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PILOTAGE CONTROLE ET COMPORTEMENT DES SYSTEMES

Comment modifier la vitesse de déplacement sur une bande transporteuse?
Durée : 2 heures

Prérequis Connaissances nouvelles
e Cours GRAFCET e Paramétrage d'un variateur
e Cours moteurs et modulation d'énergie * Programmation d'un GRAFCET avec varia-
teur

Un four a refusion CMS permet de souder des composants montés en surface sur le cuivre d'un
circuit imprimé. Au préalable, les composants sont posés sur une pate d'étain liquide en contact
avec les pastilles de cuivre. Afin que la soudure soit correcte,
|'étain doit subir une courbe de température parfaitement
calibrée en temps et en température. Pour ce faire, le circuit
imprimé est déplacé sous des résistances chauffantes four-
nissant chacune un niveau de chaleur différent. Le temps de
déplacement sous les résistances permet d'obtenir la bonne
courbe afin d'avoir une soudure fiable et durable.

Nous allons dans ce TP programmer cette courbe.

Fréquence

de sortie A

Variateur en
(Hz)

Vitesse rapide
(HSP =50 Hz) i

Vitesse lente
(SP4 =20 Hz) -

sy

0Os 20s 40s 60s

I/ Premiere partie : réglage du variateur

1.1/ Rechercher sur I’équipement les principales caractéristiques €lectromécaniques du moteur
(cf_ p]aque Signa]étique)_ 0,18kW 240/415V 0,96/0,55A 1320tr/mn 4p01€S

1.2/ A l'aide des données précédentes, déterminer les valeurs approximatives de vitesses ra-
pide et lente du moteur f=pn donc p=2 50Hz=1500tr/mn pour 20Hz = 600tr/mn

1.3/ A 1'aide du dossier technique donner les vitesses d'avance du tapis
50Hz=6,5m/mn pour 20Hz = 2,6m/mn

1.4/ Rechercher la tension d’alimentation du variateur (cf. document ressource) 240V

1.5/ En déduire le double role du variateur Creation de tension tri variée de fréquence
TP_CONV3
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1.6/ Le couplage des enroulements du moteur effectué en usine est triangle. Ce couplage est-il
pertinent. ? Justifier votre réponseLe variateur délivre 240V et c'est ce que supporte chaque

. . enroulement moteur R o .
1.7/ A I’aide de la documentation du variateur, donner le réle des différents parametres: LSP,

HSP, Acc, Dec, SP2 a SP4 LSP: petite vitesse, HSP:forte vitesse, Acc:tps d'accélé. Dec:tps de décele
SP2 a SP4 vitesses différentes

1.8/ Régler en présence du professeur les différentes variables du variateur.

I1/ Deuxiéme partie : Programmation

A l'aide d'Automgen, écrire le GRAFCET du fonctionnement et transférer le programme.
Faire vérifier le fonctionnement par le professeur.

Paramétrer les variables dans Automgen selon le tableau ci-dessous :

TP_CONV3
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Désignation composant Mnémonique ARlEEEsATE EEE
ASI automgen
SYNOPTIQUE
Voyants convoyeur : module 1
Voyant Vert entrée tapis VV et %Q\4.0\1.0 o1
Voyant Rouge entrée tapis VR et %Q\4.0\1.1 02
Voyant Vert sortie tapis VV st %Q\4.0\1.2 03
Voyant Rouge sortie tapis VR st %Q\4.0\1.3 04
Voyant moteur : module 2
Voyant moteur Vmot %Q\4.0\2.0 05

%Q\4.0\2.1

Non affecté)

%Q\4.0\2.2

Non affecté

%Q\4.0\2.3

Non affecté

BANC CAPTEUR

Vo)

yants capteurs : module 3

Voyant Vert proximité actif VV prox %Q\4.0\3.0 09
Voyant Jaune proximité inactif VJ prox %Q\4.0\3.1 010
Voyant Vert inductif actif VV ind %Q\4.0\3.2 o011
Voyant Jaune inductif inactif VJind %Q\4.0\3.3 012
Voyants capteurs : module 4
Voyant Vert capacitif actif VV capa %Q\4.0\4.0 013
Voyant Jaune capacitif inactif VJ capa %Q\4.0\4.1 o014
Voyant Vert tige souple actif VV tige %Q\4.0\4.2 015
Voyant Jaune tige souple inactif VJ tige %Q\4.0\4.3 016
Voyants capteurs : module 5
Voyant capteur en défaut Vdef %Q\4.0\5.0 017
Voyant capteur sous tension Vtens %Q\4.0\5.1 018

