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Présentation générale

Introduction

SPAL PIZZA est une PME qui réalise différents produits surgelés pour les professionnels de la

restauration :
-des boules de pate a pizza appelées "patons” ;
-des fonds de pizza vierges (pates étalées sans garniture) ; f 5
-des fonds de pizza tomatés.

L'étude concerne la ligne de production de patons.

SPAL PIZZA produit 6 formats de patons, de masses et de dimensions différentes :
160 g, 180 g, 200 g, 350 g, 560 g et 900 g.

Les diametres évoluent de 68 mm a 122 mm pour une hauteur respective de 51 a 81 mm.

La pate est constituée principalement de farine, d'eau, d'huile végétale et de levure.

Description de la ligne actuelle de production de patons

Aprés pétrissage, une
diviseuse découpe la pate en Diviseuse / bouleuses Chariot
deux morceaux identiques. '@)

Ces morceaux de pate sont T E E

ensuite acheminés par un
tapis roulant vers deux @ _

bouleuses. Chaque bouleuse u - Grilles
met en forme le morceau de Doseuse de farine

pate pour obtenir un paton Ingrédients
globalement sphérique. Schéma vu de dessus de la ligne actuelle.

Surgélateur

vers chambre
froide

La diviseuse et les 2 bouleuses fonctionnent en continu. Une bouleuse forme un paton toutes
les 2,9 s soit 1 240 patons par heure. La cadence globale de la ligne actuelle est donc de 2 480

patons par heure.
Cette cadence élevée nécessite la présence de deux opérateurs.

Un premier opérateur (« opérateur 1 ») prend les patons pour les disposer sur une grille. La

disposition des patons sur la grille est spécifique pour chacun des six formats.

Lorsque la grille est pleine, un deuxieme opérateur (« opérateur 2 ») prend la grille et la range
dans un chariot. Une fois le chariot plein, le deuxiéme opérateur déplace le chariot pour le
mettre dans des surgélateurs ou les patons seront congelés a cceur en quelques minutes.

Une fois la surgélation terminée, le deuxieme opérateur sort le chariot, retire chacune des

grilles et verse les patons dans un carton qui sera stocké en chambre froide.

Opérateur 1 : dépose des patons Opérateur 2 : rangement des grilles pleines
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Schéma de l’installation

Opérateur 1 Opérateur 2

)

Bouleuse / Paton _.-"/!

Diviseuse
Zone de
stockage

des grilles

vides

Séparation de la

pate en morceaux Mise en Dépose des patons Manipulation et dépose
de volume forme des sur la grille des grilles dans le chariot
déterminé patons

o Opérateur 2 _EH% ggg é
Bouleuse Opérateur 1 :t:dbiéb
== Paton %u%%p%%
Diviseuse %) © ‘ i OO0 00
Bouleuse 81%%
o-old- Zone de
@) §j%% stockage
AN des
T ; grilles
vides

Besoin

Les tadches de manipulation des grilles pleines sont pénibles. L'entreprise ne peut faire
fonctionner cette ligne que 3,5 heures par jour compte-tenu de cette pénibilité.

L'entreprise souhaite donc investir dans une machine permettant le rangement automatique des
grilles dans le chariot.
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Etude proposée :

Mission du systeme

Reg [Modéle] Unité de rangement des péatons [Mission]

«Besoin — finalité »
Améliorer la productivité

Probléme:
- durée de fonctionnement de la ligne trop

courte
- risques de troubles musculosquelettiques

pour l'opérateur

Id ="0"
Texte= "Il faut supprimer la tache pénible de
'opérateur de manipulation des grilles pleines de
patons sans dégrader la qualité et la cadence de
production.”

A\
’;‘ «deriveReqt»

«systeme» «satisfy»

«Besoin - mission»
Manipuler les grilles pleines de patons

Unité de rangement des patons [——— d

Texte= "Prendre et ranger les grilles pleines dans le
chariot de fagcon automatique tout en préservant la
qualité du paton et la cadence.”

="1"

Contexte du systeme en phase d’exploitation

bdd [Modéle] Unité de rangement des patons [Contexte] |

Opérateurs 1 et 2

ASTBR
ISO
NS
Normes et
reglementation

/

\ «systéme» (D
Unité de rangement des patons —

Laboratoire de boulangerie

Chariot vide
Grille pleine de
patons
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Besoins

Req [Modéle] Unité de rangement des patons [Nouvelles contraintes]

pleines dans le chariot de facon|
automatique tout en préservant la] \

masse ne sont plus respectées.

