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' UNITE DE COMPACTAGE DE DECHETS MENAGERS

1- Présentation générale de I'unité
1.1 Introduction

En France, plus de 10 millions de tonnes de déchets ménagers aboutissent chaque année en
décharge controlée.

L’application des nouvelles réglementations, la sensibilisation aux problémes de |’environnement
et le nombre limité des décharges exploitables, imposent une utilisation plus rationnelle des sites
existants et futurs.

Dans des conditions traditionnelles, I’enfouissement de cet énorme volume (entre 30 et 40
millions de m? ) pose des problémes : une solution consiste a compacter les déchets ménagers.

1.2 Installation

UNE SOLUTION : compactage
L’OUTIL : presse de déchets ménagers

Une presse est utilisée pour le compactage des déchets ménagers.
Le principe consiste a réaliser des balles parallélépipédiques cerclées a partir de déchets ménagers.

Par ce procédé on réduit les cofits de transport. On optimise ainsi l'exploitation des décharges et
I'environnement s'en trouve protége.

2 - Fonction globale
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3 - Caractéristiques de la matiére d'ceuvre et des balles

3.1 Matiére d'ceuvre

3.2 Balles

Types de déchets Déchets ménagers
Densité 0,25

Taux d'humidité 32465%

Densité 1

Dimensions

12mxImx Im

4 - Eléments du cahier des charges fonctionnel de ’unité

de compactage de déchets ménagers (selon norme NF X50-151)

FO : impératif F1: peu négociable F2 : négociable F3 : libre
FSi : fonction de service
Fonction Critéres d’appréciation | Niveau Flexibilité
FS1 | Produire des balles de - Forme - Parallélépipedique FO
déchets ménagers - Format - Voir définition du produit | FO
compactés a partir de
déchets en vrac - Cadence mini - 40 tonnes/heure FO
- Disponibilité - 90% F1
- Temps de production |- 8h/jour F1
- Sjours/semaine
- Densité d’une balle - 1£5% FO
- Nombre de cerclages |0,4,5,6 ou7 FO
par balle dans le sens de
la largeur
FS2 | Permettre une - Entrée par un opérateur |- Aucun FO
exploitation et une "accés produit" en mode
maintenance aisées et production
slires - Nombre d'opérateurs |- deux FO
FS3 |Recevoir et stocker les |- Type - Voir définition matiére FO
déchets ménagers en - Densité d'ceuvre
vrac - Taux d'humidité
- Volume de stockage |- 3m’ Fl
- Procédé d'amenage - Par gravité FO
FS4 |Evacuer les balles trop |- Taux de rebuts maxi |- 5% Fl
longues - Longueur maxi d'un lot F1
de 2 balles - 2450 mm
FS5 |Evacuer les déchets fins |- Salissures sur le sol 1kg/m’ maxi FO
- Volume de stockage |- Im’ FO
benne
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5 -Fonctionnement de 1'unité de compactage de déchets ménagers
| (synoptique voir document 4/4)

POSTE 1: Alimentation trémie

Les bennes de ramassage déversent les déchets ménagers dans la trémie qui alimente le
convoyeur de la presse.

POSTE 2: Compactage
Les produits provenant de la trémie sont poussés par le piston du vérin de compactage dans la
chambre de compactage. Il faut 2 a 3 courses de piston pour que les produits remplissent la
chambre de compactage.

POSTE 3: Evacuation
Lorsque le compactage est obtenu, la porte s’ouvre et le vérin d'évacuation pousse la balle pas
a pas vers la station de cerclage.

POSTE 4: Cerclage
~ Lorsqu'il y a cerclage, a chaque pas, le poste procéde automatiquement au cerclage (minimum
4, maximum 7 cerclages) de la balle avec un feuillard en acier.

POSTE 5: Préparation navette
En bout de course du vérin d’évacuation, la balle se trouve en attente sur une plate forme

intermédiaire de stockage.
L'amenage de la balle suivante pousse la balle précédente sur une navette indexée au poste 6.

POSTE 6: Controle d'un lot de balles
Lors de I’amenage de la deuxiéme balle sur la navette, une vérification de la longueur totale

du lot des 2 balles est réalisée.
Si la longueur totale est correcte (inférieure a la largeur des remorques de transport), la navette
se déplace vers les postes de chargement des remorques 1 ou 2.

POSTE 7 ou POSTE 8: Chargement remorque
Les 2 balles sont alors évacuées dans les remorques 1 ou 2 qui peuvent recevoir deux rangées
de cinq balles.

POSTE 9: Evacuation balles trop longues
Si la longueur totale du lot de 2 balles est trop longue, la navette se positionne devant le tapis
de stockage ou les balles sont évacuées 'une apres 'autre.

POSTE 10: Evacuation déchets fins
Les déchets fins tombant des balles sont évacués par un tapis situé sous la plate forme
intermédiaire (poste 5).
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CAPACITE CP 43

Dimensionner, évaluer les performances et choisir
un constituant de commande

Documents remis :
CP 43-A et CP 43-B : Caractéristiques des détecteurs inductifs.

CP 43-C et CP 43-D : Caractéristiques de la carte AXT-200 (interface de comptage et de

positionnement).
CP 43-R : Document réponse & compléter.
L’étude porte sur le poste 3.

