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B.E.P. MAINTENANCE DES SYSTEMES
MECANIQUES AUTOMATISES

DOSSIER TECHNIQUE

-Dossier commun aux épreuves EP2 et EP3

_— A ramasser a la fin de I’
e ——

é}ifeu;é EP2 poulfétre —_—
redistribué lors de Pépreuve EP3

BT 2/9 : Présentation du systéme "CHAINE DE CONDITIONNEMENT DE CARTONS
DE BOITES DE CONSERVES ALIMENTAIRES” - Palettiseur :

DT 3/9 : Module de palettisation
“ DT 4/5 :GRAFCET point de vue systéme - GRAFCET point de viie partie opérative
DT 5/9 : GRAFCET point de vue partie opérative — Liste des entrées/sorties
DT 6/9 : GRAFCET point de vue commande — GRAFCET point de vue automate TSX 17
DT 7/9 : Dessin du moto-réducteur
DT 8/9 : Nomenclature du moto-réducteur

DT 9/9 : Schémas pneumatique et hydranlique

DT 19

GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés | Coefficient : 4
Epreuve : Dossier commun 4 E.P.2 et E.P.3 Durée : 4 heures




LE PALETTISEUR

ANALYSE DU SYSTEME — FONCTTION

Energies Réglage Exploitation Programme
230V
400V

Air comprimé 6 bar

W R E Cc
Informations
Cartons pleins Cartons plein
" PALETTISER >
sur convoyeur rangés sur une palette
Palette vide
Palettiseur

Actigramme de niveau A-0

CARACTERISTIQUES FONCTIONNELLES

- Dimensions des cartons : 500 x 250mm
- Nombre de rangées sur la palette 1 125

- Nombre de cartons par rangées : 2

DT 2/9

GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés | Coefficient : 4
Epreuve : Dossier commun a EP.2 et EP.3 Durée : 4 heures




©

CHAINE DE CONDITIONNEMENT DE BOITES DE SAVON -

Systéme 1 : Préhenseur

Convoyeur s |

catton

Mise en carton
de boites de savon

Palettisation ~—u |

|

-

Pince

l I Axe poste
de dé

Axe poste

pose

prise
\ Convoyeur
1 [ 0 N 0 N 0 1 — |
R Convoyeur
d’évacuation,
w—- wl-  palettes
vers magasin
I N
=T

Elévateur
hydraulique
sur rails
avec base
rotative

Systéme 2 : Elévatenr




Yérin transfert 1-1A

Moto réducteur M2
Montée- Descenie
préhenseur

Fin de course vérin
rotation 381-382

Fin de course transfert 151-152

SYSTEME 1

Yérin rotation 1-3A

ARRIVEE DES CARTONS

Moeteur convoyeur M1

Cellule photo Sp P

Vérin pousseur1-4A

Fin de course présence carton S1

Fin de course vérin
pousseur 451452

SYSTEME 2

Fin de course bas SB

Fin de course haut SH

=

Interrupteur présence carton S2

Vérin serrage pince 1-2A

,?

Fin de course pince 281-2S2

Cellule photo 83

l"l/
.

Cellule photo S4

DT 3/9

GROUPEMENT EST

EXAMEN : BEP

SESSION 2004

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés
Epreuve : Dossier commun a E.P.2 et E.P.3

Coefficient : 4
Durée : 4 heures




GRAFCET "point de vue systéme”

(pour former une seule rangée de deux cartons)

SYSTEME 1
rr bt hd r L] 1]
GRAFCET "Point de vue partie opérative
' | Concernant la tiche "Former un ensemble de deux cartons”
0
SYSTEME 1
| Conditions de marche
/\ 1 FORMER un ensemble de deux carfons -——i
, 10
—te [ bie formé 114 * . 4 * "
neemble for GRAFCET "Point de vue partie opérative
2 SAISIR les deux cartons -+ X Concernant la tache "Saisir les deux cartons”
F .
b= Deux carions saisis 1 1 Faire avancer le 1er carton SYSTEME 1
3 DEPOSER les deux cartons =4~ Carton en position
Deux carions déposés 1 2 Pousser le 1er carton l
. 20
/\ - =1~ ‘1ief carton poussé
—_ X2
13 Faire avancer le 2éme carton
2 1 Descendre le préhenseur
== 2&me carton en posiion
== Préhenseur en position basse
14 Pousser ies deux cartons
) 22 Saisir les deux cartons
~4— Deux cartons en position
wd— Cartons saisis
15 - N\
23 Remonter le préhenseur
-t X2
== Préhenseur en position haute
24
-t X3
BT 4/
GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