«Besoin - Performance»
Temps de production

2 ld="1.1"
/| Texte="Produire 8 heures par jour au lieu de 3,5 heures.
«deriveReqt»
/ «Besoin - Performance»
// Cadence de production
«Besoin - mission» // 7 Id ="1.2" . .
Manipuler les grilles pleines de | e Texte= "Respecter la cadence actuelle de 2480 patons/h.
patons Ve -

L~ «Besoin - Performance»

ld="1 _ Intégration dans le laboratoire

Texte= "Prendre et ranger les grilles| — — — — >

ld="1.3"
Texte= "S'intégrer dans la ligne de production de patons."

o « " N
qualité du paton et la cadence. NN «Besoin - contrainte»
\ N Normes agroalimentaires
\ N
\ ld="1.4
\ Texte= "Respecter les normes agroalimentaires."
(1) Les péatons, une fois mis en forme, \
ne doivent pas se toucher, sinon ils \\ «Besoin - contrainte»
se collent entre eux : la forme et la N Qualité des patons

Id="1.5"
Texte= "Empécher le contact entre patons."(1)

Implantation de I'unité de rangement des patons dans le laboratoire de boulangerie

Ligne de production de
fonds de pizzas

Légende :
S | —— pCirculation
pizias des patons

R e e R R I -
; Ligne de production de patons Surgélateur |
. 1
; T !
; EE—— W § EESE——— " §F EE——— " ———— ) I
; —l) }I } 5
X . | Diviseuse Zone d’implantation de -
. 1 Bouleuses 'unité de rangement des 1| ©
I | patons . g’
| 1 I | »
. 1 L :
1 T— o e— o e—— o — !
1
1
1
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Etude du préhenseur pour la manipulation des patons

Mise en situation

La conception préliminaire a permis d’aboutir a la solution suivante :

-un opérateur place le chariot rempli de grilles vides contre le support de grilles. Il pousse
chacune des grilles dans le support (repére 1). Ensuite il met l'unité de rangement de
patons en fonctionnement. La diviseuse et les 2 bouleuses forment les patons. Deux
convoyeurs assurent le transport (repére 2) et la constitution d’'une rangée de patons
(repére 3). Un robot prend et dispose une rangée de patons sur la grille (repere 4). Une
fois la grille pleine, le robot la repousse vers le chariot (repére 5).

Le cycle continue jusqu’a ce que toutes les grilles soient pleines et repoussées dans le chariot.
L’'unité de rangement s’arréte. L’opérateur retire le chariot plein et 'emméne dans le
surgélateur.

Vues de dessus et en perspective des zones étudiées.

Bouleuses

Convoyeurs
;k —lp

Divisause

Support  Chariot Opérateur
de grilles

Un préhenseur spécifique permettant la manipulation d’'une rangée de patons est concgu. Il est
constitué de deux mors réglables en écartement (un fixe et un mobile), qui épousent la forme
des différents formats de patons.

Mors mobile Mors fixe
|
|
i
|
|
|
Course maximale
estimée de 100 ::>
i
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Un actionneur électrique (vérin) est choisi afin de pouvoir gérer les positions des mors.

Principe de fonctionnement du préhenseur

Pour une course donnée, le fournisseur du vérin électrique donne son encombrement
minimum :

) Volume enveloppe du
@ ] Vérin
S ]
380

Une premiere solution consiste a implanter le vérin dans le sens du mouvement des mors.

Question 1 (sur le document-réponse n° 1)
Proposer une implantation du vérin en dessinant le volume enveloppe sur les vues
fournies, représentant les situations extrémes du préhenseur. Cette solution est-elle
envisageable ? Justifier la réponse.

Pour éviter les collisions entre le vérin et le reste du systéme, une seconde solution consiste a
implanter le vérin perpendiculairement au mouvement du mors mobile. Un renvoi d’angle
assure la transmission de mouvement, pour que la pince se ferme lorsque la tige du vérin sort.

Question 2 (sur le document-réponse n° 2)
Compléter le schéma cinématique de principe du renvoi d’angle en représentant la
transmission du mouvement entre le renvoi d’angle et le mors mobile.