Le vérin d’évacuation posséde deux vitesses de déplacement :
- une vitesse lente permettant d’obtenir la précision de positionnement nécessaire pour
réaliser les différents cerclages,
- une vitesse rapide dans les autres cas.
La mesure du déplacement horizontal de 1’évacuation de la balle est faite 4 partir du comptage
des impulsions issues d’un détecteur inductif et d’une régle perforée.
Entre 2 fronts montants sur ’entrée de I’interface de comptage et de positionnement, le vérin
d'évacuation s'est déplacé de 25mm.
La course maximale du déplacement horizontal est de 2750 mm.
La vitesse maximale en avance rapide est de 18m /min.

Question CP 43-1

o Calculer la fréquence des impulsions envoyées par le détecteur vers I'interface de
comptage et de positionnement.

Question CP 43-2

La valeur maximale de comptage disponible sous la forme de 5 bits dans linterface de
comptage et de positionnement peut varier entre +31 ou —-32 entre 2 scrutations.

Cependant, si on veut que le vérin d'évacuation s'arréte pour effectuer chaque cerclage avec
une précision de 25mm, il faut qu'entre 2 scrutations de linterface par le processeur de
l'automate il n'apparaisse qu'une seule impulsion.

C’est la raison pour laquelle le vérin d'évacuation posséde 2 vitesses d'avance.

- Une vitesse rapide pendant laquelle plusieurs impulsions peuvent apparaitre entre 2
scrutations de l'interface,

- Une vitesse lente permettant de s'arréter 4 une impulsion prés.

La période de scrutation de 'automate est constante et égale 4 100 ms.

* Quelle devra étre la vitesse maximale d'avance du vérin d'évacuation en vitesse lente pour
s'arréter a une impulsion prés ?
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Question CP 43-3

Raccordement de 6 types de détecteurs 24 Ve sur l'interface de comptage et de

positionnement :
TYPE 2 fils 3 fils
Sortie Non Polarisée NPN PNP
polarisée

INH X X X X
RST X X X X
In0 X X X X X X
Inl X X X X X X

Voir documents CP43C et CP43D

o Dlapreés le tableau ci-dessus, indiquer le type et la sortie des détecteurs de proximité
inductifs que l'on peut utiliser dans le cas ou les trois entrées INH, RST et INO seraient
raccordées.

Choix du détecteur de proximité inductif relié a In0.

Le détecteur de proximité In0 est positionné & 3mm de la régle. Il est de type 3 fils NO.

o Donner une référence d'un détecteur possible (voir document CP434).

Question CP 43-4

o Compléter le chronogramme (document CP43-R) de maniére a représenter les 2 entrées
de comptage afin d'utiliser le discriminateur de sens de déplacement de l'interface de
comptage et de positionnement.

Question CP 43-5

Documents CP43-A, CP 43-B

o Le choix du détecteur étant fait (CP43-3), dessiner et dimensionner la régle perforée
correspondante et positionner les détecteurs In0 et Inl sur le document CP43-R.
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DOCUMENT CP 43 A

CARACTERISTIQUES DES DETECTEURS INDUCTIFS

E2E - Détecteur de proximit

e De petites dimensions

e Large gamme de tension de 10 a 30 V c.c. et de
20 4 264 V c.a.

e Voyant de fonctionnement

e Les modéles pour ¢.c. sont équipés de protec-
tion contre les court-circuits et les inversions de
polarité

e Les modéles pour c.a. (modeles de M18 et M30
a 110/120 V c¢.a.) sont disponibles sur demande
avec protection contre les court-circuits

o Large gamme de différentes dimensions, jusqu'a
diam. 4 x 25mm

ein

» »

ductif

Modéles disponibles E2E-C #

Modéles en continu

Diameétre 24 M5 05,4 M12 M18 M30

Modéle Noyable Noyable Noyable Noyable Noyabie ENon Noyable| Noyable [Non Noyabie| Noyabie |Non Noyable,

Distance '

de détection 0.8. 1 1 2 5 5 10 18

(mam) |

NEN . NO -CR8C1-G -X1C1-G -C1C1-G | -X1R5E1-G -X2E1-G -X5ME1-G -X5E1-G -X10ME1-G | -X10E1G | -X18ME1-G
! NF -CR8C2-G -X1C2-G <1C2G | -X1R5E2-G -X2E2-G -XSME2-G -X5E2-G -X10ME2-G | -X10E2-G | -X18ME2-G

NP [ NO -CR8B1-G -X181-.G -C1B1-G -X1R5F1-G -X2F1-G -X5MF1-G -X5F1-G X10MF1-G | -X10F1-G | -X18MF1-G
i NF -CR8B2-G -X1B2-G C182.G -X1R5F2-G -X2F2-G -X5MF2-G -X5F2-G X10MF2-G | -X10F2-G | -X18MF2-G

Modéles en alternatif . s .

Diameétre du filet M8 M12 M18 . M3

Modéle Noyable Noyable Non Noyable Noyable Non Noyable Nqyable Non Noyable

Distance de détection (mm) 1,5 2 5 5 10 10 18

Protection | non NO -X1R5Y1-G -X2Y1-G -X5MY1-G -X5Y1-G -X10MY1-G -X10Y1-G -X18MY1-G

contre NF -X1R5Y2-G X2Y2-G -X5MY2-G -X5Y2-G -X10MY2-G -X10Y2G -X18MY2-G

';:c:‘.’t:" NO - - — X5Y1-53-G | -X10MY1-53-G | -X10Y1-53-G | -X18MY1-53-G

Oui NF — - - -X5Y2-53-G -X10MY2-53-G | -X10Y2-53-G | -X18MY2-53-G

Notes: (1) Le modéle non protégé M8 est également disponible avec une distance de détection de 2mm (E2E-X2MO et E2E-X2MDJ). Pour plus d'informations

n’hésitez pas & nous contacter.