Spécialite : Maintenance des systdmes Mécaniques Automatisés | Coefficient : 4
Epreuve ; Dossier commun 2 E.P.2 et EP.3 Durée : 4 heures




LISTE DES ENTREES

Fonction de ’entrée Nom du capteur
Pince ouverte 1-281
Pince fermée 1-282
Rotation a 0° 1-381
Rotation a 90° 1-382
Préhenseur coté prise (transfert) 1-181
Préhenseur ¢6té dépose (transfert) 1-182
Pousseur en position sortie 1-451
Pousseur en position rentrée 1-482
Préhenseur en position haute SH
Préhenseur en position basse SB
Présence carton SP
Départ cycle SM
Cartons en butée, détection de 2 cartons S1
Cartons dans la pince S2
Carton en butée S3
Détection cartons sur paleite S4
LISTE DES SORTIES
Fonction de Ia sortie Nom du pré actionneur
Metire en marche le convoyeur KM1
Monter le préhenseur KM2
Descendre le préhenseur KM3
Ouvrir la pince . 1-2YV14 (1-2V+)
Fermer la pince 1-2YV12 (1-2V-)
Tourner la pince 4 0° 1-3YV12 (1-3V-)
Tourner la pince & 90° 1-3YV14 (1-3V+)
Trans{érer le préhenseur du coté prise 1-1YV12 (1-1V-)
Transférer le préhenseur du c6té dépose 1-1YV14 (1-1V+)
Rentrer le pousseur — Pousser les cartons 1-4YV12 (1-4V-)
DT 5/9
GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

Spécialité ; Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés | Coefficient : 4
Epreuve : Dossier commun 3 EP.2 et E.P.3 Durée : 4 heures




GRAFCET "Point de vue partie opérative”

Concernant la tache "Déposer les deux cartons ”

SYSTEME 1
[
30
— X3
31 Déplacer le préhenseur vers la palette

== Préhenseur cbié palette

32 Toumer ies cartons de 90°

w= Préhenseur tourné de 90°

33 Descendre les deux cartons sur la paleite

=== Cartons descendus

34 Relacher les deux cartons

e Cartons relachés

35 Remonter ie préhenseur

=~ Préhenseur en position haute et pince & 90°

36 Tourner la pince & 0°

e Pince 3 0°

37 Déplacer le préhenseur vers ies cartons

—=— [Préhenseur coté prise

38




GRAFCET "Point de vue paftie commande”

Concerpant la tiche "Déposer les deux cartons”

SYSTEME 1
]

30

e X3

31 1-1YV14 = 1-1AY

—= 1-152

32 13YV14 = 1-3A

—f 1-352

33 KM3

—— SB. 54

34 1-2YV14 T 1-2AF
/ \ = 1251

35 KM2

—l- SH

36 1-3YV12 > 1-3A°

== 1-351

37 1-1YV12 2> 1-1A°

d 1181

38

- X0
DT 6/2
GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés
Epreuve ; Dossier commun 4 E.P.2 et E.P.3

Coefficient : 4

Durée : 4 heures




GRAFCET "Point de vue partie commande”

Concernant la tAche "Saisir les deux cartons”

SYSTEME 1

20

21 KM3

22 1-2YV42 1-2A

-t 1-252

23 kM2

GRAFCET "Point de vue automate TSX17"

23 00,4

- 11,0

| | Affectation des entrées et des sorties
20
Entrées Sorties
-+ 12 S1......016 KM3.........00,5 |
21 005 5B 1-2YV12..01,5
1-252.....10,5 KMZ.....od 004
T " SH.........11,0
22 015
/\ —t— 0.5




GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 200y

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés | Coefficient : 4

MOTO-REDUCTE{JR o olle: 1:l Epreuve : Dossier commun 4 E.P.2 et E.P.3 Durée : 4 heures

Dr7M

— A=A B8
S 7 -8 9 10 1 2 13 14 15

T AT
‘ _“ ~ - /{9’\

t avec le systéme pignon-crémaillére

(sortie du réducteur)

Accouplemen




21 1 Arbre de Roue Creuse 51CrvV4

20 | 1 | Roulement type BC 100Cr 6 SKF ==> Ref : 6204

19 12 Vis H- M6 -22 /15 ; classe :B.8 38 1 Vis CHC.M8.15 ; classe:4.6

18 | 12 | Rondelle W-6 - 37 | 1| Goupile camelde 1 ce 4x20

17 1 1 Jaint plat papier 36 1) Roe (m=15; Z=36) 35CrMo4

16| 1 Roue Creuse (37 dents) Cu Sn 9P 35 1 Anneau élastique pour arbre de 12x1

15 | 1 Rondelle MB N°5 34 1 Carter du réducteur EN-GJL-250

14 1 Ecrou KM - M28x1,5 33 1 Roulement type BC SKF ==>Ref: 8202

13 | 1 | Rouement tye BC 100Cr6 - SKF == Ref : 6204 32 | 1| Vissans fin (Z=1fileta droite) 16 Ni Cr 6

12 1 Rondelle MB N™4 31 1 Roulement type BE SKF ==>Ref:3302

11 1 Ecrou KM - M20x1 30 1 Joint plat

10 6 Vis CHC M4 -16 ; classe:8.8 29 i Forou KM Mi5xd

9 | 1 | Couwerle Al-5110 Mg 28 | 1 | Rondelie MB N2

2 Bague B.S, Wpé A8 27 1 Joint fELde 17x28x7 Paulstra ==> Ref: 0 . 725602

7 1 Vis H- M8 -14 :classe 4.6 28 1 Pafier de sortie EN-GJL-250

6 8 Vis H-M5-20/15 ;classe :8.8 25 1 Cale de réglage E 335 Usinee au montage

5 | t | Joint plat 24 | 1| Ecrou de Maintien C40 |

4 6 Rondelle M -5 23 1 Palier exiereur EN-GJL-250

3 1 1 Pignon moteur (m=15 ; Z=18dents} ° 35CrMo 4 22 1 Clavetie paralélle, forme A de 6x6x16 C35

2 1 Clavette paralélle, forme A de 4x4x10 C35 Rp: | Nb:| Désignation : Matiere Observations:

1 1 Axe du Moteur électrique C10

0 1 Moteur électrigue
Rp: | Nb: Désignation : Matiere : Observations: DT 8/9

GROUPEMENT EST EXAMEN : BEP SESSION 2004

NOMENCLATURE du Moto-Réducteur :

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés

Epreuve : Dossier commun a EP.2 et ELP.3

Coefficient : 4

Durée : 4 heures




1-181

Transfert .

SYSTEME 1

SCHEMA DE PUISSANCE PNEUMATIQUE

1-1YV1i4

2 1252 Pince 1251 1381 Rotation 1352 1450 Pousseur 1481
| fr—] P e =
1-2A 1-3A 1-4A
!"‘
1-1YVi2  1-2YV14 1-2¥V1i2 1-3YV12 1-4YV12
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v v|v 1av 13V '371 v v o1av
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1071
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'Vérin de ["élévateur

SYS

TEME 2

SCHEMA HYDRAULIQUE

A J

2-1A

t

sy

2-0V

2-074
— D><H®
RN
1
ae (C=(0)
2-0M1

2,2Kw 1500 tr/mx
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DT 9/9

GROUPEMENT EST

EXAMEN : BEF

Spécialité : Maintenance des systémes Mécaniques Automatisés

Epreuve : Dossier commun 2 E.P.2 et E.P.3

SESSION 2004

Coefficient ; 4

Durée : 4 heures




