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Fabrication de camembert
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e Travail demandé pages jaunes de 4 a 11
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- Partie 2: Etablir les documents techniques deisai@n de la partie commande (durée
conseillée 2 h)

* Documents ressource pages vertes de 12 a4 21

» Documents réponses pages bleues de 22 a 24

IMPORTANT : il est demandé de vérifier que le sujet est detrges sa mise a disposition.

Chaque partie sera traitée sur une feuille de copiséparée
Tous les documents réponse seront remis a la fin tépreuve, y compris ceux inutilisés




Fabrication de Camembert

Présentation Générale :

Le produit:
Le camembert est un fromage francais originaire de Normandienéhéiant d'une AOP

(Appellation d’Origine Protégée). Il doit son nomnéllage de Camembert situé prés de Vimoutiersdan
I'Orne. Il est 'un des emblemes gastronomiquesadeérance. C’est un fromage a base de lait de vache
cru, a pate molle, a crodte fleurie, de couleuntie et de forme ronde. Il faut 2 | de lait pourefain
fromage de 250 g. Il est obligatoirement commeisgadlans une boite en bois.

Le procédé de fabrication :
La fabrication traditionnelle d'un Camembert néite<sis semaines.

Apres avoir été collecté, le lait est traité, cli@ut 37 °C puis versé dans de grandes bassines. Une
présure naturelle est alors ajoutée afin d’aideokgulation du lait (voir synoptique page 2). Cantpet
homogene, le caillé est tranché pour faciliter délage du lactosérum puis versé a I'aide d’uneHeu
dans des moules individuels. Afin de donner au &gensa texture onctueuse, cinq passes successives
espacées d’environ 40 min d’égouttage, sont néicesgaour remplir le moule. Cette suite d'opération
exige environ une journée entiere.

Le deuxiéme jour, les fromages sont démoulés esfitaés au saloir. Le sel est saupoudré sur
toutes les surfaces du fromage. Le troisieme jesrfromages sont stockés dans le haloir ou itenmest

by

pour affinage a une température de 10° a 13°C perdd@ajours. Les fromages sont alors conditionnés.

L’étude se limitera a la ligne de remplissage desles comme indiqué sur le synoptique page 2.

Bassine récipient contenant le lait et la présure poumier le caillé.
Présure substance permettant de faire cailler le lait.

Caillé :lait coagulé grace a la présure.

Lactosérum résidu liquide aprés coagulation (petit lait).

Moules: conteneurs du caillé pour former le camembers. heules sont
poseés sur la clayette a raison de 25 moules pyettda

Clayette: Plateau grillagé sur lequel reposent les moules.

Sabrage opération consistant a trancher le caillé a I'aldeggrandes lames.
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Fonction globale :

Consignes de production

Energies électrique et pneumatique

Pile de clayettes
25 moules vides

Bassines vides contenant du
lactosérum

[
»

par clayette

A\ 4

Bassine de lait caillé

Remplir des moules

Pile de clayettes avec des
moules remplis (5 passes)

Ligne de remplissage de moules.

Extrait des éléments du cahier des charges fonctiogl :

Type Fonction Critéeres d’appréciation Niveaux Flex
FP1 Sabrer le lait caillé Dimensions des bassines:
dans la bassine - longueur 800 mm FO
- largeur 800 mm FO
- hauteur 1200 mm FO
FP2 Remplir les moules Nb de moules par clayette 25 FO
Nb de louches du mécanisme 25 FO
Quantité de louches de calillé 5 FO
par moule
FP3 Empiler ou dépiler Nombre total de clayettes 11 FO
les clayettes empilées
FP4 Egoutter Temps d’égouttage 40 min FO
FC1 Gérer le cycle Cadence 48 clayettes / h FO
Disponibilité 88% mini FO

page 3
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Partie 1 : Dimensionner, évaluer et choisir un corguant de commande

Le loucheur

Clayette de 25 Déposer une
moules en cours louchée de caillé bassine de lait

_de remplissage ou simultanément caillé
S dans 25 moules

loucheur

\

Ia Vage —

L’étude porte sur la commande du loucheur : vardescriptions pages 12 et 13.

Le loucheur, disposant de 25 louches afin de peeddrlait caillé dans la bassine et le déposer @8&ns
moules disposés sur une clayette, se déplace sBi\aes equipés des actionneurs suivants :

- pour I'axe X, 2 vérins montés en tandem pour atiteires 3 positions nécessaires,

- pour I'axe Y, 1 moteur asynchrone,

- pour I'axe Z, 1 moteur asynchrone avec frein a marag courant.