(2) En cas de commande d'un modéle alimenté en c.a. conforme aux normes standard UL et CSA, ajouter le suffixe "US".

*(Veiller a ajouter la suite de la référence, ex. E2E-C1B1G)

CP43
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DOCUMENT CP 43 B

CARACTERISTIQUES DES DETECTEURS INDUCTIFS

Perturbations par la proximité d’objets métalliques - . . R

Lors de I'installation du détecteur de pro-
ximité dans un panneau métallique veil-
ler a ce que la distance minimum soit
celle meritionnée dans le tableau ci-
dessous, afin d'éviter que le détecteur ne
soit perturbé par la proximité d'objets
métalliques autres que I'objet & détecter.
(Les unités mentionnées dans le tableau

sont en mm.)
E2E- E2E- E2E- E2E- E2E- E2E- E2E-
Modéles E2E-CR8-G E2E-X(C)1-G yipsy | X2 X500 | X100 | XSMOD | X10MCO | X18MOO

/ 0 0 0 0 0 0 15 22 30

d 4 5 (5,4) 8 12 18 30 40 55 90

D 0 0 0 0 0 0 15 22 30

m 24 3 4,5 8 20 40 20 40 70

n 6 8 12 18 27 45 36 54 90
Interférence mutuelle
Veiller a laisser entre les deux appareils
une distance plus grande que celie men-
tionnée dans le tableau ceci afin d'éviter .
les interférences mutuelles. (Les unités -..'l— —l’.l-— 1—.'..-—
indiquées dans le tableau sont en mm). b s —] L

L jmu--
| |
E2E- E2E- E2E- E2E- E2E. E2E- E2E-
Modéles E2E-CR8-G E2E-X(C1-G|  yps X200 X500 | X1000 | XSMCOD | X10MCO | X18MCO
A 20 20 20 30 50 100 120 200 300
B 15 15 15 20 35 70 100 110 200

Influence du placage

Les valeurs de référence sont indiquées en % de la distance de
détection avec objet non plaqué.

Matériel de base
Fer Laiton

Type de placage
Non plaqué 100 100
Zn5 a5 90...120 95...105~
Cd5a15, 100... 110 95...105
Ag 5 4 15u 60...90 85...100
Cu 10 a4 20, 70...95 95...105
Culailu - 95...105
Cu (5§ 4 10) + Ni (10 & 20p) 75...95 -
(iuc(!rf» (?),132‘)‘) + Ni (10 & 20p) 75 ...95 -
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DOCUMENT CP 43 C

CARACTERISTIQUES DE L’INTERFACE DE COMPTAGE ET DE POSITIONNEMENT

Structure de l'interface TSX AXT 200

capteurs BUS Entrées/Sorties
d'entrée Interface Automate
TSX AXT 200
-Interrupteurs de position, E— 30 ::/"IXY-
-Détecteurs de proximité “oIxy.1
outphoto-électriques, I | I | I %lIxy.2 | Valeur codée
- Codeur incrémental. —— = |Inl %Ixy.3 | ducomptage
® voIEo %Ixy.4
-Interrupteurs de position, InH Y%lxy.5 gigne de la valeur
-Détecteurs de proximité ® o u comptage
ouphoto-électriques, | %Ixy.6 mmhibition
-Beartons poussoirs, RST
-Sasties automate 24 Vec. ® %Ixy.7 Mise a zéro
21 — %Ixy.S
Dépassement
valeur de comptage
U [ o
-Interrupteurs de position, B—— ® olXxy.
-Diétecteurs de proximité Y%lIxy.9
owphoto-électriques, I I l I I %Ixy.A | Valeur codée
- Codeur incrémental. —— = [|Inl %Ixy.B | ducomptage
® VOIE 1 %lIxy.C
Signe de la val
-Interrupteurs de position, InH %lIxy.D d:xg::m;ta;;, eur
-Détecteurs de proximité ® o o
ou:photo-électriques, YoIxy.E Inhibition
-Beuitons poussoirs, RST .
-Sarties automate 24 Vcc. ® %Ixy.F Mise a zéro
| CP43 577 |




DOCUMENT CP 43D

CARACTERISTIQUES DE L’INTERFACE DE COMPTAGE ET DE POSITIONNEMENT
Entrées In0 et Inl : SVcc ou 24Vee

Le module réalise le comptage des impulsions (front montant) présentes sur les entrées In0 et
Inl. La valeur de comptage codée sur 5 bits est accessible par le programme utilisateur.

- 8i le discriminateur de sens de marche n'est pas utilisé (fonction comptage), seule l'entrée
In0 est utilisée.

- 8i le discriminateur de sens de marche est utilisé (fonction comptage et décomptage), les
deux entrées InO et Inl sont utilisées et sont raccordées 4 un ou des capteurs délivrant des
signaux déphasés de 90°.

Ces entrées sont destinées a recevoir des informations provenant d'un codeur type incrémental.
Cependant pour des applications demandant une précision moindre, l'utilisation de deux
capteurs tels que détecteurs de proximité convient parfaitement.

Discriminateur de sens de marche.

La mise en/hors service de chaque discriminateur de sens de marche est possible grace a deux
interrupteurs situés dans le module.

Le discriminateur détecte le déphasage entre les deux signaux In0 et Inl.
Un déphasage de plus ou moins 90° entre ces deux signaux provoque respectivement
l'incrémentation ou la décrémentation du compteur.

Entrée RST, remise a zéro : 24 Vcc.

Issue d'un capteur 24 Vcc, de la sortie "Top zéro " d'un codeur incrémental, ..., cette entrée
réalise la mise a zéro des bits de comptage lorsqu'elle est a I'état 1.

