EP1-3 AUTOMATISME

a} En vous gidant du tableau ¢f dessous, compléter le ¢dblage des entrées automates
sur e folio 4 page 30

(12 points)

Affectations et réle des capteurs, des actionneurs (Entrées/Sorties), et des stots
internes
= 3 =
o | 3% g
‘BEEE :
= o o -
<4 | Zl &2
. = o ”WWW%W*%&% T :
%10 |C1 Fin de course presenoe bouteille 4 fa fin du 1 tapis,
%1 ({2 Fir de course vérin V1 rentré
%I1,2 |3 Fin de course bouteille présente sur l'entrée du 2° tapis
%Il,3 | C4 Détecteur photoelectrique 2 fils, arréte les bouteilles au bon endrmt pour faire
la mesure du poids
%l 4 {C5 Bouteille présenie en face de la caisse 1
%Il |C6 Fin de course vérin V2 rentre
%Il | C7 Bouteille présente en face de la caisse 2
coll,7 | C8 Fin de conrse vérin V3 renirg
%IL,8 {C9 (Non représenté sur fe schéma} photoélectrique 2 fils passe 4 1 lorsqu'une
bouteille tombe dans la caisse N°3
%11,9 |S1 Sclecteur autm"manu (pnmtmn aut-::-—l sttu}n nmm—ﬂ}
T1 t/4/5s Tempunsatmn r.ie 53,
Wo Est a1siles bnutmllas sont bonnes
W1 Est 4 1 si les bouteilles sont trop Kgéres
W2 Est & 1 51 Ees hc-uhellles snnt tmp lﬂul'dﬁs
M RS, i -‘ g-km;xwmw e
%()2,1 | Ml Mnteur du tapis N°1 (nnn geré par le grafcet a emdler) ]
0p)2,2 | M2 Moteur du tapis N°2
902,53 | V1t Avance du vénn gui déplace les bouteifles du tapis N1 au tapis N°2
%024 | VI- Retour du vérin qui déplace les bouteilles du tapis N1 au tapis N°2
o255 (V2 Avance du verin d'évacuation des bouteilles trop lourdes
26026 | V2- Retour du verin d'évacuation des bouteilies trop lourdes
%027 | VI+ Avance du vérin d'évacuation des bouteilles trop iégéres
%028 | ¥ Retour du vérin d'évacuation des bouteilles trop légeres i
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EPi1-3

Description du cycle de fonctionnement

A IMPORTANT - La descrintion ot desspus vous permettra de répondre correctement anx quesiions qui
swivront. 11 ost dong inportant gue vous Ksier cofte description avec beosiconp & aftention...

= Le fonctionpement du tapis 1 ext bien péef par 1’aptomate, mais il n'est pas géré par le grafcet
que vous allez émdier,

@ 5i une boutgille est présents au bout du fapis N°1 &t que ke cycle est en antomatique (81 =1), I wérin
V1 pousse la boutcille sur fe 2% tapis, puis celui-ct emméne la bouteille en mesure.

| = 8i la boulcille est trop lowrde, clie est évacuée dans Ia caisse N° _—i

[ = Sila bouteille est rop légére, clle est évacnée dans Ja caisse N° 2 ]

[ = Si Iz bouteille est bonne, elle est évacuée dans 1z caisse N° 3 |

@ Détail de 1z partiz racsurs de 1a bouteille

o= Afin de stabitiser la bonteille pendant Ia mesure, Je tapis arréte 1a bonteille pendant 5 secondes, dis que
8 est actionnd,

T En forction de Ja masse de la bouteille, un des bits [WO (boane), W1 (trop 1égére) ou W2 {frop lourde}
se meta 1]

@ Fonctipnnement des vénng

F?' Lies véring sont tous des wvifrins & double effet. |

[ = Les commandes permettant de sodtit les vérins et de pousser les bouteilles sont : V1+, V2+ou Vit |

| = Les commandes permeuiant de rentrer le vérin sont Vi, V2- et V3-. |

% (hague fois qn'un véxin est aclivé, it doit sertir complétement, puis renitee, avant que le reste de
I'mitomngtisme puisse SC pOUSIvIE.

= Les virins V2 et V3 sont consiiéres ea bowt ds course, lorsgue la bouteille est tombde daps Ia caisse
{C5 ou C7 ne sont alors plus actives).

I| 7 Le vérin V1 est considéré en bout de connese, lorsque L bouteille est présentc sur le tapis N°2. J

@® Fyacuation des bouteilles

% Si la bouteille n'est pas bonne, le tapis I'ardte devant Ia caisse appropriés, puis le vérin (N2 powr la
caisse 1t N® 3 pour lz caisse 2), ponsse cette bouteille dans la caisse.

E_ o & la bouteille est bonne, ke tapis avimes jusqu'a ce qu'elle tombe dans la caisss N°3. _]

Afttention, le ca r €% x’est pas reprdsenté sur e mymeptique.

]
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Grafcet du point de vue de la partie Technologique (& compléter)

1-3

b) En vous aidant du descriptif page 24, des affectations des E/S page 23 ef du
synoptique page 19 compléter le grafcet du point de vue de la partie technologique ci-

Mainterance des Bquipements de Commarde de Systémes Industriels

dessous. (12 points)
|
0
- Auto, C1
01 H Vi
+ C3
02 H  wvi1-
+ C2
03 H M2
1 c4
04 - Tempo
A
-+ W2.1/04/53 - W 1/04/5s - WO0.04/5s
11H M2 21 } 31H M2
+ C5 —+ + C9
12H Vve+ 22 H
__"_5 L.
134 va 23 |
1 e T
BEP MECSI o B Session 2006

EP1 - Epireuve de Technelogie

Groupement Est Coefficient: 6

Page 25




EP1-3

GRAFCET du point de vue « qutomate programmable.

¢) En vous aidant du grafcet de la partie technologique de la page précédente, et des
affectations de E/S poge 23 compléter le_grafcet du point de vue «automate

programmable ¢i dessous

(12 points)
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<+ - %116
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SCHEMAS
3°) Schéma de puissance :
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4%} Schéma de commande :
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5°) Schémn des commandes pneumatiques :
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6°) Schéma _des enfrées!sarﬂes ourfomates :

. <
- o
&_’ < e simeen |
j L e e e —— T —
B Attention : }_ @T{,—.\—Dﬁ 21”0'10_[
— o T e |
&5 L )
o [ ! (1) 3 %03
- +—(5 ) C— %14
ey i (&) 1! %l1.5
_ o —(O =0 %18 :
N — ) L s |
] |

o — =

Manu, L i1 4 i 0
I (CETEazg 16t
| (13 {1 20 [
H Yel1.13
: 9%11.14 |
; %11.15 |
@9 |
VersS1 borne 13. < ﬁ@ 1 %QZ.0 |
Vers S1 borne 14, <1V~ |
Vers 52 barne 13. <] @i Eﬁg% 1 |

olX2.2
= E‘ %023 |
Vers 82 borne 14, <255 |
Vers V1+ %Q2.4 |
Vers \V1- @—!—@ﬁ‘ %Q2.5 [
Vers V2+ < =428 %Q2.6 - |
Vers V2- <] @@ %Q2.7
Vers V3+. < li @ — %Q2.8 & |
Vers V3- < (32) %Q2.9 © |
| @—=— %Q2.10 g |
| %Q2.11 {1 |
-—(35)- |
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