%Q\4.0\5.2

libre (019)

%Q\4.0\5.3

libre (020)

Capteurs : module 6

%I1\4.0\6.0 Non affecté
Détecteur capacitif capa %I1\4.0\6.1 12
%I1\4.0\6.2 Non affecté
Détecteur a tige souple (contact NF) | tige %I1\4.0\6.3 i4
CONVOYEUR
Boite a boutons : module 7
Bouton Poussoir vert (contact NO) BPvert %I\4.0\7.0 i5
Bouton Poussoir rouge (contact NF) | BProuge %I\4.0\7.1 i6
Voyant vert Vvert %Q\4.0\7.2 021
Voyant rouge Vrouge %Q\4.0\7.3 022
Commande variateur : module 8 (dans coffret convoyeur)
Contact marche avant (Li1) Avance %Q\4.0\8.0 023
Contact marche arriére (Li2) %Q\4.0\8.1 020
Contact vitesse présélectionnée (Li3) %Q\4.0\8.2 06
Contact vitesse présélectionnée (Li4) %Q\4.0\8.3 o7
Cellules: module 9
Cellule reflex sortie tapis PPS (présence piéce sortie) %I\4.0\9.0 i7
Cellule reflex entrée tapis PPE (présence piece entrée) %I\4.0\9.1 i8
Détecteur inductif (contact NF) Pef (présence piece entrée %I\4.0\9.2 i1
four)
Détecteur photo électrique proximité Pem (présence piece entree | %I1\4.0\9.3 i3
émaillage)
CARTE ASi (info complémentaire )
bit d’erreur bus ASi | erreur | %l4.0.ERR i9
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DOCUMENT RESSOURCE 2

[ TsxaTioonn |
si (== Automat
FusbleDITD rox st C onvoyeur
5x20mm 1A TSX37 Al
F1
L IATT AUX +/AS-13
s == L 24vDC AUX -/AS-13
N | 0vDC
N4 ! Sous H10
|_._| tension{ AS-I1 - AS-12
p— T Sortie VVst ol Vmot 05
= tie-) ® Ql  AUX- Q1 AUX - —
— I apis | | VRt gl 02
ﬁ]ABLB}uoz A3 TSXAZ10 L . Q2 AUX+— —Q2 AUX+[—
\limentation A2 { | VVet 03 Marron Marron
riléci Entree | X Q3 ASI+ Q3 ASI+
ccoupage RUN O tapis | | VRet 04 Bleu Bleu
24VCC24A ERR O )\ X Q4 AS- T Q4 AS-I- 1
COMO + \ N A 0
AS-1 0O - ! (
TSXSAZIO
a o ) . " :
. |
~ ASI20MT4140S

Advantys Inerface V2.1
S.7.0.FE

T
o)
=
a
7]
N
=

= 24VCC 4 Entrées
n 4 sorties 0,5A
XZSDEI113 > |
Embase pour |
raccordement |
par prise |
vampire ° ;
Capteur - —
e e v I
AS5 Objet i AS-14 Objet o] As13
AUX - détects |V Veapa 0l3 Ql AUX- détecté [V Vphot 09 Ql AUX.
AUX + non |Vlcapa 0ol4 Q@ AUX +— non [VJphoto 010 Q@ AUX+
détecté e & 015 détecté | ving oll
AS-I+ détecté Q3  AS-I+—— détecté Q3 AS-I+—
non | VItige 0l6 non [VJind ol2
AS-I- gon BEEE@HQ4 ST | gatece - QO 1Q4 ASI-