Entrée INH inhibition : 24 Vcc

Issue d'un capteur 24 Vcc, cette entrée bloque I'évolution du compteur lorsqu'elle est a I'état 1.
Voyant de défaut (F).

Ce voyant (F) s'allume en cas de dépassement de la capacité arithmétique du compteur (en
fonctionnement normal, ce voyant est éteint).

L'annulation de défaut se fait par la mise a I'état 1 de l'entrée RST ou lors de la mise sous
tension de I'automate.

Remarque : L'interface TSX AXT 200 ne fournit pas I'alimentation des capteurs (5 ou
24 Vcc).
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Entrée In0

I

DOCUMENT REPONSE CP 43-R

Réponse & la question CP43-4

v

Entrée Inl
A

v

Réponse a la question CP43-5
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CAPACITE CP 44

Etablir les documents techniques réalisation de la PC

Documents remis :

CP 44 A, B, C : Extraits de documentation : variateur de vitesse Leroy Somer.

CP44D : Grafcet de la tache 1 : compactage.

CP4E : Acquisition des bits de comptage par le processeur.

CP44F : Blocs fonctions CEI 1131-3.

CP 44 R1 : Document réponse.

CP 44 R2 : Document réponse.

CP 441 Etablir le schéma électrique du variateur de vitesse du moteur de commande de

la navette

On se propose dans cette question de faire le réglage des paramétres du variateur de vitesse et

de faire le schéma de raccordement de ce variateur.

Caractéristiques du moteur retenu :

Type Triphasé asynchrone
Vitesse nominale 1466 tr/min
Tension nominale 230/400 V
Fréquence nominale 50 Hz
Puissance nominale 11 kW
Intensité nominale 36/21 A
Cos @ 0,84
Protection thermique Type PTO intégrée
Frein Meécanique a manque de courant
Indice de protection IP 55
Classe d’isolant F

La navette est prévue pour fonctionner dans les deux sens de marche avec 3 vitesses

préréglées :
Vitesse Fréquence de commande en Hz
Vitesse rapide en automatique 50
Vitesse lente en manuel 25
Vitesse de ralentissement 5

Le variateur retenu est de marque Leroy Somer et de type UMYV 4301 16 T avec résistance de

freinage.

Le réseau de distribution électrique est un 230/400 V.

|CP44
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. Question CP 441- 1

Le variateur est utilisé en boucle ouverte et en mode de régulation U/F, utilisation avec
vitesses préréglées exclusivement.

Les bornes 24 et 25 du variateur seront affectées en entrée pour sélectionner les 3 vitesses
préréglées et la borne 29 sera affectée pour recevoir le bouton poussoir d’effacement d’un
défaut variateur.

o D'aprés les documents CP 44 A et CP 44 B, remplir le tableau des paramétres du
variateur sur le document réponse CP 44 RI pour réaffecter les bornes 24, 25 et 29 du
variateur et prérégler les 3 vitesses demandées.

o Donner l’équation logique des 3 vitesses en fonction des entrées EVP1 et EVP2 du
variateur.

Question CP 441 - 2

o Compléter le document réponse CP 44-R2 en tenant compte de la configuration du
variateur et des caractéristiques du moteur.

On précise :
Sortie automate Désignation de la sortie

%Q25.0 EVP1 : sélection des vitesses souhaitées par
combinaisons des entrées

%Q25.1 EVP2 : sélection des vitesses souhaitées par
combinaisons des entrées

%Q25.2 Avancer navette

%Q25.3 Reculer navette

%Q25.4 Libérer frein électromagnétique du moteur

Bouton poussoir (a I’intérieur de I’armoire) = Effacement défaut variateur.
o Précisez le couplage a réaliser au niveau de la plaque a bornes du moteur.
Question CP 441 - 3

La mesure du déplacement horizontal du vérin de compactage est faite & partir du comptage |
des impulsions issues d’un détecteur de proximité inductif et d’une régle perforée au pas de 25 |
mm.

Un mot de I"automate permet de totaliser ces impulsions et de connaitre la position réelle

permanente du vérin.

La course maximale du vérin de compactage est de 3980 mm.

La vitesse maximale de déplacement du vérin est de 18 m/min.

o Déterminer la valeur maximale du mot de comptage et le format du mot (simple ou double
longueur).
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CP 442 Elaborer les algorithmes de calcul de Ia valeur de recul du vérin de compactage

VERIN
C2 : capteur controlant I’alignement du DE COMPACTAGE
piston du vérin d’évacuation avec le canal
d’évacuation.
Cmax : capteur de détection de la position
sortie du piston du vérin de compactage.
< S
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¢ Capteur g
C2 ‘S
i 8
£
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CANAL D'EVACUATION >
DE LA BALLE - | e
& capteur
o
-] Cmax

Lors d’une premiére avance, le vérin de compactage emmeéne un volume de déchets
2 g
proportlonnel alalar geur de la trémie T.

Apres compression, ce volume devient proportionnel a la cote B1.
Il reste donc a comprimer un volume proportionnel 4 la cote B2 =B - B1.

Le vérin de compactage doit donc reculer jusqu’a la cote R qui est donnée par la formule :
A(X-T-V)
T+V+B-X

R=T-

ou A représente le volume total de déchets déja amenés.

Le grafcet de la tiche de compactage est donné sur le document CP44 D.
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Le ler bloc fonctionnel permet I’acquisition des impulsions de comptage pendant
’avance du vérin de compactage (pendant les étapes 11 ou 12 du grafcet de la tache 1).

