépassé et proposer
deux modifications de la solution constructive afin de remédier a ce dépassement:
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Ressources a exploiter pour I'étude de la résistance des axes
d’articulation du :

”T”: Effort tangentiel (franchant) en N

Condition de résistance
1 MPa = 1N/mm?

—

Rpg : Résistance pratique au glissement
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Relation entre Reg et Re:



4 Systémes de vérins électriques
Vérins électriques

MATRIX

Les vérins MATRIX (- fig. §83) compor-
tent de nombreuses moteurs puissants
A courant continu et & courant alternatif.
Silencieux et sans entretien, ils
présentent un faible encombrement

en position verticale, horizontale ou
inclinée. Combinés avec des unités

de commande KOM, il est possible

de programmer avec précision etde
contrdler indiduellemnt des séquences
telles que mouvements synchronisés, -
positions mémorisées.

Béneéfices:

¢ Longue durée de vie

¢ Silencieux .

e Systéeme complet avec asservisse-
ment '

MAX 3

Légenda:
S = course
L = longueur rétractée

S L=185+8S

MAX 1

Légende:

§ =course
L = longueur rélractée R £6

Type Force Vitesse Course Longue ! P 11! Masse

poussée traction sans sous charge rétracide

charge nominale (S) (L}

N mnvs mm mm \' P kg
MAX1.-A 4000 4000 7 5 50-700 S+195* 24CC 66 3,5
MAX1.-B 2000 2000 9 [} 50-700 S+195" 24CC 66 3,0
MAX1.-C 1500 1500 18 13 50-700 S+195* 24CC 66 3,0
* Coursa »>350 mm..longueur rétraciée = course + 260 mm
Clé de commande I_meﬂﬂl-l ] I [a]2s]1] IA]-

T

Tenslon moteur:

24VCC....iviinianinnns P PR 0
Charge/Vitesse: .

4000 N (poussée et traction)/7 -5 mm/sec A

2000 N (poussée)/9-6 mm/sec o .. ... B

1500 N (POUSSER) /18- T3 MIM/SEC . . o ccvvviereeriaiieeenaet e iiaiaaaasnnsianans c
Course ;

SOMM. .o e . o cane . 050 245
100 mm. .. .. 100 295
200MM. . e, . 200 395
B00MM. . ot vi e e s .... 300 495
400 MM. .. i i e PN ... 400 660
500MM. ..ot .. .... 500 760
OOMM. . ..ot 600 860
FOD MR, oo v et eeaasatoenasnnsoannnsasonsnettnsosenseesnssotanennnrsoancnnnnn 700 980
Couleur:

[T 2 I £+ LT N A

Cable / Fiche de connexion :
Cahla droit avec prise fack, oNgHBLr 2,5 M. .. ..ottt ittt it ieiieiatacevriaaeasaaaarannias 25

Orientation de fixélion arriére:
[ =TT =T ) 1

Options 1:
Pas d’options, seulement disponible pour le vérin A (volrcharga) .........vviniiiiiiininiriieiiniians e 0
Direction de poussée du moteur, seulement disponible pour les vérins B et G (voir charge}

Options 2:
Codeur, B signauxpartour.........oe.v. R R R R R R R R R R R R A

Exemple: [MAX1)0] - [8][400]660]A]25]1]M][A] -

MAX 6 s : L=215+S ) .&:12

pe

A0

Type Force Viesse Course 1 Tensl: P ctl asse

poussée traction  sams  souscharge rétrac " M

charge nominale (5) L

N . mm/s mm mm v P kg
MAX3.-A 8000 6000 7 5 50-700 S+215" 24CC 66 4,5
MAX3.-B 4000 4000 9 6 §0-700 S+215* 24 CC 66 4:0
MAX3.-C 3000 3000 18 13 50-700 S5+215" 24CC 66 4,0
* Course >350 mim, kinguedr ritracide = courss + 280 mm
Clé de

commande _ [maxslo] - [T T TaTzs[1] [a]- [ooq]

Type - ) |

Tension moteur:
24VCC.......... e e e iaecamacaeateeaieieree e e 0

Charge/Vitesse:
8000 N (poussée et traction)/7 -5 mm/saec
4000 N (poussée)/9-6mm/sec ............
3000 N (poussée)/18-13 mm/sec

Course:

Couleur: ’ . i
Gris RAL7035. .......... E e et e e e e e et e aaneens A

Cable / Fiche de connexion :
Cable droit avec prisa jack, longueur 2,5 m

Orlentallon de fixation arére:
O (standard)

. Options 1:
Pas d'options, seulement disponible pour le v&rin A (vair Charge) .. ........veeeusnneesernenn. ...

|

Direction de poussée du moteur, seulement disponible pour les vérins B et C (voir charge).

Options 2;

Codeur,asignauxpartour ......... A

Exsmple: [MAX3[0] - [A]600]880]Aa]25]1]0]A] -

1158
705
105 ]
1925

Légende:

Do
s= —
L= ﬁ,"n‘;f;, rétractée |z | s |

Type Force Vilesse Course Long
poussée traction sans sous charge rétractéa
charge nominale (S) L)

N mms mm mm v |34 kg

I Pr I Masse

MAXB.-A 8OO0 6000 8 6 50-700 S+215* 1207230 CA 66 55
MAX6.-B 4000 4000 10 - 8 50-700 © S+215* 120/230 CA €6 5,0
MAX6.-C 3000 3060 18 13 50-700 S+215* 120/23¢ CA 66 50

* Course >350 mm, longueur rétractée = courss + 260 mm

Clé de commande [maxs] J-T7] | [a01] To]-[oo0]

Type

Tenslon moteur :

Contrdle intégré pneumatique 230V CA. . .. .coierniiiiiiiineineena, Ceereiaaas
Contrdle intégré pneumatique 120V CA...........evvn.. .

Contrdle intégré basse tension 230 V CA avec sortie suppl.. .
Contrdle intégré basse tension 120 V CA avec sortie suppl.. .
Contrdle intégre basse tension230VCA .........oeeal .l . .. .
Contrdle intégré basse 1ension 120V CA ... .. .ot iiie i i ieaine i ciiaitenncaas

Charge/Vitessa:

8000 N (poussée et traction) /7 -5 mm/sec
4000 N (poussée)/9-6 mm/sec....... ..
3000 N (poussae}/1B~13mMmM/Sec.........evvnreaiiiianns

Course:

265
315
415
515
680
780
880
980

Couleur:
L T 41 < 1 A

Cable / Fiche de connexlon:
BaNsS GablE. ... e i e i et e, [4]

Orlentation de fixalion arriére :
Ofstandard)................ e e e e eree e e ettt e e et e a e ey 1

Oplions 1: .
Pas d'options, seulement disponible pour fe vérn A (voircharge) . ........ovecennieiernnieiiireereaninanns 0
Direction de poussée du moteur, seulement disponible pour les vérins B et C(voir charge). .. ..ovve i ennevnnnnns. M

Options 2:
L KT T o}

Exemple: [MAX6[3] - [als0o[s60]a01]mlo] - [000]
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