1 Choix et paramétrage du codeur absolu sur bus CAdpen de I'axe Y du loucheur

1.1  Recherche des caractéristiques du codeur dex@ay :

Documents ressource :
- pages 16, 17 et 18 Caractéristiques des codeurs

Sur l'axe Y, la position du loucheur est obtendiaide d’'un codeur absolu paramétrable qui ne ssite

pas, une fois paramétré, de positionnement enerégfér(Prise d’Origine Machine) a chague mise sous

tension. Le choix d’'un bus CANopen permet de sifigolle cablage.

Caracteéristiques technologiques de I'axe Y du leuch
Course utile totale : 2,50 m. La distance entiealssine et les moules a remplir est de 1 m.
La tolérance d’arrét étant de 1 mm (+ ou - 0,5 mian)ésolution de la mesure sera de 0,5 mm.
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] Modélisation de I'axe Y du loucheur
automate Consigne de vitesse et sens de variateur
déplacement
position
Courroie

Codeur

absolu Porte louches
POU|I€ Poulie réducteur moteur
280mm 280mm

QUESTION 1:
» Déterminer le nombre de positions du codeur par.tou

QUESTION 2 :
» Déterminer le nombre de tours du codeur lorsque Edfectue le déplacement maximum (course
2,50 m).

1.2 Choix du codeur:
Caractéristiques du codeur : le codeur devra awvoaxe plein, sera raccordé au bus CANopen et
alimenté en 24Vcc.

QUESTION 3:
» Donner la référence du codeur absolu a I'aide @xtrait du catalogue page 16.

1.3 Paramétrage du codeur

Adresses des composants sur le bus CANopen
- 25m >
Bus de terrain CANopen i ]

|
|
|
axeZ axeZ de Sorties d’Entrées maitre axe Y : axe Y
|
|

I
|
Variateur Codeur Répartiteur Répartiteur Automate Variateur Codeur :
I
I
Adresse 1 Adresse 3 Adresse 11 Adresse 13 Adresse 0 Adresse 21, Adresse 23 |

Le bus CANopen dont la longueur du cable est dan2permet de raccorder différents composants
communiquant qui ont chacun une adresse différémtendeur de I'axe Y du loucheur portant 'adresse
23.

QUESTION 4 :
* Indiquer sur la feuille réponse page 22, la positides différents commutateurs afin de
paramétrer correctement le codeur (1 fleche pouactim des 3 commutateurs et un point noir
pour l'interrupteur).

Sous-épreuve 52 Travail demandé page 5



2 Etude du déplacementenY : 5
vitesse On admettra  Vmoy = Vmax /2
maxi 4
Document ressource : moy
“ approche =y Y
- page 19 grafcet des taches Zone1 Zone2 Zone3 ‘fones
<0 7s- 01s

e . Diagramme des vitesses Zone4

Détail du fonctionnement : d |

a) Suite a une commande de déplacement selon I'exgidésse maximale :

- Zone 1 : démarrage du mouvement Y du porte laielvec accélération constante gérée
par le variateur,

- Zone 2 : vitesse constante 0,9 m/s (vitess_max_Y)

b) A proximité de la position désirée, commande détksse d’approche :

- Zone 3 : accélération constante négative géréke pariateur,

- Zone 4 : vitesse constante 0,1 m/s (vitess_apprta&durée de cette zone sera au
maximum de 0,1 s.

c) Suite a la commande d’arrét :
- Zone 5 : accélération constante négative géréke pariateur pour obtenir I'arrét.

Le codeur absolu CANopen est paramétré :
- pour envoyer la position réelle du loucheur suxd’¥ a I'automate toutes les 1 ms,
- pour avoir une résolution de 0,5 mm.

Le programme permettant de demander la vitessepiape puis l'arrét du déplacement, est
implanté dans une tache rapide dont la périodeledi ms avec un temps d’exécution de 1 ms. Voir
document ressource page 20 : Spécification desadiél’action associée « Translation en Y ».

QUESTION5:
* Quelle est la valeur du déplacement entre 2 lestdesla tache rapide en zone 4 ?
» Peut-on augmenter la vitesse d’approche ?

3 Contréle du temps d’exécution du déplacement da bassine vers les moules.

L’activation de I'étape 135 autorise le déplacensiunioucheur selon I'axe Y entre la bassine et
les moules, dans un sens ou dans l'autre. L'angditde ce déplacement est de 1 m. Pour respecter la
cadence de production, la durée de l'activité deecgape ne devra pas excéder 2 s.

La rampe d’accélération du variateur est paramégioteg passer de la vitesse nulle a la vitesse
maximale (ou inversement) en 0,7 s. La vitessepitaghe est fixée a 0,1 m/s. On maintiendra cette
vitesse pendant une durée maximale de 0,1 s.