BOOL ——
BOOL — |
BOOL —
BOOL — ),
BOOL ————p

BOOL —
BOOL

ACQ_POS_AV

S11.X

S12.X

VAL_COD_PI
VAL_COD_P2
VAL_COD_P4
VAL_COD_P8
VAL_COD_P16

CSA

PRPC

ey UINT

————— UINT

Légende

UINT E_mier non signé de 16
bits

BOOL Bit

(D'aprés CEI 1131-3)

S11.X et S12.X : Variables associées aux étapes 11 et 12 du grafcet de la tache 1.

Description :

Pendant le déplacement en sens AVANT du vérin de compactage, a chaque tour de scrutation
de l’automate, la valeur comptée par l’interface de comptage, disponible sur 5 bits
(VAL_COD_P1 a VAL _COD P16 : bits de comptage de poids binaire 1 a 16) est transférée
dans un mot d’acquisition intermédiaire (AC_AV).
Ce mot d’acquisition est ensuite additionné a la valeur précédente du mot sommateur sens

avant (CSA).

Le contenu du mot sommateur est alors sauvegardé dans le mot de position réelle permanente
du compacteur (PRPC).

Question CP442-1

o Erablir I’algorithme correspondant au ler bloc fonctionnel.

CP44
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Le 2eme bloc fonctionnel permet 1’acquisition des impulsions de comptage pendant le recul
du vérin de compactage (pendant les étapes 15 ou 17 du grafcet de la tche 1).

BOOL —
BOOL —
BOOL —
BOOL —
BOOL —
BOOL —
BOOL —

ACQ_POS_AR
S15.X

S17.X

VAL_COD_P1
VAL_COD_P2
VAL_COD_P4
VAL_COD_P8
VAL_COD P16

CSR

—————p UINT

PRPCI———p UINT

Description :

Pendant le déplacement en sens RECUL du vérin de compactage, a chaque tour de scrutation
de l’automate, la valeur comptée par l’interface de comptage, disponible sur 5 bits
(VAL_COD _P1 a VAL _COD P16 : bits de comptage de poids binaire 1 & 16) est transférée
dans un mot d’acquisition intermédiaire (AC_R).

Ce mot d’acquisition est ensuite additionné & la valeur précédente du mot sommateur sens
recul (CSR).

Le mot sommateur sens recul (CSR) est alors retranché au mot sommateur sens avant (CSA)
et le résultat est stocké dans le mot de position réelle permanente du compacteur (PRPC).

Question CP442-2
e Etablir I’algorithme correspondant au 2éme bloc fonctionnel.
Le 3eme bloc fonctionnel permet I’initialisation des mots sommateurs sens avant (CSA) et

sens recul (CSR) et la mémorisation du volume de déchets amenés en fin de recul du vérin de
compactage (pendant I’étape 16 du grafcet de la tache 1).

INIT_POS_AV_AR
BOOL ———pf 516.X

CSR |———p UINT
UINT ———»{ A
———— UINT
UNT —————3pf PRPC

CSA |———» UINT

Description :

En fin de recul du vérin de compactage, il faut remettre & zéro le mot sommateur sens recul
(CSR), recopier la valeur du mot de position réelle permanente du compacteur (PRPC) dans le
mot sommateur sens avant(CSA) et mémoriser le volume total de déchets déja amené en
recopiant le volume antérieur (A) dans le volume actuel (An).
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Question CP442-3

o Etablir 'algorithme correspondant au 3eme bloc fonctionnel.

CP 443 Elaborer le programme automate permettant le calcul de la valeur de recul du
vérin de compactage.

Question CP 443-1

o Coder en langage FBD (diagramme a blocs fonctionnels) le corps du bloc fonctionnel
CAL VAL R

Le traitement décrit ci-dessous en langage ST (langage littéral structuré) permet de faire le
calcul de la valeur R de recul du vérin de compactage.

Le candidat utilisera exclusivement les opérateurs IEC 1131-3 fournis dans le document
CP44 F.

BOOL S14X CAL_VAL R
SiS14.X
UINT —Pp R |———p UINT
An Alors A:==An+T-R;
UINT —»{T
. A(PRPC-T-V)
UINT ———pv ' T+V+B-PRPC’
Fin si;
UINT ———plp
SiS14XetR<0
UINT ———p
PRPC AlorsR :=0;
Finsi;

S14.X : Variable associée a 1’étape 14.
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DOCUMENT CP 44 A

Caractéristiques du variateur de vitesse Leroy Somer UMV 4301 16T

4.4 - Exemples de configurations non accessi-
bles par le menu 0

4.4.1 - Introduction

L‘UMV 4301 grace a sa configuration usine et au menu 0
simplifié permet, dans la plupart des cas, d'obtenir le
fonctionnement désiré. Toutefois il est possible que cer-
taines configurations ne soient réalisables qu'en accé-
dant a des parametres répartis dans des menus spécifi-
ques.

Afin de faciliter le paramétrage dans ces cas de figure,
un guide de réglage pour les fonctionnement les plus
courants est proposé ci-aprés.

4.4.2 - Réaffectation des entrées/sorties logiques
Paramétre Fonction Réglage usine

10.06
08.10 |Affectation de la borne. 24 @ 10.03

Sélection de la borne 24 .
08.12 | 4n entrée ou en sortie 1 (Sortie)

Exemple : information vitesse sur borne 26
- Reconfigurer la borne 26 en " sortie * --> 08.18 = 1.
- Affecter vitesse minimum --> 08.16 = 10.04.