Dimensionnement du vérin électrique

L’objectif est de déterminer les caractéristiques du vérin et de le choisir dans la gamme du
fournisseur.

L’étude est réalisée dans le cas extréme : la pince effectue sa course maximale, de 100 mm, en
partant de la position ouverte au maximum, a la position fermée pour le plus petit format de
paton.

Ce mouvement de fermeture est

réalise en 0,3 s selon une loi Déplacement du
triangulaire de vitesse maximale mors mobile
0,66 m/s, comme présentée sur selon la loi

les documents ressources n°la- triangulaire
1b. (03s; O,W

Déplacement du

USRS

Le mors mobile est monté sur
une glissiére constituée d'un
chariot et d'un rail fixe. Rail
Le mouvement du veérin
électrigue est transmis au chariot
et donc au mors mobile par
'intermédiaire d’'un systéme de

Ensemble chariot + mors

renvoi d’angle.
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L’ensemble chariot et mors mobile a une masse de 3 kg.
Une maquette numérigue a permis de réaliser une simulation mécanique dont les résultats sont
fournis sur les documents ressources n° la et n° 1b.

Question 3 (sur le document-réponse n° 2)
A partir des documents ressources n° 1a et n° 1b, relever l'effort maximal exercé par le
vérin pendant le mouvement.

Question 4 (sur le document-réponse n° 2)
Indiquer le(s) parametre(s) a modifier pour diminuer l'effort maximal du vérin relevé
précédemment.

Question 5 (sur le document-réponse n° 2)
A partir des documents ressources n° la et n° 1lb, relever la course et la vitesse

maximale du vérin.

Le fournisseur propose les vérins type LEY X5, gamme de vérins étanches au ruissellement et
a la poussiere (équivalent IP 65).

Cette gamme de vérins, présentée sur le document ressources n° 2, se décline en 2 tailles :
taille 25 et taille 32, avec plusieurs pas de vis.

Question 6 (sur le document-réponse n° 2)
Justifier pourquoi il est nécessaire de choisir la gamme LEY X5.

Question 7 (sur le document-réponse n° 2)
A partir du document ressources n° 2, choisir le modéle du vérin avec sa course, et
justifier votre réponse.

Choix du contréleur pour le vérin électrique

Le robot est relié a sa baie de commande a 'aide d’'un cable électrique via un connecteur situé
sur sa base.

Un second connecteur (nommé EE) situé sur 'axe n° 3 permet de relier les entrées et sorties
du contrdleur du vérin a celles de la baie. Un cable interne au robot relie ces deux connecteurs
afin d’éviter sa dégradation s’il était a I'extérieur.

Ces entrées/sorties se nomment Rl et RO pour Robot Input et Robot Output.

Brochage du Connecteur
EE

4 3 2 1
RO4 RO3 RO2 RO1

| | | | ] 5 |
| Rt [ovan | xuBK | ROe | RO5 |
[5 T 4 [ 3 [ 12 11 10|
| Ri5 |xpPaBN] Ri8 | R4 RI3 R2 |
[ 20 T 19 | 18 [ 17 [ 16 |
[24vFan)|2avF(A1)]|24vF(A1)[24vFAD] RIE |
24 | 23 | 22 | 21 |
| r7 Joviaz) | rRos | RO7 |

Baie de commande
du robot

La configuration du connecteur est établie par le fabricant du robot et est non modifiable.
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Elle est présentée sur le document ressources n° 3.

Le contrdleur du vérin électrique du préhenseur sera fixé solidement sur 'axe n° 3 du robot et
relié au connecteur EE par un cable de longueur 1,5 m.

Le contréleur choisi est le modele LECPS6. Il peut étre en PNP ou en NPN. Le document
ressources n° 4 présente le cablage dans les 2 cas.

Question 8 (sur le document-réponse n° 3)
A partir des documents ressources n° 3 et 4, donner la référence complete du contrdleur
du vérin.

Pour obtenir un déplacement du vérin électrique, la baie de commande envoie l'ordre de
déplacement et le code de la position a atteindre au contréleur du vérin. Le vérin se déplace et
lui renvoie I'information « position atteinte ».

Le connecteur EE a un nombre limité d’entrées sorties. Il faut vérifier qu’il permettra la
transmission de toutes les positions du vérin.