QUESTION 6 :
» La durée d’activité maximale de I'étape 135 est-edispectée ? Justifier la réponse en complétant
le tableau du document réponse page 22.

Sous-épreuve 52 Travail demandé page 6



Partie 2 : Etablir les documents techniques de rémlation de la partie commande

4 Etude de I'arrét des moteurs asynchrones de 'aXé et Z :

Documents ressource :
- page 13 document ressource « Translation en Z »
- pages 14, 15 cablage des variateurs

Les 2 variateurs de vitesse retenus sont équipggdonction de sécurité intégrée affectée a lador
PWR (Power Removal) et sont tous les deux reliéis @éme module de sécurité gérant I'arrét d’'urgence
et la remise en énergie. Lors d’'une anomalie metanjeu la sécurité des biens et des personaes,
borne PWR ne doit plus étre au potentiel +24Une logique redondante interne au variateur stajpqps
toute alimentation du moteur et interdit tout redémage.

Ce choix permet la conformité aux normes EN954+&gmies 3 et IEC/EN61508 capacité SIL2 pour les
2 axes et la gestion d’'un arrét de catégorie 1 paxe Y et de catégorie 0 pour I'axe Z selon lame
IEC/EN60204-1.

L’alimentation électrique des variateurs est en ¥3fhonophasé et ils sont, tous les 2, équipés d'une
résistance de freinage.

QUESTION 7 :
» Pourquoi a-t-on choisi la catégorie d’arrét 1 povret O pour Z ?

Deux interrupteurs de position

« fin de course » équipent chaque axe S|10 S'l] 1

afin d’éviter les surcourses selon la Y — <> i 512

figure ci-contre : + - —+

S10 : surcourse axe Y sens +, 1

S11 : surcourse axe Y sens -, -+

S12 : surcourse axe Z sens -,

S13 : surcourse axe Z sens +. —+ S13
e Z

isposition des fins de course

Les entrées (LIi) et les sorties
(Ri) des variateurs sont affectées aux informatgngantes : Pour l'axe Y : Entrée LI4 : S10
Entrée LI5 : S11
Entrée LI6 : arrét rapide par manque de courant

Pour I'axe Z : Entrée LI4 : S13
Entrée LI5S : S12
Sortie R2 : affectée a la commande du frein a manigucourant

Pour le variateur, I'arrét rapide est prioritaite ks autres arréts.
Toutes les autres commandes destinées au varsgderont via le bus CANopen. Si les échangesesur ¢
bus présentent une anomalie, par configuratior? kewriateurs passeront en mode arrét rapide.

QUESTION 8 :
» Compléter le schéma électrique du variateur axerfesdocument réponse page 23.
a) Alimentation du variateur avec les protections.
b) La résistance de freinage
c) Le pilotage du variateur (LIi)
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5 Etude du pilotage des louches :

Documents ressource :

- page 19 grafcet des taches

- page 20 grafcet du loucheur

- page 13 translation en X et pilotage des louches

L’étude porte sur I'élaboration d’un bloc foncti@ipermettant de piloter I'ouverture et la fermetdes
louches

—FEtap_m— Com_louches [-Sort 3YV1-12>

——Etap_n—>| Ouverture fermeture

—Ftap o—» des louches —Sort_3YV1-14>

Mnémoniques | Format Commentaires
CEI 1131-3

Etap m BOOL Etape « m » (m a remplacer par un nomer
Etap n BOOL Etape « n » (n & remplacer par un nomér
Etap o BOOL Etape « 0 » (0 a remplacer par un nomer
Sort_3YV1-12 | BOOL Sortie TOR de l'automate
Sort_3YV1-14 | BOOL Sortie TOR de l'automate

QUESTION 9:
e Coder, en langage LADDER (LD), le corps du bloc fdionnel « Com_louches » permettant
I'ouverture et la fermeture des louches

6 Etude de la position en X ou Y du loucheur

Documents ressource :

- page 19 grafcet des taches

- page 20 grafcet du loucheur

- page 12 Remplissage des moules a I'aide du lauche

L’étude consiste a rechercher I'équation qui perdestiéfinir le numéro de position sur X et Y du
loucheur et ceci avant de prendre le caillé dathsa$sine.

Afin de garder une homogénéité de remplissage aashés, il est impératif que la prise ne se
fasse pas toujours au méme endroit pendant 5 migegcutives. 5 positions différentes dans le KMn
ont été définies. La feuille de ressources « Dp8ori du loucheur » et plus précisément la figuRrige
de caillé dans la bassine » décrit ces 5 positions.