Affectation des entrées

Valeur a

Fonction Description |parametrer
Effacement |Entrée pour acquittement des 10.33
défaut défauts a distance .
Marche par |Entrée pour sélectionner une
impulsions |vitesse réduite paramétrée 06.31

dans 00.14
Marche Entrée pour commander la
arriére marche arriére et l'arrét 06.32

Sélection |Entrée pour sélectionner la
référence  |référence vitesse issue de
analogique |l'entrée analogique 1 ou de 0141
I'entrée analogique 2

08.13 | Affectation de la borne 25 10.33

Sélection de la-borne 25
08.15 €en entrée ou en sortie 0 (Entrée)
08.16 | Affectation de la borne 26 06.31

Sélection |Entrée pour commuter la
référence [référence vitesse de l'entrée

Sélection de la borne 26

08.18 |en entrée ou en sortie 0 (Entrée)
08.21 |Affectation de la borne 28 06.32
08.23 |Affectation de la borne 29 01.41

Procédure :

- Pour les bornes 24 a 26, commencer par choisir si la
borne sera utilisée en entrée ou en sortie.

Entrée : mettre & O le paramétre correspondant a la sé-
lection du type de borne.

Sortie : mettre a 1 le paramétre correspondant & la sé-
lection du type de borne.

- Sélectionner la fonction de la borne en paramétrant
I'adresse d'affectation selon les tableaux ci-aprés.

Affectation des sorties

vP analogique 1 aux vitesses pré-
réglées ou a la référence +vite, 01.42
- vite

Sélection {Entrée EVP1 pour la sélection

2VP de 2 vitesses préréglées 01.45

Sélection |Entrée EVP2 pour la sélection

4vpP de 4 vitesses préréglées en 01.46
combinaison avec EVP1

Sélection |Entrée EVP3 pour la sélection

8VP de 8 vitesses prérégiées'en
combinaison avec EVP1 et 01.47
EVP2

+ Vite Entrée pour commande + vite
de la référence vitesse 09.26

- Vite Entrée pour commande - vite 09.27

de la référence vitesse

Valeur a
Fonction Description paramétrer
Moteur sousfSortie a 1 lorsque la sortie 10.02
tension variateur est active )
Vitesse Sortie a 1 lorsque la fréquence
nulle est 2 0 ([H]) ou lorsque la vites- 10.03

se mesurée est 2 0 ([m) , [P

Exempie : Choix de la borne 24 pour la sélection de
2 vitesses préréglées

- Mettre 08.12 & 0 pour configurer ia borne 24 en entrée.
- Mettre 08.10 & 01.45 pour désigner la fonction de la
borne 24.

4.4.3 - Réaffectation des sorties analogiques
It existe 2 sorties analogiques configurées en usine.

Vitesse En référence vitesse bipolaire, lef
minimum  [fonctionnement est identique a

1Q.03.

En référence vitesse unipolaire,
sortie & 1, si la fréquence est <

fréquence mini + 0,5 Hz ( ) 10.04
ou vitesse mini +5 min™* (E).

»)

Borne Aftectation
Adresse| Réglage usine Fonction

9 07.19 05.01 {Fréquence de sortie
E} - 03.02{ Vitesse moteur

Vitesse Sortie a 1 lorsque la fréquence
atteinte de sortie atteint la fréquence de
consigne ( m) ou lorsque la

vitesse mesurée ([m). [ ) at- 10.06
teint la vitesse de consigne

Sélection 0-10V
07.21 Vol. 0-20mA, 4-20mA

10 07.22 04.02 Couple
07.24 Volt. Sélection 0-10V

0-20mA, 4-20mA

Limite de  |Sortie & 1 lorsque le courant de
courant sortie est supérieur ou égal au 10.09

|atteinte courant limite

CP44
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DOCUMENT CP 44 B

Caractéristiques du variateur de vitesse Leroy Somer UMV 4301 16T

Il est possible de modifier la fonction des sorties en mo-
difiant 'adresse d'affectation selon le tableau ci-dessous.

lage Fonction Valeur a 10V

03.02 |Vitesse moteur Vitesse max.

04.01 [Courant total Imax variateur

04.02 [Courant actif (couple)|lmax variateur

05.01 |Fréquence moteur _ |Fréguence max.

05.02 |Tension moteur Tension nominal moteur
. Imax variateur x Unom x 3
05.03 |Puissance moteur 1000

05.05 iTension bus CC 830V

Exemple : Image du courant total sur la borne 10
Régler 04.01 dans l'adresse 07.22.

4.4.4 - Vitesses préréglées

4.4.4.1 - Utilisation exclusive de vitesses prérégiées
La séiection de vitesses préréglées nécessite I'utilisation
de 1 a 3 entrées logiques :

- une entrée pour 1 ou 2 vitesses préréglées,

- deux entrées pour 1 a 4 vitesses prérégléss,

- trois entrées pour 1 4.8 vitesses préréglées.

Procédure :

- En fonction du nombre de vitesses préréglées souhai-
tées, choisir 1, 2 ou 3 bornes qui seront utilisées pour la
sélection des vitesses.

- Reéaffecter ces bornes en modifiant le contenu de
l'adresse d'affectation selon le tableau ci-dessous.

| __Entrée sélection VP Réglage 4 effectuer
1ére borne EVP1 01.45
2eme borne EVP2 01.46
3éme borne EVP3 01.47
Exemple :

- Besoin de 3 vitesses préréglées
--> nécessiteé de réaffecter 2 bornes.

