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Questions de cours : (6pts)

Donner les significations des abréviations suivantes :

IHM: ...l Interface Homme!Machine ...uuivuvosoressssissniieis st isssionmmsnsnns sosmsssonmos s
SAP: i Systéme Automatisé de Production ............c.oiiiiiiiiiiiniiiee e,
GRAFCET 34 vu5000 GRAphe Fonctionnel de Commande Etapes—Transitions ..............coeveeunevnnnn..
APL: .. ...l Automate Programmable Industriel ..........cooviiniieiorei e,
TOR:.covveennennn. ToutDB RIS oo smmesonmmimmssomummss sy e s s G s S i memrr o n s
GEMMA : ......... Guide d’Etude des Modes de Marche set Art8ts .................cccocvcevecureeeriins

Exercice 01 : (8pts)

La figure ci-dessous représente une porte coulissante automatique. Un capteur DETECT permet de

detecter la présence d’une personne devant la porte et ainsi de commander son ouverture (Nous

noterons toutefois DETECT la transition correspondant & I’absence de détection). Quatre capteurs

C1, C2, C3 et C4 permettent de localiser la position de la porte.

— C1 correspond a la porte fermée. C4 correspond a la porte ouverte.

— C2 et C3 sont deux capteurs situés a 10 cm respectivement de C1 et C4 et seront utilisés, le
premier pour gérer la phase finale de la fermeture et le second pour gérer la phase finale de
I’ouverture.

— Le moteur qui commande la porte posséde deux vitesses : I’'une normale Vmax et ’autre faible,
Vmin. Il s’agit de déplacer la porte & vitesse normale la plupart du temps, sauf a I’approche des
phases finales d’ouverture et de fermeture.

— La porte ne se referme qu’apres une certaine temporisation, a condition que le capteur de
présence ne détecte personne dans son champ de visée.
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Cing actions concernent directement la commande du moteur :
— Ouverture a vitesse normale (OUV MAX)
— Ouverture a vitesse faible (OUV MIN)
— Fermeture a vitesse normale (FERM MAX)

Fermeture a vitesse faible (FERM MIN)

Arrét moteur (ARRET)
Une action de temporisation sera également nécessaire : TEMPO.
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Nous supposerons qu’au démarrage du systéme la porte se trouve fermée. Etablir le GRAFCET de
ce systéme de point de vue PC,
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Exercice 02 : (6pts)

Un tapis avance pas & pas et transporte des bidons vides qui seront remplis et ensuite bouchés a des

postes de travail différents (voir figure ci-dessous). L’approvisionnement en bidons n’est pas
régulier et certains bidons peuvent manquer de temps 4 au

tre. La distance entre les bidons présents
est fixée par des taquets situés sur le tapis et distants d’un pas. Un dispositif permet 4 chacun des

deux postes décrits, de détecter la présence ou ’absence d’un bidon.

Les ¢tapes 5 et 8 permettent de synchroniser les opérations effectuées aux deux postes.
Etablir le GRAFCET de cette installation de point de vue PO.
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