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Cahier des charges

On souhaite positionner le système palan au milieu de la poutre, sachant que la longueur utilisable est de 2,16 m. La vitesse de déplacement en translation V sera de 0.25 m/s. Pour réaliser ce positionnement on utilise un automate de la série TSXmicro, un variateur de vitesse, un codeur incrémental.

A) ETUDE DU SYSTEME 


A.1   - En vous aidant du synoptique ci –dessous, expliquez le rôle de l’automate, du variateur et du codeur.


Voir caractéristiques mouvement de translation 


Automate TSX :………………………………………………………………………………………………………..............
……………………………………………………………………………………………………………………………..................
Variateur : ………………………………………………………………………………………………................………..
………………………………………………………………………………………………………………………........................

Codeur : …..............................................................................................................................

CARACTERISTIQUES DU  SYSTEME  DE TRANSLATION

Moteur asynchrone triphasé:

 P= 0,25 kW, Un = 400 v, n = 1450 tr/min, f = 50 Hz.

Réducteur : 1400 / 215, pignon 32 mm.


Codeur incrémental GI 388  ( 100 imp/tour

A.2 Détermination de la résolution du codeur installé sur le système. 


 Suivre le mode opératoire suivant :           

· Mettre sous tension l’armoire de translation, l’armoire l’automate.

· Positionner le commutateur AUTO – MANU sur MANU.

· Appuyer sur le BP DROITE ou BP GAUCHE et régler la consigne du variateur à 25 Hz avec le potentiomètre (droite de l'armoire).

· Relever à l'oscillo, l'oscillogramme du signal A ci-dessous.



A.3 Détermination de  la résolution du codeur :

· A partir du signal relevé ci-dessus, déterminer la période T.


                    T = ………………………………

· Calculer la fréquence  f de ce signal. (f = 1 / T)


           f =……………………………………….             f mesurée = ….....................................

· Relever sur la page 3 (caractéristiques translation) la vitesse n2 (sortie réducteur) et n1 (sortie moteur).


              n2 =………………….                      n1 =………………………………

· Calculer le rapport k de réduction du réducteur mécanique.

                    K = ……………………………………….

· Pour une fréquence moteur de 25 Hz, calculer la vitesse n25 et 25 de l’axe du pignon d’entraînement.


n25 = …………………………tr/s                 25 = …………………………rd/s

· Calculer la vitesse linéaire pour cette fréquence 25 Hz.

Rappel :  du  pignon  d’entraînement = 32 mm. 


v25 = …………………………………….

· Calculer enfin la résolution du codeur sachant que R = f / n

     Avec R = résolution du codeur,  f = fréquence en Hz du signal codeur et

        n = vitesse de l’axe  en  tr/s. (attention aux unités)

                           

                    R = ………………………..

 Rechercher dans la documentation technique  la référence du codeur installé et sa résolution, dans la partie , caractéristiques du système, 

comparer avec le résultat précédemment.













/2
A.4 Déterminer le déplacement du chariot en mm pour un tour de rotation du pignon. Rappel :  du  pignon  d’entraînement = 32 mm. Périmètre P =  . 
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A.5 Déterminer le nombre d’impulsion à introduire dans le compteur  de l’automate C0, comme valeur de présélection pour le déplacement de la charge d’un bout à l’autre du palan.









B)   ESSAI DU PALAN


B.1 Relevé du nombre d’impulsions avec le tachymètre intégré dans l’armoire

· Positionner le palan à une extrémité.

· Régler la consigne du variateur à 5 Hz.

· Appuyer sur « DSP » jusqu'à afficher le compteur A (en haut à gauche).

· Appuyer sur « RST »pour faire le reset de la mémoire.

· Appuyer sur BP GAUCHE ou BP DROITE jusqu'à que la charge se trouve à l’autre extrémité.

· Relever la valeur du compteur A.

                                Valeur compteur A =

· Comparer cette valeur à la valeur calculée à la question  B.4

……………………………………………………………………………………………………..


B.2   Mesure de la vitesse du palan.

·  Positionner le palan à une extrémité.

·  Régler la consigne du variateur à 25 Hz.

·  Appuyer sur BP GAUCHE ou BP DROITE jusqu'à que la charge se trouve à l’autre extrémité.

·  mesurer le temps du déplacement.

·  Calculer la vitesse en m/s et mm/s.



B.3 Relever de la vitesse sur le tachymètre

· Positionner le palan à une extrémité.

· Régler la consigne du variateur à 25 Hz.

· Appuyer sur « DSP » jusqu'à afficher le code « r ».

· Appuyer sur BP GAUCHE ou BP DROITE jusqu'à que la charge se trouve à l’autre extrémité.

· Relever la valeur.

· Comparer ce résultat obtenu avec la valeur mesurée précédemment.

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..


B.4  Paramétrage du tachymètre de l’armoire.

· Le résultat lu sur le tachymètre et en mm /s, rechercher dans la documentation du tachymètre le code à modifier pour que la lecture se fasse en m/s.