— Fm_etap_112> ~Num_pos_XY—>

Calcul

—F tap_103
m_etap_Tt=> Num_pos XY

Sous-épreuve 5 ’7 page 8




Mnémoniques | Format Commentaires
CEI 1131-3
Fm_etap 103 | BOOL Front montant de I'etape 103 dicgt des taches
Fm_etap 112 | BOOL Front montant de I'etape 112rdicgt des taches
Num_pos XY | INT Numeéro de la position en XY (voihgena explicatif)
QUESTION 10 :
* Proposer un programme permettant d’élaborer la \&sle Num_pos_XY (langage au choix LD
ou ST)
7 Etude de la mise en position en X du loucheur :

Documents ressource :

- page 19 grafcet des taches

- page 20 grafcet du loucheur

- page 12 Remplissage des moules a I'aide du lauche
- page 13 translation en X et pilotage des louches

Selon l'axe X, le loucheur peut prendre 3 positimidenues par combinaison des états des vérins
pneumatiques.

—+Etap_108—> —Sort_1YV1-12>
Etap_135— Pos i%m?ﬁgsgheur —oon TYVI-1a
- T —Sort 2YV1-12>
—Num_pos_XY~ |_Sort_2YV1-14->
Mnémoniques | Format Commentaires
CEIl 1131-3
Etap 135 BOOL Etape 135
Etap_ 105 BOOL Etape 105
Num_pos XY | INT Numeéro de la position en XY
Sort_1YV1-12 | BOOL Sortie TOR de l'automate
Sort_1YV1-14 | BOOL Sortie TOR de l'automate
Sort_2YV1-12 | BOOL Sortie TOR de l'automate
Sort 2YV1-14 | BOOL Sortie TOR de l'automate
QUESTION 11 :

» Compléter I'algorigramme en écrivant les commandgsla mise en position en X du loucheur
sur le document réponse page 24
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8 Etude de la mise en position en Z du loucheur :

Documents ressource :

- page 19 grafcet des taches

- page 20 grafcet du loucheur

- page 12 Remplissage des moules a I'aide du lauche
- page 21 algorigramme position en Z

En fonction du numéro de la prise le loucheur degcendre plus ou moins profondément dans la leassin
de caillé.

—Fm_etap 131>

—Fm_etap_133> —Pos z dem—>

—~Etap_109—>
N > Calcul
Pos z Dem_position_Z

—Pos_z_ht—>
—Pos_z dep—

Mnémoniquey Format Commentaires
CEI 1131-3
Fm_etap 131| BOOL Front montant de I'étape 131 dicgt loucheur
Fm_etap 133 BOOL Front montant de I'étape 133 dicgt loucheur
Etap 109 BOOL Etape 109 du grafcet des taches
N INT Numeéro de la prise (voir documents ressourcpsse de caillé dans
la bassine » et grafcet des taches)
Pos z ARRAY[1..25]| Tableau contenant les 25 valeurs de position ees228 prises
OF DINT
Pos_z[1] DINT Valeur de la position en Z du louchaua £ prise donc 3°valeur
du tableau
Pos_z[2] DINT Valeur de la position en Z du louchauda 2™ prise
Pos_z[n] DINT Valeur de la position en Z du louchaua ™ prise (n pouvant étre
une variable entiere ou une valeur)
Pos_z[25] DINT Valeur de la position en Z du lougha la 25" prise
Pos z ht DINT Valeur de la position haute en Zalicheur
Pos z dep DINT Valeur de la position basse en bacheur a la dépose
Pos_z dem DINT Valeur de la position demandée dn Bucheur
QUESTION 12 :

» A partir de I'algorigramme « position en Z » pagel 2élaborer le programme en langage ST
(littéral structure)

Sous-épreuve 52 Travail demandé page 10



9 Etude de I'élaboration de I'information « positicn basse obtenue »

Documents ressource :
- page 21 blocs fonctionnels

Pour arréter le loucheur a la bonne profondeurrie pil est nécessaire de calculer la positiofeé

celui-ci.

— Pos_z_dem—| Calcul — Pos_bass_ obt »
—Pos z_act »
Tol z R Pos_bass_obfi

—NMvt_z_arr—|

Mnémoniques | Format Commentaires
CEI 1131-3

Pos z dem DINT Valeur de la position demandée en Z du loucheu

Pos z act | DINT Valeur de la position actuelle en Z du loucheu

Tol_z DINT Ecart d’arrét maximal permis entre la positaemandée et la
position obtenue

Mvt_z arr BOOL Le mouvement Z est arrété

Pos_bass obt | BOOL La position basse est obtenue

donc Pos_bass

QUESTION 13 :

obt := ( Tol_z>= ABS(Pos_z_dem - Pnsact)) and Mvt_z_arr

» Elaborer en langage FBD (schéma en blocs fonctiots)da variable Pos_bass_obt

Sous-épreuve 52
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Description des mouvements du loucheur
Positions des louches

X X - -
Position droite
Mouvement des 25 louches Position centre /‘/HZ Position centre

osition gauche

pour le remplissage des moules Y < | I I I |
8 > Position Y dépose  Positions Y prise Position lavage
€, @ Arriére centre avant
4 A
Position haute —— Position haute
7|15
3| |1 PositonZ | 25
6 depose Positions
verticales
moules v « prise »
2 A\ 4
bassine Z

25 cycles sont nécessaires pour vider la bassiserdeaillé.