Les différents diamétres de patons sont donnés dans le tableau sur le document-réponse n° 3.
Des essais ont permis de définir les écarts utiles par rapport au diametre du paton lorsque la
pince est ouverte, puis fermée. Ces valeurs permettent une prise correcte du paton sans
dégrader les patons adjacents lors de la dépose.

Ecart a l'ouverture: 10 mm Ecart a la fermeture : 13 mm

Question 9 (sur le document-réponse n° 3)
Compléter le tableau en calculant I'écartement des mors pour les différents formats de
patons, pour les 2 cas : pince ouverte et pince fermée.

Les contraintes matérielles imposent que le codage de la position a atteindre se limite a 3 fils
(sorties RO1, RO2 et RO3). Le codage des positions du mors mobile est effectué en binaire
pur.

Question 10 (sur le document-réponse n° 3)
Déterminer le nombre maximal de positions pouvant étre codées. Proposer des
groupements de positions sachant qu’un écart inférieur a 6 mm entre 2 positions permet
de considérer qu’elles sont identiques. Conclure quant a la faisabilité de coder les
positions sur 3 fils.
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Céablage du contréleur du vérin électrique

Les documents ressources n° 5a et n° 5b présentent le principe de cablage du contrdleur du
Verin.

Question 11
A l'aide des documents ressources n° 5a et 5b, compléter sur le document réponses n°
4 les liaisons électriques d’alimentation du contréleur sans les entrées de déblocage.

Question 12 (sur le document-réponse n° 4)
A l'aide des documents ressources n° 5a et 5b, schématiser le cable de liaison entre le
contréleur et le moteur. Ecrire le repére des connecteurs sur le cable (repéres A, C, D)
et représenter par une fleche la liaison entre le cable et les connecteurs (suivre
I'exemple du connecteur d’alimentation).

Montage des mors de la pince

Pour respecter les contraintes d’hygiéne de l'industrie agroalimentaire, les mors doivent étre
régulierement démontés pour étre nettoyés et désinfectés dans un bain javellisé.

Question 13 (sur le document-réponse n° 5)
Représenter une solution technique pour assembler le mors mobile sur le chariot. Pour
assurer le démontage rapide et sans outil, utiliser la goupille d’arrét autobloquante
présentée sur le document ressources n° 6. Compléter les deux vues nécessaires a la
compréhension.
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Document ressources n° la

Résultats de la simulation mécanique lors de la fermeture de la pince
Vitesse du mors mobile

= Temps(z) Welmms)
<! 0,000 0,000
0.015 £6.000
o 0,030 132.000
St 0.045 198.000
: 0.060 264.000
; 0.075 320,000
T 8 0,090 396,000
e i 0105 462.000
= 0120 £28.000
= =i 0135 544,000
£ 3 0.150 £60.000
S 0.165 594.000
ol 0,180 528.000
S| 0,195 462.000
g 0.210 396.000
0.225 330,000
=3 0.240 264.000
it 0.255 198.000
j 0.270 132.000
s | 0.285 EE.000
=§ 0,300 0.000
0.000
Temps(s) (x 10e-1)
Position de la tige du vérin par rapport au corps du vérin
g Hﬁ:ﬁﬁﬁﬁ:ﬁﬁ[:ﬁﬁ::;ﬁﬁﬁ:ﬁﬁ:ﬁﬁﬁjﬁ:ﬁﬁﬁ::ﬁ]iff,fiﬁfﬁﬁiﬁﬁ;&%ﬁf’fﬁ? Tempsis) | Nomnefmm]
H | 3 / 3 0.000 153,108
0.015 159,305
| 0.030 159,905
? 0.045 160.913
=3 ¥ I S S R R B | 0.080 162,341
= i 0.075 164.201
= 0.030 166,503
3 | 0105 169,254
' | 0120 172 453
£ | ] ] 0.150 180,160
g 0.165 184.219
S 0180 187,845
0195 191.046
= 0.210 193.829
7 1 0.225 196197
0.240 198.150
0.255 193681
0.270 200.785
- ‘ 0.285 201.451
= i o Lyt 0.300 201574
0.000 2.500 3.000
Temps(s) (x 10e-7)
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Document ressources n° 1b

