EVALUATION FORMATIVE 5c} TADRiS- TN

Systéme proposé : Systéme de décapage par immersion

a) Mise en situation :

Le systeme présenté ci-dessous sert a nettoyer des piéces métalliques pour les préparer a
la peinture. Cette opération est réalisée par immersion de ces pieces dans un produit
décapant.
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b) Constitution du systeme : Le

systeme est constitué par :
. Un automate programmable et un pupitre de commande.
. Une unité de déplacement de la piéce verticalement et horizontalement.
. Une cuve contenant un produit décapant.

c) Fonctionnement :

L’action sur le bouton de départ cycle SO au niveau du pupitre provoque dans l'ordre :

- Le transfert de la piece a décaper

. La montée de la piéce a décaper : Mouvement vertical animé par le moteur M1

commandée par le contacteur KM11 jusqu’a I'action sur le capteur S2 .

. Le déplacement de la piece a décaper vers la droite : Mouvement horizontal animé
par le moteur M2 commandé par le contacteur KM12 jusqu’a l'action sur le capteur S4.

* La descente de la piéce a décaper : Mouvement vertical animé par le moteur M1
commandé par le contacteur KM21 jusqu’a I'action sur le capteur S1.

- L’immersion de la piéce dans la cuve de produit décapant pendant un temps de 5 mn:
assuré par un temporisateur T.
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- Le transfert de la piece décapée dans l'ordre:

+ La montée de la piece décapée : Mouvement vertical animé par le moteur M1

commandé par le contacteur KM11 jusqu’a l'action sur le capteur S2 .

+ Le déplacement de la piéce décapée vers la droite : Mouvement horizontal animé par le
moteur M2 commandeé par le contacteur KM12 jusqu’a I'action sur le capteur S5.

« La descente de la piece décapée : Mouvement vertical animé par le moteur M1

commandé par le contacteur KM21 jusqu’a I'action sur le capteur S1.

- Attendre pour décharger la piéce décapée.
Aprés déchargement l'opérateur actionne un bouton poussoir S6 pour faire retourner
le systéme a sa position initiale (Le mouvement horizontal vers la gauche est assuré par

le moteur M2 commandé par le contacteur KM22).
N.B. : - Le chargement et le déchargement de la piéce est manuel.

- M1, M2 : deux moteurs électriqgues a deux sens de marche :

M1+ : Pour réaliser I'opération de la montée.
M1- : Pour réaliser 'opération de la descente.
M2+ : Pour réaliser I'opération du déplacement vers la droite.
M2- : Pour réaliser 'opération du déplacement vers la gauche.
Travail demandé :
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1) Compléter le tableau suivant en indiquant les taches ainsi que leurs conditions de
début et de fin.

piece

N®dela| Désignation de la tache Condition de début Condition de la fin de
tache de la tache la tache
0 Attendre pour charger la =~ | i |
piece 00000 i | v
1| e | Piece transférée dans la
...................................................................................... cuve de décapage
5 Immerger la piece dans lacuve de | oo | e
produit décapant pendant 5mn | i |
...................................................................................... Piece transférée dans la
3 .
...................................................................................... zone de déchargement
4 Attendre pour décharger la | i |




2) Compléter le GRAFCET d’un point de vue du systeme relatif au fonctionnement donné.
|
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Relation entre préactionneur et actionneur
Tourner la
12M : Rentrer la tige du vérin RC 14M : Sortir la tige du vérin SC broche du
Moteur
Rentrer.. Sortir..
l J | E
v/ T 12m 14m ZT
i Distributeur (L
A 4
[ |
......................................
EfJectur
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3) Compléter les GRAFCET d’un point de vue de la partie opérative et d’'un point de vue de la

partie commande.

GRAFCET d’un point de vue de la P.O.

GRAFCET d’'un point de vue de la P.C.
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5- En se référant au GRAFCET d’un point de vue systeme et au schéma ci-dessous, répondre aux

guestions suivantes

Ess

oo

2 transferer la piece dans la cuve de o2
décapage
M2
Piece transférée dans la cuve de 5[-@
—_ décapage o) 0 ]
Tl
M1
3 [mmerger la piece dans la cuve de -
produit décapant pendant Smn s ,..:
56:
Smn ecoulées

4 Transferer la piece dans la zone de
déchargement

Pigce transférée dans la zone de

Zone de chargement

Zone de déchargement

dechargement Cuve de produit
e Quelle est I'étape active ?...................... c,0 TAPRIS.IN
POUIQUOI 2. e e e e e e e e e e e e eeeeaneeens
e La transition T3/4 est-elle validée ?...............
01U 11 T
e Laréceptivité R3 est-elle vraie ?.............
POUIQUOI 2.ttt s e e e e e e e e e e e eneeeeeennnnes
e Latransition T3/4 est-elle franchie ?...............
[0 TU T 0[]

e Sila piece est complétement immerger (temps écoulé), la transition T3/4 est-elle franchie ?

.......... POUMQUOI 2.t

Le franchissement de la transition T3/4 entraine :

7- Compléter la chaine fonctionnelle détaillée du systéeme de décapage par immersion
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