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EXO1 (07pts)

1-1)En prenant comme exemple la perceuse automatijugpa@ un schéma fonctionnel, donne les différents
constituants de la structure fonctionnelle d'uniésye automatisé industrieR.bpts);

1-2) Cite les éléments principaux d'un API, &tdtexemple, SR3B261BR2fts);

1-3) Un GRAFCET, concu sous le principe de décgapa forcage, minimal gérant un systeme automatité
composé de: GS, GPN et GC. Par un simple exempieamage direct d'un moteur triphasé, décris le
fonctionnement des ces 3 entit@sHpts).

EX02 (08pts)
Soit un systéme de percage de piéces métallidisescompose de : Rampe d'arrivé®A) de piéces a percer,
d'un plateau rotatiffR). Unité de serrage [Véri@1l + mors de serragdiS)], Unité de percage [Véric2+Moteur
Mtl+ mors de percagéMP)]. Rampe d'évacuationRE) des piéces 2
percées, Plateau tournant entrainé par un MdW#@r qui permet la
rotation de 180° ou 90tépteursde position A180 etA90) du plateau
rotatif, supportant les piéces a usiner. L'appwi le boutonrf) de
mise en marche et la présence de la piéce sumjgerd’arrivé ¢apteur
P) provoque: 1) le démarrage du systeme, 2) Sedada piece sous
le poste de percage assuré par le véfin 3) Descente de la téte d
percage par le véri@2 pendanf7 secondes4) Remontée de la téte d
percage et 5) Ejection de la piéce vers la rampeatuation assurée
par le moteur NIt2) pendant le dernier quart de tour du plate N /0
tournant. R ALY

Moteur (Mt1)
On demande de donner pour ce systéeme automa#i$g (S

1) un tableau d'éléments des parties: PP, PC, Piofheurs et N
Effecteurs) et les éléments interfaces (Capteurméddctionneurs)
(1.5pty,

2) la chaine/structure fonctionnelte $pts), et

3) les différents GRAFCET (GPS, GPPO et GPRGp(S).

Ranpe d'azzivée
Fepisces

Plateau tonmant

Pitce percée

Pizce percée et évacuée

EXO3 (05pts)

Un pont roulant se compose généralement d'unegade deux sommiers portent également les roues qu
permettent au pont de se mouvoir longitudinalemefun chariot
mobile le long de cette poutre, un engin de le@geipage mobile de
levage). Ces appareils permettent, de déplacerstioader) une charge
en tout point d'un volume parallélépipédique.

La position initiale du crochet est en bas a gauche
chargement et le déchargement sont effectués niamesit.
L'opérateur valide la mise en marche en appuyanDsy. |l peut y
avoir simultanéité de mouvement selon les axes ¥t X.

On souhaite mettre des containers sur une remogjus
d’amenerd’autres, un container en aller et un containereour a
partir d'une simple impulsion sur le bouton pous8amy. Une attente
de 20sest demandée pour le déchargement de containesbnalés.
Le cycle terminé quand le pont roulant revient @sifon d'origine
(S1Q S2Q S30 en prévision de nouveaux transbordements d'u® au.
container pour remplir/vider la remorque.

KM30

Il est demandé de donner un GRAFCET (GS, GPN, @C)ransborde les containers dans temps minime
(utilise une structure ET pour le transbhordemeninet autre pour revenir a la position initiale).
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Corrigé type du contrdle ELT613/L3/2020

EXO1 (06pts)
1-1) En prenant comme exemple la perceuse automatitjugar un schéma fonctionnel, donne les différents
constituants de la structure fonctionnelle d'unié&sye automatisé industrieB.6pts).

Réponse :
Le schéma fonctionnel d'un SA (PP, PC, PA+CAP P@Act+effecteurs):
MOe.
Consignes.... ...Qrdres....
Opérateur _ _ 1
— > partic _;} Preactlonneurs}_ Opérateur ! E ;
commande| Eléments d'interface] B p’:;,:::;:’ble—%-» M1, M2, KM —é—-» CL,C,M (o |
| 1 (PQ) | apreuns | § o | [
¥ Comptes rendus : : EC1 i =
e, Ecran ‘_K_ ‘L 110, 111,120, 21 ‘; P.0 ‘
Pupitre p.c ! : :
{_Eléments d'interfaces_| i
1-2) Cite les éléments principaux d'un API, a tit
d'exemple, SR3B261BD;
Réponse:
Les éléments principaux d'un API (SR3B261BD) sont : E—
1) Unité centrale (UC) : '
- gpmicroprocesseur ; [
- mémoirgaémoire systéme, mémoire de | [ Brocessenr -
données et mémoire de Y= s
programme. |
- interfacdes entrées et des sorties | | [5s ]
2) Entrées et Sorties : o] ot |

- Entréed6 TOR de 24V .......
- Sortisl 0 sorties équipées de relais d’une
capabilité de 240V AC CCpers | L) Il | (] e de , oo
3) Accessoires : USB avec cable, Afficheur, Pad,. et —

—
—

1-3) Un GRAFCET, concu sous le principe de découpafpecage, minimal gérant un systéme automatisé est
composé de: GS, GPN et GC. Par un simple exemphamlége direct d'un moteur triphasé, décris lettonnement
des ces 3 entité8.6pts).