Vitesse de la tige du vérin par rapport au corps du vérin

= L= ‘"_"""_"'i'ma"=285'524 '3 """""""" E__l TEITIFIS[S] Nurme[mm.-"s]
| | o 0.000 0.000
I Y L I e 0.015 26,589
< 0.020 53.545
' 0.045 21165
. 0.060 109,604
=3 S N 1SN R W S S 0.075 138,835
S . 0.030 168631
T \ 0.105 192602
= ; | ; ; ; ;! 0120 228,289
= gl i / 3 5 0.135 257.305
g = p i ,135281 ____________________ 0.150 265 524
£ 0.165 256.380
g | 2 0180 227,655
=S RE— AR L 0.195 199571
e ; 5 3 3 3 i 0.210 171.830
0.225 144181
‘ . ‘ ‘ 1 , 0.240 116.318
= SRR S e S L 0.255 £8.002
. | 5 | | | o 0.270 59,117
0.285 23713
o ‘ ‘ 0.300 0.000
0.000 0.500 1.000 1.500 2.000
Temps(s) (x 710e-7)
Effort exercé par la tige du vérin par rapport au corps du vérin
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! Temps(z) Fz[M]
g1 0.000 23612
’ 0.015 13522
0.030 33.264
= 0,045 32.871
~ 0.060 22,396
0.075 3.899
o 0.090 31 ddd
__ 8 0.105 31.085
T i 0120 30.864
=2 0135 30,797
= gl 0,150 31,005
= S | 0165 -30.920
i 0180 -30.962
o 0195 -30.905
S 0.210 -30.795
i 0.225 -30.640
0.240 -30.458
=8 0.255 -30.277
= 0.270 0123
0.285 -30.021
o 0.300 -29.955

0.000
Temps(s) (x 10e-1)
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Document ressources n° 2

Présentation de la gamme de vérins électriques LEY X5

Modeéles LEY X5, vérins étanches au ruissellement et a la
poussiére (équivalent IP 65)

Entrainement par systeme vis — écrou anti rotation.

Deux modeles : taille 25 et taille 32, avec plusieurs pas de vis :

A

A

LEY 25 LEY 32
Symbole Pas de vis (en mm) Pas de vis (en mm)
A 12 16
B 6 8
C 3 4
Courses disponibles :
Courses 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
standard (mm)
LEY 25 X X X X X X X X X
LEY 32 X X X X X X X X X X X
Charges et vitesses de travail admissibles :
LEY250]
30
LEY25C : pas3 mm
f 20
?, LEY25B : pas 6 mm
LEY32[] 2
50 50N
U Y LEY25A : pas 12
:pas 12 mm
404 \‘\
\LEY320 ‘pas4mm % 100 200 300 400 500 600
g’ 30 Vitesse [mm/s]
g | | LEY32B :pas8mpm
@ 20 \\
£ 10 ‘\ -
\ LEY32A : pas 16 mm
U0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [Mm/s]
/stemes automatiques SUJET
id 18A E51 — Conception détaillée d’'une - ) .
18-CSE5CCF-ME-1 chaine fonctionnelle Coefficient - 3 Durée : 4 h 00 Page 15/27




Document ressources n° 3

Robot (end-effector interface) @ Peripheral device @
| Coté connecteur EE du robot | +24VF ) | Coté contréleur du vérin |
Connector pin No.
T EE(17,18,19,20) 1
(5) Receiver circuit EE (7) s l’
(® Wrist breakage *HBK RV » ) S~ 8
detection signal _E 3.3k I
ov EE (9)
RI1 —| RV —
R2 —RV EE (10) ) T ~
T ey L I '
SRR A — st
Ri4 —RV . EE(12) I N
< RI5 RV EE (15) I ~ |
i EE (16) 4 l
RI6E  —[RV . ~—
RI7 —{RV | EE 24 I ~ [
» ~.
RI8 RV EE (13) I S
S = g 3 L .
® RI19 RV | . I ~_|
(Pneumatic pressure ‘PPABN—)‘% B ‘—A|:|—T - )
abnormal signal}
L, Aﬁbi
(@ Set this jumper according
to the common voltage of ov
input devices. (COM1)
+24VF
(@ Diriver circuit T
DV /
RO1 —‘i\ LOAD
EE(1) |
.
RO2 DV EE@)
EE
RO3 DV )
EE (4
RO4 DV ) LOAD ,
EE (5 I
RO5 DV ©) LOAD ,
RO6 DV EE®) ) T, LOAD .
RO7 DV EE (21) l LOAD !
EE (22 I
ov = om0 }——
B EE (8,23) N T
ov
A maximum output current per RDQ point is 0.2 A.
1 | Connecteur EE du robot Configurer ce cavalier conformément au
2 | Numéro de broche du connecteur EE 7 | courant commun des équipements d’entrée.
3 | Equipement périphérique (contrdleur du vérin) (COM1)
. o L . Le courant de sortie maximum par point RO
4 | Signal de détection de poigné cassé 8 par p
estde 0,2 A.
5 | Circuit de réception Circuit pilote
6 | Signal de pression anormal 10 | Cablede 1,5m
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Principe de connexion du connecteur EE