Description du cycle:

(1) descente : la descente s’arrétera dans lagrodéfinie par le numéro de prise.

(2) prise du caillé

(3) remontée en position haute

(4) déplacement en X (vers la position centre) étefs la position Y dépose)

(5) descente (jusqu’a la position Z dépose)

(6) dépose du caillé

(7) remontée en position haute

(8) déplacement en X (vers une des 3 positionsastile numeéro de prise (gauche, centre
et droite)) et Y (vers une des 3 positions suivamuméro de prise (arriéere, centre, avant))

Prise de caillé dans la bassine
5 positions différentes afin de garantir un remplissage uniforme des 2& louches
Détail suivant X-Y

Num_pos_xy=C Num_pos_xy=1 Num_pos_xy=2 Num_pos_xy=2 Num_pos_xy=4

Prise=£ 1C 1£ Prise=1 € Prise=2 7 12 Prise=3 & 13 Prise=4 ¢ 14
20 ou 25 11 1€ ou 21 17 ou 22 1€ ou 23 1€ ou 24
‘ v Détail suivant X-Z
X——>
Ga Dr
Prise="
Prise=2
Prise=3
, e Prise=4
Dépose du caillé dans les moules : Prise=5
une seule position dans le plan XY est nécessaire : T Prise=a+ —
. e ——Prise=a+2—
en X : position centre 7 [ pricecars
en Y : position Y dépose —Prise=atd—
—Prise=a+5
——Prise=2" ——
Prise=22 ——
——Prise=22 —
—Prise=24——
v \—r!nse=zf—/
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Description des commandes des axes et des louches

Translation en X et pilotage des louches :

>

positions

gauche centre droite
| | [

porte louches

Veérin loucheur

tige rentrée : louches ouvertes

CQCQCQC)C) tige sortie : louches fermées
[IA] [2A° T 3A| ‘
152 181 29] 282 381 382
e |

3

T
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Translation en Z :

automate

Consigne de vitesse et sens de
déplacement

variateur

position

Codeur
absolu

T

crémailléere—»

poulie

réducteur Moteur- frein

/

chariot

O

Porte louches (25 louches)

Y aYayayall:

_ O
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Céablage des variateurs, catégorie d’'arrét 0

Schémas de raccordement conforme aux normes EN 954-1 catégorie 3 et
IEC / EN 61508 capacite SIL2, catégorie d'arret 0 selon la norme IEC / EN 60204-1

L'ufilisation de & schéma de raccordement convient aux machines & faible temps d'armét en rous libre {3 faible inerfie ou 3 fort couple
résistant).

Lorsque la demande d'amét est activee, ['alimentation du moteur est immédiatement coupee etil s'améte conformément a |a catégorie 0 de
{a nome IEC / EN 60204-1.

M) L)

I=|3I |T| Ia‘a1 [r=]
Tllg

[t2] |2 J34] [v24]

N

AL
i L2
TiLa
1.|1{1—""—
LE'I]
PWR
V4
_R1A
\ mie
Jata

¥ =

Eslstanes ne fEinage
dienielie

{1}Inductance de ligne éventueile
{2}l est impéeratif de relier 3 ia teme e blindage du cible connecté & I'entrée Power Removal.

- Lanorme EN 954-1 catégorie 3 reguiert l'utilisation d'un bouton d'armét avec double contact (S1).

- 81 estutilise pour activer Ia fonction de sécurité "Power Removal” '

- 52 estutilisé pour iniialiser e module Preventa lors de la miss sous tension ou aprés un armét d urgence. ESC permet d'utifiser d'autres
conditions dinitialisation du module.

- Le méme module Preventa peut étre ufilisé peur la fonction de sécurité "Power Removal” de plusisurs ATV .

- Une soriie logigue du module Preventa peut &ire utilisée pour indiquer de fagon sire que le variateur est dans des conditions de’
sEcurite.

Mota :

Pour la maintenance préventive, |a fonction "Power Removal” doit &tre activee au moins une fois par an.

Cette maintenance préventive doit étre précédée d'une coupure de lalimentation, suivie dune remise sous tension du vanateur.