Réponse:
GS~> c’est un sous GRAFCET qui met le systéme sousdaemrs il peut forcer GPN et GC a se mettre aap&s
initiales par Fnl :{nl1} et Fn2 :{n2} ou n1 et n2 et les numéros des étapes initiAeg3RN et GC
respectivement ;

GPN-> c’est le GRAFCET qui gere le sous GRAFCET de cited GC) dans les conditions de production normale
(marche et arrét normaux), sachant que dans l¢’aaét normal, la production en cours ne s'anpéie

GC-> c’est un sous GRAFCET qui permet de conduire lapction d’'une maniére répétitive par une boucldeeta
terminer par une autre.
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Exemple de la perceuse automatique ou lieu d’'ureannGS, GPN et GC

***perceus: GS, GPN et GC****

*RRRG GRAAE

|

HFl{ 1}, F10:{ 10}

—— REARM

I

—— BPM

] [~
L L

*rRRG P NFHHH

- x2

EL SSC1

—— LL11

’ 12 Hsscz H M ‘

—— LL21

N

—— LL20
E
—— LL1O

DEFINITIONS:

REARM.....i0...... Perceuse sous tension

AU..... il..... ARRET d'urgence

BPM....i2...... Demarre la production

BPA....i3...... Arret de la production

Perceuse avec 2 Verins C1 et C2et 1 moteur

LL11..... i4 LL21....i5

LL20..... i6 LL10....i7
MT.....00 SSC1....01
SSC2....02 RRC2..... 03
RRC1..... 04

EXO2 (08pts)

1) On demande dans un tableau les éléments dessp&BePC, PO (Actionneurs et Effecteurs) et leséhts
interfaces (Capteurs et préactionneuts}gts).

Réponse:
Pupitre (PP) PC Eléments d'interfaces PO
PA Capteurs Actionneurs effecteurs
m API KM1 P Mtl RA
clavier KM2 L10 Mt2 PR
écran M1 L11 C1 MS
M2 L20 C2 MP
L21 RE
A90
A180
2) On demande la chaine fonctionnellebpts)..
Réponse:
MOE = Piece

Dr. M. Djarallah

g fon percee

/|

clavier
écran

PP

¥ MOS = Piece percee
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3) On demande les différents GRAFCET (GPS, GPPO &U3M.5X3= 4.5pts + 0.5 pour toys

*kkkk(GP GRrR*K

Réponse:

*kkkk(GPPOR*HH*

L]

—— Mise en marche
10 HArriver de la piece
—— Piece arrivee

20 HSerrer la piece
—— Piece serree

30 HPercer la piece
—— Piece percee

40 HDesserer la piece
—— Piece desseree

50 HEjecter la piece
—— Piece ejectee
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L]

10

HMtl

A180

20

HSSC1

LL11

30

HSSC2 Mt2

LL21.t0/x30/7s

40

HRRC2 Mt2

LL20

50

HRRC1

HMtl

A90

*kkkk(GPPCHF***

L]

10

HKM1

A180

20

H14M1

LL11

30

H14M2, KM2

LL21.t0/x30/7s

40

H12M2, KM2

LL20

50

H12M1

LL10O

HKM1

A90
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EXO3 (05pts)

Il est demandé de donner un GRAFCET #5$pt, GPN> 1pt, GC> 3pts) qui transborde les containers
dans temps minim@utilise une structure ET pour le transbordemeénine autre pour revenir a la position initiale).

Réponse : GS, GC et GPN d’'un pont roulenr® temps minimal/ET

FrkRk (G GRRHEK

}

100 |HF1:{ 1], F10:{10
- REARM
200
4 au
kG PN

—

—— bpm
2
—— bpa
3
—— x40

—| X2
Chargement et dechargement: manuelles
KM20 KM11 KM31
ALLER
—— S20 —— S11 —— S31
3 étapes d'attente s
— 1
20
dechargement ALLER
—— t0/x20/10s
HKM21 H KM10 H KM30
Retour
—— S21 —— S10 —— S30
3 étapes d'attente s
— 1
KM21
— S21
60
dechargement RETOUR/ chargement ALLE F
—— t1/x60/40S
40

_ X3.t1/ x40/ 10s _

x3
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