Banc Capteurs L o
2 4

détecteur capacitif
XT4P18PA372

Bande transporteuse

détecteur inductif
XS218ALPBM12

XAL-82003 i4
Boitier de commande tige
] XUBOAPSNM 12 XZCGO120
Détecteur race.
photoélectrique TE pour raccordement AS-13 j\b\
E2 détecteur
AS-1+ N Interface a connexion directe & tige souple
\L ﬁ\ ™K prise vampire 4 entrées XCKD2106M12
| | T AS-I- Q2 ASI6TFFP40A
W R | ¢
N DF XUBOAPSNM 12 AUX- Q3
- Détecteur AUX +
pps hotoélectriqu Q4 XUBOAPSNM 2
Détecteur
< photoélectrique
2 8 ATVIIHUOSM2E
ppe —> Variateur vitesse ATV 11 \
1sv 0.18kW 50/60Hz
@ ASI20MT4I40R Al
14 Advantys Interface V2.1 +15V
arelais 24VCC 2A 4 entrées oV —
@ AS-I6 04 o7 L4 ATl Moto réducteur asynchrone triphasé
ASI6TFFBO1 06 +5V :‘ WEF20DR63M4
Embase 4 entrées 03 L3
S.0.0.FF 020 Puissance nominale [kW] :0,18
| As1- 02 023 L2 ~RA Couple de sortie [Nm] : 16
ey AS-I+ 1 LI RC [~ Vitesse moteur [1/min] :1320
W Vitesse de sortie [1/min] :80
L Ql KM1 — Tension nominale [V] : 230./400Y
‘ S/L2/N v JAN Fréquence [Hz] : 50
N R/L1 Ul— Nbr poles : 4
2102 LCIKO610MT Courant nominal [A] : 0,96/0,55
= Disjonteur Contacteur tripolaire — £ £ 1 Cos (phl) : 0’7_8
DT 40 6A - 50/60 Hz 220230V — — - Mode de service : S1-100%
4A courbe C Facteur de service : 1,85
Indice de protection : IP54
ZB5AS944
Bouton coup de poing KM1 Masse [kg] :7,89
averrouillage brusque KM1 Courant de démarrage [%] : 290
acleN°4ss  SOL
—7
HO U N
Sous tension nd S02
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FICHE DESCRIPTIVE DU TP N° TP_CONV3

CENTRE DYINTERET : PILOTAGE, CONTROLE Filiere : S, Sciences de I'Ingénieur
. ; . | Comment modifier la vitesse de dépla-| . .
Probl t duTP: : i
roblematique du cement sur une bande transporteuse? Niveau Terminale S, SI
Concepteurs du TP : BRAUN | |\ sc - Lycée Théodore DECK
yeee: GUEBWILLER
Type d'activités mis en oeuvre par le TP
Approche systeme Verification des performances
Mise en oeuvre du systeme X| Ltude des solutions techniques

Analyse fonctionnelle et structurelle

DONNEES PEDAGOGIQUES

Objectif(s) pédagogique(s)
intermédiaire(s) visé(s) :

Paramétrage d'un variateur

X

Objectifs visés en termes
-d'apprentissage : X

Utilisation d'un atelier logiciel

X

-d'évaluation : O

Compétence(s) terminale(s)

Elaborer tout ou partie d'un modéle comportemental

X |€Nombre d'étapes pour

acquérir la compétence:

|_ss_,ue.(s) du programme of- Modifier les spécifications comportementales a l'aide d'unjX WNiveau d'acquisition des
ficiel : &diteur connaissances associées:
Générer un programme et I'implanter dans une cible 1 2 3 4
Connals_s:ance(s) Structure et mise en oeuvre de la chaine de développement X
associée(s) : S ..
Bibliothéques de composants logiciels X

. . Savoir
Pré requis

*Architecture des microprocesseurs

Savoir-faire

Conditions de| Durée du TP

2 heures | Nombre d'éleves :

2gr Degré d'autonomie

Autonome avec aide prof

réalisation | Durée de préparation préalable Durée de la synthése 1 heure
Critéres et modalités Formative
d’évaluation liés aux ob- Paramétrage correct
jectifs pédagogiques :
DONNEES TECHNIQUES

Support utilisé (systéme
Ou sous-systéeme)

Bande transporteuse

Documents du dossier
technique a utiliser :

Environnement matériel et
logiciel nécessaire :

Ordinateur équipé de I'atelier logiciel