Le cavalier n° 7 permet de configurer le commun des entrées sur OV ou +24V. Sur le schéma,
la configuration représentée est celle du +24V (pour les entrées).

Document ressources n° 4

Modéles du Contrdleur du vérin électrique LECP6

LECPN (NPN) LECP6P (PNP)
CN5 Alimentation 24 VD€ CN5 Alimentation 24 VDC
COM+ | Al L COM+ | Al |
COM- A2 COM-— A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 Ad — IN1 A4 _ﬁ
IN2 A5 |— IN2 A5 _/—‘
IN3 A6 [— IN3 A6 _/—:
IN4 AT T— IN4 A7 |~
N5 | A8 |— N A |l
SETUP | A9 |— serop | Ao ||
HOLD | A10 |— HOLD | A10 _/_‘
DRIVE | A1l |[— DRIVE | A11 _/_‘
RESET | A12 — RESET | A12 _/—‘
SVON A13 — SVON A13 _ﬁ
ouTo | B1 [—{load—s outo | Bi ﬁ
OUT1 B2 Load—e OUTH1 B2 {Load]
ouT2 | B3 [—{load—s ouT2 | B3 Load ]
ouT3 | B4 [—fload—¢ ouT3 | B4 Load !
OUT4 | B5 1 ouT4 | B5 Load b
ouTs | B6 |—{Load—e ouTs | Be Coad b
BUSY | B7 [—load—¢ BUSY | B7 Load .
AREA | B8 [—Load—¢ AREA | BS Coad !
SETON | B9 |—Load—¢ SETON | B9 [Coad]
INP B10 Load—e INP B10 {Load}
SVRE | B11 —fLoad—¢ SVRE | B11 {Coad}
+ESTOP | B12 [—{Load—9¢ +ESTOP | B12 {Coad)
*ALARM | B13 Load <ALARM | B13 '@
R I
Principaux signaux d’entrées sorties
Signaux d’entrée Signaux de sortie
COM+ | A connecter au + 24 V OUTO a | Renvoie le code de la position
OUT5
COM- A connecter au 0 V BUSY Indique lorsque le vérin bouge
INO a | Codage de la position SETON Indique lorsque le retour a l'origine
INS est effectué
SETUP | Instruction de retour a l'origine INP Indique que la position est atteinte
HOLD Instruction d’arrét du
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mouvement en cours

DRIVE | Instruction de déplacement
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Document ressources n° ba

Description des différents connecteurs du controleur LECP6

CN5
!
CN4
CN3
CN2
L

Connecteur CN1

| Connecteur d'alimentation : CN1

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECP6 (contact Phoenix FK-MC0.5/5-ST-2.5)

LED d'alimentation (vert)
(ON: aliment. électrique activée)

LED d'alimentation (rouge)
(ON: alarme activée)

Connecteur E/S paralléle GI‘\ISE

Connecteur E/S en série CN4 B

Connecteur de codeur CN3

Connecteur d'aliment. moteur CN2 )

Connecteur d'alimentation CN1

# Le connecteur d'alimentation est un accessoire.

Pour montag
ducorps N, 31

04.5

141

~Pour montage
du corps

Nom de la borne Fonction Fonctions en détails
ov Entrée commune (=) | Les bornes M24V/C24V/EMG/BK RLS sont commun négatif (-)
M24V Alimentation moteur (+) | Alimentation du moteur (+)
Ca4v Alimentation de commande (+)| Alimentation de la commande (+)
EMG Arrét (+) Entrée (+) de déblocage de I'arrét d'urgence
BK RLS Déverrouillage (+) Entrée (+) de déblocage au frein
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Document ressources n° 5b