Les signaux des sorties logiques du varateur ne peuvent pas éire considerés comme des signaux relalifs a la securte.

Equiper d'antiparasites tous les circuits inductifs proches du variateur ou coupies surle méme circuit {refais, contacteurs, electrovannes, ).
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Céablage des variateurs, catégorie d’'arrét 1

Schéma de raccordement conforme aux normes EN 954-1 catégorie 3 et
IEC / EN 61508 capacite SIL2, catégorie d’arret 1 selon la norme |IEC / EN 60204-1

L'uiifisafion de = schéma de raccordement convient sux machines & temps d'amét lang en roue fibre |machines a forte inerfie ou 3 faibiz
couple resistant)

Lorsque la demande d'amst sst actives, la decelération du moteur, contrilée par |2 vadateur, est d'abord demandes. Puis, aprés une
temporisation correspondant U temps de decélération. la fonction de sécurie "Fower Removal® est activés.

Exemple -
- Commande 2 fils
- LI affectés au-sans avant
- LIZ affzctés au 2=ns amigrs

N LA+
F1 I == -1 . 3
Al [eaiztiE] El== [3[zafsafar] =] [&7]
KEGAT Hﬁ" Ty Tooique MR E
r 4 g 1 _I"l-. |3 1
E—v— — wiT ¥ F | kt—s=
a- HEv L "‘"F .
|—-| e ! k3l i L
i v ¥ y ]

ke

I 5 5 O = M

T
= 5:|_ﬁ E?

WiITA T3

(11Danz cet sxemple, les eniréss logigues Lls sont cdhlees en “sourcs”, mais peuvent I'Stre en “Sink int” oo "Sink 2"
{(ZiInductance de figne eventuslie

(3311 ==t impératif de relier & |3 terrs k2 blindage du cihle connects 3 I'enfree Power Removal,

- La norme EN 854-1 catégorie 3 requiert 'ufifisation d'un bouton d'amét-avec double contact {S1).
- 51 est ufifise pour activer la foncticn de s€curite "Power Removal”

- 52 estutilisé pour initialiser iz madule Preventa jors de la mise 2ous tension ou aprésun amst d'urgence. ESC permet d'ufiliser ' autres
conditions dinitialisation du module.

- Le méme madule Prevenia peut £tre utilisé pour |a fonction de s&curité "Powsr Removal® de plusisurs ATV Dansce cas, ia
temporisation doit tre réglées sur le temps d’amst e plus iong.
- Une sorfie logique du module Preventa peut £tre utifisfe pour indiqusr de facon sire gue |2 varateur £st dans des conditions de
securnte.
Mot :
Four la maintenance préventive, fa fonction “Powesr Removal® doit &tre aolivée au maoing une fois par an.
Cette maintenance préventive doit tre précedes d'une coupure de lMalimentation, suivie d'une remize sous tension du vanateur,

Les signaux des sonies logigues du venateur ne peuvent pas &tre considerds comme des signaux retstifs a fa sécurité.
Equiper dantiperasites tous les circuits inductifs proches du variaieur ou couples sur fe méme circuit (relais. contacteurs, électrovannas, |
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Codeurs
absolus monotour

Les codeurs

absolus multitours

»
1

4

absolus multitours
communicants

fl‘ .

-
@ du boftier (mm) e 58 o 90 o 58 o 58
o de l'axe (mm) o6 oi2 o 10 o012 o 10 o 10
type d'axe (2) axe plein axe plein axe plein axe plein axe plein (4) axe plein (4)
vitesse de rotation maxi (fours/minute) 9000 8000 8000 6000 B000 8000
freguence maximale (Hz) 100 100 (1000 SS1) 100 (500 S81) 100 (500 SSI) 80O 800
charge maximale (daN) 10 20 10 20 1 11
couple (N.cm) 0,4 1 0,4 1 0.3 0,3
gammie de température (° C) -20..+ 00 -20..+ 85 -20..+B5 -20..+ 85 -40..+ B5 -40..+ BS
degrée de protection (selon IEC 60529) |IP 65 IP 66 IP 85/1P 67 (3) IP 66 IP 64 IP 64
tension 11..30V
d'alimentation
raccordement connecteur radial M23 male 2xMi12 +1xPGO3 x PGO
detecteurs
résolution stage de sortie code
...8192 points  push-pull binaire [XCC2506PS81KB | XCC2912PS81KBN |- - -
gray | XCC2506PS81KGN | XCC2912PS81KGN |- - -
S8, 13 bits binaire | XCC2506PS81SBN | XCC2912PS81SBN |- - -
gray | XCC2506PS81SGN | XCC2912PSB81SGN |- - - -