- Choix des bornes 24 et 26 pour la sélection des vi-
tesses

--> reconfigurer la borne 24 en entrée --> 08.12 =0

--> affecter la borne 24 --> 08.10 = 01.45

--> affecter la borne 26 --> 08.16 = 01.46

- Passer le parmétre 01.14 a 3 de fagon a sélectionner
les vitesses préréglées comme référence vitesse.

- Régler les vitesses dans les adresses indiquées ci-des-
sous.

Vitesses prérégiées Adresse
VP1 01.21
VP2 01.22
VP3 01.23
VP4 01.24
VP5 01.25
VP6 01.26
VP7 01.27
VP8 01.28

- Sélectionner la vitesse souhaitée en combinant les en-
trées de la fagon suivante :

4.4.4.2 - Utllisation de vitesses prérégldes en combi-
naison avec une référence analogique
La commutation a distance d'une référence analogique
aux vitesses préréglées nécessite, en plus des entrées
utilisées pour la sélection des vitesses, une entrée logi-
que supplémentaire.
Procédure :
- Effectuer la configuration des vitesses prérégiées en
suivant les instructions du paragraphe précédent.
- Choisir 1 borne supplémentaire qui sera utilisée pour la
sélection de référence.
- Régler 01.42 dans 'adresse qui correspond a l'affecta-
tion de cette borne.
Exemple : Régler 08.23 = 01.42 dans 08.23 si on
souhaite utiliser la borne 23 comme entrée " sélection
de référence ".
- Passer le parameétre 01.14 a 0 de fagon & obtenir la sé-
lection de la référence vitesse par entrée extérieure.
- Régler et sélectionner les vitesses comme indiqué
dans le paragraphe précédent.
- Utiliser I'entrée analogique 1 (bornes 5 et 6) comme ré-
férence vitesse analogique.
- Sélectionner la référence vitesse comme indiqué ci-
dessous.

Etat de |'entrée sélection

de rétérence Référence vitesse

0 Entrée analogique 1

1 Vitesses préréglées

4.4.4.3 - Exemple

- Pilotage du variateur par référence analogique et avec
4 vitesses préréglées.

-Utilisation des bornes 24 et 26 pour la sélection des vi-
tesses et de la borne 29 pour la commutation de référen-
ce analogique aux vitesses préréglées.

Paramétrage :
Adresse | Réglage Commentaires
Reconfiguration de ia borne 24 en
08.12 0 " entrée *

Utilisation de ia borne 24 comme
08.10 01.45 |1ére borne de sélection vitesse
(EVP1)

Utilisation de la borne 26 comme
08.16 01.46 |2éme borne de sélection vitesse
(EVP2)

Utilisation de la bome 29 pour

08.23 01.42 sélectionner la référence

Sélection de la référence par

01.14 0 entrée logique

01.21 VP1 |Régler la vitesse préréglée n°1

01.22 VP2 |Régler la vitesse préréglée n°2

01.23 VP3 |Régler la vitesse préréglée n°3

01.24 VP4  |Régler la vitesse prérégiée n°4

1000 [Mémorisation des nouveaux
0000 | + € |[réglages

EVP1 0l 1]0o0]l1jo01l11]0]1

EVP2 0lolt1l11101011]1

EVP3 0]0!0] 0] 1 1 1 1 - Le schéma de cablage correspondant a cet exemple
Vitesse 112 3! 415161718 est donné dans la schémateéque § 3.7.4.
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DOCUMENT CP 44 C

Référence vitesse par entrée analogique et 4 vitesses préréglées

Lorsqu'on utilise des résistances
de freinage, il est impératif de
régler 00.15 = FAST

La protection par relais
thermique des résistances
optionnelles est impérative.

Sonde CTP ou PTO moteur *
Sortie analogigue 1

: 1 ) 0 - 10V image vitesse
3 108 K',M : Option Sortie analogique 2
3 'P@'— Pan it 0\} 10V image couple
@ : . ¢ filtre :
@ h H ’ [ -
« —b?'—/: o §9 R : +10V
: P g i Réference vitesse
-b¢ - ;....'.'..... Entrée analogique 1
: différentielle
5 Entrée analogique 2
: IrQ——I v
Sélection VP (EVP1)
Y Eu EMacement défaut
* - : Sélection VP (EVP2)
Alimentation 1 HEE
télécommande AU G- G )} Relais 27 O——— —$ Marche AvanvArrét
H ; o e
i &2 W @) defaut 28017 —9 Marche Armiere/Arret
R v e ni i
: 29 O——— —¢ Sélection rétérence
. (R-FMV) : Pl A | ana/VP (SR)
- H 30 Ot .
. Paramétrage associé H ' » De'?F"
—_ 3t Ht;'__ ov extérieur
sB1 b : :
; Menu 0 : D Verrouillage
1 il
. [ voir§435 FUE;
! 06.05 = 0 10 o .
: 1 Oy Sélection de référence
: . 2 O——— - | Référence
: et Voir § 4.3.5 B
A\ 5 B> 00.05=0 3 0= SR EVPIEVPR| viesse |
sB2 ¢ 40— 0 [Ooutj0ouq Enwee
KM1 : . . 5 Qmid] ; j anaiogique 1
. Paramétrage spécifique 6 O~ 1 0 l o Vitesse |
! Voir § 4.4.4.3 Reatfectation | | 13 O~ prérégiée 1 |
| des bornes 24, 26 et 29 14 =B T o Vitesse
kM1 : Paramétrage des vitesses 7 9= i prérégiée 2
! préréglées 8 O—— 1 o 1 Vitesse
j prérégiée 3
= . 1 1 1 Vitesse
préréglée 4
Le nombre de mises
sous tension est limité
4 20 par heure
QS : Sectionneur i fusibles.
AU : Bouton arrét d'urgence.
SBt : Bouton mise hors tension.
SB2 : Bouton mise sous tension. Option cod
FR : Relais thermique des résistances optionnelles. pion codeur
KM1 : Contacteur de ligne.
!/
RP : Potentiometre 10kQ s’é"'b;’ os
* Sonde CTP ou PTO : relier les bomes 8 et 11 en cas d'absence. D oucle ouverte
* Voir§ 7. Boucie fermée
Servo
Nota : La bobine des reiais et contacteurs seront équipées d'un RC.
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DOCUMENT CP 44D

