NS

Ces éléments de correction n’ont qu’une valeur
indicative. Ils ne peuvent en aucun cas engager la
responsabilité des autorités académiques, chaque jury
est souverain. '



e Réponse question Q1.2 :

r=Nyr = 2420, 094 = 24235 iz soit 24,235 kiiz
60 60

Réponse 01.3 :

iue medule déporté permet d’étre au plus prés du codeur . Dnstance d@ cablag@ 20 m.

D7’aprés les renseignements sur le module de c@mptﬁge FM‘350 1 ( cﬂ’ ]DT }, la
fréquence de comptage dépend de la longueur @ab]le@, son& ;
»  Longueur cablée blindée < 20 m = |
N
Avec une frégquence de signaux de24,235
emvoye par le codeur au modul -

exeéder 20m., Cest pourquoi le choix du modu ifdepovu € est Jus&nf

e Réponse 01.4 :

Avec le codeur 25@ pits la flrequence

‘(ﬂ’éﬁiis‘sﬁd'gl»j.eSt éﬂifjfois moins élevée qu’avec le codeur

1 @24 pts en exploufmﬁna)n snmple. |
11 faut dome @onfifrurer le modull@ de cmnpltage en exploitation quadruple. Car ce mode

de comptage permet l’expﬂontatn@m des fromt montant et descendant des signaux A et &

décalé de 90°,

I Lo Signal A (A") 1—'_—7
signal AR 1] T L signal / I o

|

|
signal B(B‘)_:—, 1 ] E | | Signal B {B*) 1 l 1 u
!mrul;mm de ” { LTFU‘:JIS‘:ZZQ oe ,ﬂﬂﬂﬂqfl_v
wmplage - |

Inpulsions de ¢ i

linpulsions de f . e e | H H I
décomptage Complage : Oécﬂwplage decomplage Comptage Décomptage

Figure 84 Exploilalion simple Figure 8-6  Exploitation quadruple

Donc en conclusion : Le service maintenance peut utiliser le codeur 256 pts qu’il détient

em stock, mais il faudra qu’il comfigure le module d’exploitation dams un mode

d’exploitation quadruple.
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Moteur
1500 tr/min

Galet moteur
¢ 250

MIESAUT

Codeur

incrémental
1024

nis
&

Réducteur

R=27,62

Réseau 400Vac

Liaison de communication

Module de
comptage
FM 350-1

Carte de
communication
PROFIBUS

Variateur pont :
ATV 58-HD 12N4

Carte de
communication
PROFIBUS

Contacteur moteur ;
KM 3501

777

DR1 _ chaine de commande, d’acquisition et de communication translation pont (Y)



Comptage et calcul position

Réponse Q1.5 :

Inversion de

sens de rotation
I

|

signal A
Signal B i

[T' i
Impulsion coeath
de comptage

Impulsion de

L |
2

décomptage
Valeur compteur 20 21 22 | |2 | [22][2]||2a|]|2a]
FC13 Réponse Q1.6 :
EN ENO || Expression littéralle ;
- Codage position |
— Nb_mm_tr vitesse reotenr
— Nb_pts_tr
Position {cm)= Codage . Nb mm tr
— Offset Nb pts tr. 10
—| Bdt Application numérigue :
Evol cod Nb mm tr =
“ ———x 7 X 250 =28 4dmmyr
A D2

Codage : actual counter value (read
user)

Nb_mm_tr : Mise a I’échelle codage
position : Nombre de mm par tour
Nb_pts_tr : Mise a I’échelle

codage position : Nombre de points par

tour

Offset : valeur offset pour calage
position

Bdt : valeur de la Base de temps pour
calcul vitesse

Position (cm) =

10°.284 = 2777cm
1024 .10

Position : position instantanée en cm

Vitesse : Vitesse instantanée signé en mm/s
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non non
oul oui
X- X+ Y+ Y- Z+
] IR
X =630 Y = 1500 Z=2750
out oui oul
Amrét X Artét Y Arrét Z
L ] i
1
X-
Arrét Y
]
!
Q2.2_GRAFCET_S / programme MOUVEMENT X, Y, Z
|
20
A2
21
=T~ Sel tr1 -] Sel tr2
22 26 30
T~ v22500 :I- Y<2500 -1~ Y21800 Y<1500 T =630 H<B30
23H V- 24H ¥+ ||27H Y- 28 YV« 310 X- 2H X+ 34H Z+
T X=1200+ Y=2500 ~T- Y=1500 -+ Y+1500 -1 ¥=630 -+ =630 -+ 7=2750
25 29 33 35
== =
36
—L 3\‘7\3
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Interdiction chargement fours ligne 1 et 2

Réseau :1 Interdiction chargement four ligne 1
«D_SOL »
IN.Int_L1 «Int_chgt-L1
| | —<—]
-CMP- --CMP -~ CMP--
>1 <]em- —->1

-«DI Y» —IN1 -« DI Y y» —jINL -««DI X» —INL
Position N Position Position -

-Inz —Inz -8z
----2250-- -2750--- T - 500-

Informations mnémoniques
«D _SOL »IN.Int L1 Interdiction Chgt four L1

« DI X » Position Position instantanée en cm
« DI Y » Position Position instantanée en cm
Int chgt L1 Exclusionde zone en manuel
Réseau :2 Interdiction chargement four ligne 2

«D_SOL»

IN.Int_L2 ey Int_chgt-1.2

N ——
-- CMP- ----CMP - CMP----
>1 <-1--- --->1
~«DLY » T «DI Y» -HL «DI X» —IHl
Position - Position .< Position----_|1,,.
-INHe ~IN2 -2

1250- --1750 --500-

Informations mnémoniques
«D SOL »IN.Int L2 Interdiction Chgt four L2

« DI_X » Position Position instantanée en cm

« DI_Y » Position Position instantanée en cm

Int chgt L2 Exclusionde zone en manuel
DR 4
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]

Nom, fonction et role des éléments du groupe hydraulir-ie

-

repere Nom Fonction glo. I Réle dans le circuit
Limiteur de Limiter [ H@‘%&Vﬁ Régler la pression p@rmczfzﬁamif de
0 il dans le circult amont fournir effort suffisant pour
fermer la pinee lors de la
11 préhension des déchets. Protéger
le: pompe.

Clapet anti-retour |permettre av fluide de | Permetire aux vérine du grappin de
circuler dans un seul rester dans une position donnée en
sens Fabsence de commande de sortie

13 ou rernirée

Réducteur de Réduire le débit du Permet de régler la vilesse de

débit fluide dans un seul sortie des vérins (vitesse de

unidirectionnel sens de circulation fermeture pince)
14
Distributeur 3/2 & | Distribuer 'énergie Permet de fournir 'énergie de
centre ouvert & hydraulique commande hydraulique vers les
commande commandes hydrauliques du
26 électrigue distributeur 12
pressostat Permet de donner Finformation
pince ouverte a la P.C (vérins tige
rentrée) lorsqu’une certaine
29 pression est atieinte dans la

chambre avant,
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SCHEMA HYDRAULIQUE
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Circuit de puissance a 1’échappement

Circuit de puissance sous pression
Circuit de commande & I’échappement = = = = = = =

Circuit de commande sous pression  ========cww--
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