C )   MODIFICATION DU SYSTEME

Mode opératoire

· Effectuer le transfert de programme « palan codeur » dans la mémoire terminale de l’automate.

· Effectuer la modification du programme tel qu’il vous est donné aux pages 7 et 8 que vous complèterez.

· Sauvegarder votre programme.

· Transférer votre programme dans la mémoire du TSX.

· Effectuer vos essais en présence du professeur.

· Comparer le résultat  obtenu avec la consigne donnée et proposer quelques améliorations à effectuer pour avoir un déplacement plus précis.
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  PALAN LEDENT 	                     	     TP8.1


                       Codeur incrémental
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Objectifs : 





  S’INFORMER sur les codeurs optiques


  VERIFIER les grandeurs caractéristiques


  CONTRÔLER le fonctionnement 


                             


Durée : 4 heures





Repère


compétence�
Compétences�



A�
NA�
�
C1.3


�
 Décoder les documents relatifs à tout ou partie  d'un ouvrage. �
�
�
�
C2.9.3�
vérifier les grandeurs caractéristiques


�
�
�
�
C3.5.3�
Les modifications de l’installation correspondent aux  cahier des charges 


�
�
�
�
 





Autres critères�
+0.5�
-0.5�
�
Délais �
�
�
�
Autonomie �
�
�
�
Comportement�
�
�
�
Présentation �
�
�
�
A faire valider par le prof responsable lors de la remise du travail





Mise en situation


	Le portique est à l’origine équipé d’un détecteur de position T.O.R. Les positions ne sont pas modifiables. Le client souhaite pouvoir en fonction des pièces à transférer choisir les déplacements sur le portique.   











�





� EMBED Dessin VISIO 5 ���





CALIBRE TENSION  (V)�
BASE DE TEMPS  ( mS )  �
FREQUENCE MESUREE ( Hz )


Avec l’oscillo�
�



�






�
�
�






Référence codeur …………………………….. R = …………………….








Comparaison -->








1 tour = 





Valeur du compteur à rentrer dans C0 = 





    V = ………………..m/s


V =…………………mm/s








V = ………………..       /s





Code à modifier 





Validation du fonctionnement par le prof





POST





A compléter et à programmer





CHART





Modification à écrire


Mettre en front montant





1000





……….





%I1.0





FICHE DE TRAVAUX PRATIQUES : Bac Pro ELEEC�
Repère : TP8.1�
�
Tâche attribuée pour les travaux pratiques de : réalisation�
�
Système : Palan Ledent�
Lieu d’activité : Zone systèmes�
�
PREREQUIS :





- Cours sur le codeur incrémental et absolu


- maitrise du language GRAFCET.


- programmation PL7 �
FONCTIONS :


F3: MISE EN SERVICE


T3.1: Effectuer les essais, réglages, vérifications et corrections nécessaires à la réception technique de l’ouvrage.





 F4: MAINTENANCE


T4.4: Proposer une modification ou une amélioration.


�
�
EN AYANT A VOTRE DISPOSITION :





On donne un support papier ou informatique :


- Le cahier des charges de l'ouvrage.


- Les normes et règlements.


- Les schémas et plans.


- Les documents constructeurs.


- Les consignes particulières.


- Le dossier de réalisation de l'ouvrage.


- Les différentes composantes de l'installation ou équipement.


�
SAVOIRS ASSOCIES : �S4: Communication et traitement de l'information


S4-1: Automatismes programmables 


- Terminaux de dialogue, Automate programmable, superviseur industriel, terminaux dédiés. 





 S4-6: Représentation des ouvrages et des systèmes 


- Représentation temporelle, fonctionnelle : 


GRAFCET. 


�
�
OBJECTIF GENERAL:


                 S’INFORMER sur les codeurs optiques


                  Modifier la programmation de l’automate


                    Contrôler le fonctionnement après modification�
�
Objectifs opérationnels :





 C1.3 :Etude du  codeur incrémental


                                                                                 Question A 1 A2





                                                                                       Question A3





                                                                                Question A4 – A5





C2.9.3 : Essai du palan , vérifier les grandeurs caractéristiques


                                                                        Question B1 –B2 ,B3, B4





C3.5.3: Contrôler l'adéquation entre la réalisation et le cahier des charges.


                 * programmation à compléter    �            explication du fonctionnement                                                      


                                                                                                    - Question C


                  


                                                                                                 


 �
Note�
�
�
B�
TS�
S�
I�
TI�
�
�
/8


�
�
�
�
�
�
�
/6


�
�
�
�
�
�
�
/6


�
�
�
�
�
�
�
/8�
�
�
�
�
�
�



/ 8�
�
�
�
�
�
Temps prévu : 4 H


Temps passé :�
Commentaire du prof responsable :�
Autres critères :            /4�
�
Nom 1 :


Nom 2 :�
�
Note :            /20�
�
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