Cable de liaison entre le contréleur LECP6 et le moteur

LE-CP-ﬁEILongueur du cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(= fabriqué sur commande) Céte controleur

(n de borne) Connecteur C  (14.2)
= na . I.f.'! —_—
1 = 2 Cété actionneur o < (ndebome)
5TE=r6 B =
-] "~ ——— 1 A === B1
(13.5) X \| e |
o = == —] —_ AB _' B&
™ w
e ~ 14.7
(30.7) M = L Connecteur D (11) ( )
- - N de bome - N de bome
Circuit du connecteur A Couleur cable du connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge i
B B-2 Orange [§]
B A2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/- A3 Bleu 4
e - N de bome
T ___Blindage Couleur cable |, onnectaur
Voo B-4 ; \ S - . Marron 12
GND Ad4 : - Noir 13
A B-5 ' | ' | Rouge 7
A A5 +—L— "I | | Noir 6
B B | — —] t _ Orange ]
B A-6 " - 7 i Noir 8
___________________ — 3
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Document ressources n° 6

&

Les goupilles d'arrét sont utilisées pour la fixation et :
I'assemblage simples et rapides d'éléments et piéces. Un appui &%\

sur le bouton pression permet de déverrouiller les deux billes et % : e
donc de désolidariser les pieces. En relachant le bouton
pression, les billes se bloquent et permettent un assemblage sar
et indémontable.

Elles résistent a la corrosion.

Goupille d’arrét autobloquante en acier inoxydable

Description :

\ AN N
V] 4
\ i d &\
S = =
ZINSS|S
| L4 V4
/ T
Exemples de montage !
Dimensions du modéle de goupille choisi : |
Longueur utile
26,50 L= 20 B
e , 17
I - L
= o0
y T = '}@
! = |
A\
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Longueurs utiles L disponibles : 10 / 15 / 20 / 25 / 30 / 35 / 40 / 45 / 50 mm
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Principe de fonctionnement du préhenseur

Question 1

Document-réponse n°® 1

La rangée est déposée sur la grille la plus basse

La grille la plus basse est poussée dans le chariot

Echelle1:25

Echelle1:25

A N I I

T S S R S e R S

= E K-

| I I B BN A

| SO SN SN

| =

[=t

. ﬁ

18-CSE5CCF-ME-1

chaine fonctionnelle

- 144 - 1 - E
:_| |'/—_ t
1 b :
q n {
) ) {
% NS : SNE . =
00 oo O Q o O
O O
i) (©) )
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Document-réeponse n° 2

Question 2 — Schéma a compléter

Questions 3,4 et 5

(Pf

Vérin

d’angle

Renvoi =

Mors-mobile / ;/ ; :

Effort maximal exercé par le vérin :

Paramétres permettant de diminuer I'effort :

Course du Vérin :

Vitesse maximale du vérin :

Questions 6 et 7

Justification gamme LEY X5 :

Modéle du vérin choisi et course :

Mors fixe

Justification :
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Document-réponse n° 3
Référence du contrbleur du vérin électrique

Question 8 LECPG6LILIL]

Référence du contrbleur T I
Controller @—
Compatible motor

I P |Step motor (Servo/24VDC)|

Number of step data

64 data |

Parallel 1/0O t
N | NPN type 1/O cable Iength o—
P | PNP type NIl Mone
1 1.5m
3 3m L @DIN rail
5 5m Nil Not mountable.

D Mountable

Positions des mors du préhenseur

Question 9
Diameétre des patons (mm) Ecartements des mors
Pince ouverte (mm) Pince fermée (mm)
68
72
74
90
108
122
Question 10
Nombre maximal de positions :
Groupements :
Conclusion
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Document-reponse n° 4
Cablage du contrdleur du vérin électrique

Questions 11 et 12
A compléter :

Contrbéleur LECP6

Cable du moteur

Mateur

Cable moleur (2 x 05)

Hé} I!E i =

+ 24Vcc
ov
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Document-reponse n° 5
Montage du mors mobile du préhenseur

Question 13

Vérin

rail

chariot

renvoi
d’angle

mors
mobile
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