4096 points/  SSI, 25 bits (5) gray |- = XCC3510PS48SGN|- =
8192 tours
8102 points/  SSI, 25 bits (5) binaire |- - XCC3510PS84SBN |[XCC3912PS84SBN| - -
40086 tours gray |- - XCC3510PS84SGN | XCC3912PS84SGN|- -
8192 points/  CANopen binaire (- - - - XCC3510PS84CB|-
4096 tours 25 bits

Profibus-DP binaire |- - - - - XCC3510PV84FB

25 bits
Pécrand P 305254 P 305264 P 305284 » 305294 » 305324 305334

{2) Toutes les versions existent également avec axe traversani et dispositif anfi-rotation.
{4) Viersions disponibles avec axes creux et dispoesitif anti-rotation.
{5) Il est possible d'obienir des sorties “paraligle” sur les codeurs absolus muititours avec les rallonges de désénalisation XCCRM23UB3Tee.

Codeurs rotatifs
absolus multi-
tours

Les codeurs rotatifs absolus identifient tous les points d’'un mouvement a travers un
signal numeérique unique. Grace a leur facilité a donner une valeur de position
exacte et unique a toutes les positions linéaires et angulaires, les codeurs rotatifs
absolus sont devenus un des liens les plus importants entre le systéme mécanique
et le systéme de contrdle.

Le principe de base d'un codeur rotatif est I'échantillonnage optique d'un disque de
code transparent qui est fixé sur I'axe rotatif.

Résolution :

Type Valeur Nb de bits
Nb de pas par tour maximum 8192 13

Nb de tours détectables maximum 4096 12
Résolution maximum (nb de pas) 33554432 25

L'interface de bus CANopen des codeurs rotatifs absolus autorise des vitesses
allant jusqu’a 1 MBaud (longueur de cable : 20m pour une vitesse maximum de
1Mbaud, 5000m pour une vitesse maximum de 10 kBaud).

L’'embase de connexion des codeurs donne acces a trois commutateurs rotatifs
pour la configuration de 'adresse et de la vitesse de transmission. Elle intégre en
outre deux DELs apportant une aide au diagnostic. Le codeur assure la fonction
d'un T de raccordement avec deux connecteurs M12 pour les signaux de BUS IN et
BUS OUT.
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Description

Adresse du
hoeud

Devissez I'embase du codeur, pour accéder aux réglages du codeur :

Connecteur
M12 Male

Connecteur
6 M12 Femelle

Eléments accessibles dans I'embase :

N° | Description

Application

1 | Commutateurs rotatifs Vitesse de transmission et numéro du nosud

2 | Interrupteur Validation de la terminaison de ligne

3 |SUB-D 15 femelle Connexion embase/codeur

4 | Bornier BUS IN, BUS OUT et alimentation

5 |2 Connecteurs M12 Codage A | Connexion cable/embase (BUS IN, BUS OUT)

6 | Presse étoupes PGS Connexion cablefembase (pour cable d'alimentation

24 VDC, @ 4...8 mm)

Les commutateurs rotatifs situés dans I'embase permetient de régler l'adresse
réseau (numero du nceud) du codeur :

Le commutateur noté (x1) permet de régler les unités et le commutateur noté (x10)
permet de régler les dizaines. Les adresses possibles sont comprises entre 1 et 99,
une méme adresse ne peut étre utilisée qu'une seule fois dans le réseau. Deux
voyants DEL a I'arriére de 'embase indiquent le mode de fonctionnement du

codeur.

Note : L’'adresse 0 est réservée (NMT).
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Architecture de Le nombre de stations maximum sur le bus est 127 avec des adresses de 1 a 99,

bus Les vitesses disponibles sont : 10 - 20 - 50 - 125 - 250 - 500 - 800 - 1000 kBaud.
La longueur de cable est limité par la vitesse de transmission dd a l'arbitrage bit a
bit :
Vitesse (kbaud) 1000 | 800 500 250 125 50 20 10
Longueur maxi. (m) 20 40 100 250 500 1000 | 2500 | 5000
Vitesse de Le réglage de la vitesse en bauds est effectué en utilisant le commutateur rotatif
transmission situé sur I'embase.

Les vitesses en bauds possibles sont les suivantes :

Vitesse (kbauds) Position du commutateur rotatif du codeur
10 0
20
50
125
250
500
800
1000

i

Réserve
Par défaut (250)

O o|N|O ||~ WM

Terminaison de Si le codeur est relié a une des extrémités de la ligne du bus. la terminaison de ligne

ligne doit étre validée (mettre l'interrupteur en position "ON").
Emplacement du codeur sur le bus Position de I'interrupteur
Codeur au milieu du bus R
On[ W |
—
Codeur en extrémité du bus R
on[ B0 |
{.—.