Détail tache 1 : Compactage

r'Y ;
0>A 0> CSA 0>ACR 40>B
Initialisation 0 3 An 0> CSR 110>T 0> R
0 >PRPC|0> AC_AVi26>V
L X 1. présence déchets dans_trémie
! Avance vérinde | Comptage impulsions t
compactage sens Avant
4 C2[Cote_atteinte_par_vérin >=T +V]
12 H Avance vérin de Comptage impulsions
compactage sens Avant
-4 Consigne pression_balle + Consigne_pression_balle. Cmax
13
<+ 5s/X13
14 F Actualisation volume: A=An+T-R
Calcul valeur recul: R=T-A(PRPC-T-V)/(T+V+B-PRPC)
siR<0:0>»R
T Balle_terminée -+~ Balle_terminée
Recul vérin de Comptage impulsions Recul vérin de Comptage impulsions
17 1 compactage sens recul 15 compactage sens recul
+ C2 1 Cote_de recul_atteipte
1 Mémoriser le nouveau ] Initialisation compteurs;
16 H ) 0 > CSR
FIN volume :A —» An PREC —> CSA
+ X1 -+ Présence_déchets_dans_tremie
NOTA:

C2 : capteur contrdlant que le vérin de compactage est en alignement avec le canal d'évacuation

Cmax : Capteur controlant que le vérin d'évacuation est en position Avance maximum
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DOCUMENT CP 44 E

Acquisition des bits de comptage par le processeur de I'automate

o Tache Maitre

Pour une configuration du module en tache
maitre, 1’acquisition des bits de comptage
est effectuée lors de I’acquisition des
entrées (voir schéma ci-contre).

e Tache rapide

Pour une configuration du module en tiche
rapide, ’acquisition des bits de comptage
se fait en début de cette tache.

L’acquisition par le processeur des bits
de comptage provoque la réinitialisation
de Pinterface de comptage TSX AXT
200.

Toutefois pendant le temps d’acquisition
des bits par le processeur les impulsions
présentes sur les entrées de comptage In0
et Inl continuent d’étre comptabilisées par
le module. Elles seront prises en compte
par le processeur lors de la prochaine
acquisition.

Incidence sur le programme utilisateur

Acquisition des entrées

EXECUTION
DU
PROGRAMME

Mise & jour
des sorties

A chaque cycle d’exécution de la tiche, le programme utilisateur doit donc mémoriser les bits
de comptage transmis lors de ’acquisition des entrées et en faire la sommation.

%I10.0

%MW1:X0

—}

%I(i‘ 1

%MW 1:X1

J
%I(i.2

%MW1:X2

|
%I0.3

%MW1:X3

—|

%l10.4

%MW1:X4

—)

VoMW | et
%MWO0

%MWO

LTI

i

Mémorisation
des bits
de comptage
dans le mot
interne %MW1

Sommation
dans le mot
résultat %aMWO0
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DOCUMENT CP 4 F

Fonctions utilisables

FONCTION SOUSTRACTION FONCTION ADDITION
SUB ADD
20 ppem— BOOL
SUBEN gy ok BOOL ADD_EN  \pp oK BOOL
UINT ——A UINT ———A
OUT j———UINT OUT }—— UINT
UINT ——B UINT —{B
FONCTION "INFERIEUR A" FONCTION MULTIPLICATION
LT MUL
BOOL, e [ BOOL
LTEN LT_OK | BOOL MUL_EN MurL_ok BOOL
UINT ~——]A UINT ———i{A
OUT p=——— BOOL OUT jo—— UINT
UINT ————B UINT ———i{B
FONCTION DIVISION
(le résultat est un entier: le reste
FONCTION TRANSFERT n'est pas disponible)
MOV DIV
BOOL
BOOL MOVEN \ov_oK BOOL DIVEN  piv_ok BOOL
UINT A
OuT UINT OUT j———UINT
UINT A UINT B
EXEMPLE :
D:=A*B+C) ADD
ADD OK
B MUL
EEEE— MUL_OK]
C ouTt
D
A OUT ]

Remarque : en langage BFD, l'utilisation des entrées "***_EN" et des sorties "***_OK" sont
facultatives.
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DOCUMENT REPONSE CP44-R1

Question CP441-1

Adresse paramétre Réglage Commentaire

08 12

08 10

0813

08 23

0121

01 22

0123

00 00 1000+ V¥ Mémorisation des nouveaux
réglages
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DOCUMENT REPONSE CP44-R2

Question CP 441-2

230 v 24V

™
.y
.
- Carte sorties automate
Rack 2 emplacement 5
LI UMYV 4301
L2 —AL |
— D
L3

w

=
s

|
hoif | adoi

=
=t

3

2]

szs'-q:ﬁnuaun—

O0—O0—0—0O l.—_ 2L 20—
e

+
el 24V —_ 2
Y -

.
Alimentation du frein | —— 23 -E-

M £—

CP44 : 14/14