Note : Si la terminaison est sur "ON", le bornier "BUS QUT" est déconnecté.

L'embase doit étre reliée au codeur pour que le bus soit cablé correctement. S'il
est nécessaire de changer le codeur en cours de fonctionnement, une terminaison
de ligne séparée doit étre utilisée.
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Sous-épre

uve 52

Document ressource

100
T e taches
101 « T1 Amenage puis sabrage
d’une bassine de caillé »
== Fait X
102 103|H N:= —  Numr_pos_xy:=1
I I
-1
« T2 Transfert de la bassine
104 du sabrage vers le le
loucheur »
== fait
il
« T2 Prise dans la bassine du
105 caillé et transfert vers la :}
clayette »
- X136 |
106 107 |
I I
108
-1
= XGF1
« T4 Louchage T
A 108 d’une clayette » ; [ [
110 | « T7 Dépileur » | 111 | « T& Empileur »
== X134
== fail == fait 4
) | A
| - | Calcul de 113 114 115
112 N:=N+1 NuT_pos_ xy | | |
« TE Retour du loucheur vers la
bassine pour préparation du louchage -1
suivant » —>
j— X136 et [N<26] == X136 et [N=26] 116  T€ Avance d’une clayette »
117 | « T€ Evacuation bassine » - fait
- fai
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——— Grafcet loucheur
TX131 et X109
130 1
Poz_z_demrr:=
== X105 ou X109 pos_z_dep
131 — Descente ﬁTX131 et X103
Poz_z_dem:=pos_z
== Position Basse en fonction de N
X105 | X108
132 || Fermeturedes | |  Ouverture des
louches louches
- Fait y
Monté Pos_z_dem:=
133 ] ontee ] Pos_z_ht
== Position haute
134 1
Calcul de
== X109 Pos_y_dem
135 — Translation en X Translation en Y

enY fait

136

X105 et X112

Translation en X fait et translation

Spécification détaillée de I'action associée «dlaton en'Y » :

I

TranslationenY

3

p— vitess_Y :=
- vitess_max_Y

— dem_depl_Y:="

1TEn zone 4

vitess_Y :=
vitess_approch

ﬁTEn zone 5

1TEn zone 5

L1 vitess_Y =0 |— dem_depl_Y:=0

Tache maitre :

If Fm_etap_135 (*=front montant de I'étape 135%)
then vitess_Y :=vitess_max_Y; dem_dep/_Y := 1;

End-if;

Tache rapide :
If Fm_en_zone 5
then vitess_Y :=0; dem_depl Y :=0;
else If Fm_en_zone 4
then vitess_Y :=vitess_approch;
End_if;
End-if;
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DINT

DINT

DINT

DINT

DINT

DINT

BOOL

BOOL

DINT

Algorigramme position en Z

Etap_109

Pos_z_dem prend

Pos_z_dem prend

Pos_z_dem prend
une des valeurs de

la valeur de la valeur de
la table pos_z en
pos_z_ht pos_z_deg fonction de N
\ \
Fin

langage FBD (schéma en blocs fonctionnels)

Fonction addition

ADD

ouT

L IN2

Fonction Mutiplication

MUL
L IN-
ouT
L IN2
Fonctior <=
LE
L IN-
ouT
L IN2
Fonction ET
AND
ne
ouT
L IN2
Fonction ABSolu
ABS
EIN ouT

1+—— DINT

+——— DINT

1+—— BOOL

+—— BOOL

1 DINT

DINT

DINT

DINT

DINT

DINT

DINT

BOOL

BOOL

Fonction Soustraction

SuB
L IN
OUT |
L IN2
Fonction Division
DIV
LN
OUT
L IN2
Fonctior <
LT
IN
OUT
L IN2
Fonction OU
OR
IN
OUT
IN2

DINT

DINT

BOOL

BOOL
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QUESTION 4 :

 Indiquer la position des différents commutateuns dé paramétrer correctement le codeur
(1 fleche pour chacun des 3 commutateurs et umt poir pour l'interrupteur).

QUESTION 6 :
» Dépasse-t-on les 2 s ? Justifier la réponse en t&tanqt le tableau.

Zone 1 Zone 2 Zone 3+5 Zone 4

Vitesse de
déplacement

(m/s)

Distance

(m)

Durée

(s)

Durée du déplacement :
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* QUESTION 8 : Compléter le schéma électrique.

Variateur axe 7

Moteur axe 7

Q2
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QUESTION 11 :Compléter I'algorigramme de mise en position du locheur selon I'axe X

Sous-épreuve 52 Document ressource page 23



Etap_105

Num_pos_xy =
0

Position|centre Position|gauche Position| droite

Fin
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