
	
BTS ENVIRONNEMENT NUCLÉAIRE






Épreuve E4 :
MODÉLISATION ET CHOIX TECHNIQUES EN ENVIRONNEMENT NUCLÉAIRE

Sous-épreuve U42 :
Détermination et justification de choix techniques



SESSION 2019
______

Durée : 4 heures
Coefficient : 3
______




Document et matériel : 
· aucun document autorisé,
· l’usage de tout modèle de calculatrice, avec ou sans mode examen, est autorisé.

Documents à rendre avec la copie : 
- DOCUMENT RÉPONSE DR1 ........................................................... page 26/30 
- DOCUMENT RÉPONSE DR2 ........................................................... page 27/30 
- DOCUMENT RÉPONSE DR3 ........................................................... page 28/30 
- DOCUMENT RÉPONSE DR4 ........................................................... page 29/30
- DOCUMENT RÉPONSE DR5 ........................................................... page 30/30


Dès que le sujet vous est remis, assurez-vous qu’il est complet.
Le sujet se compose de 30 pages, numérotées de 1/30 à 30/30. 



MISE EN PLACE DE TRANSFORMATEURS
POUR Remplacement de Générateurs de Vapeur (RGV)


Constitution du sujet :


  Dossier Sujet (mise en situation et questions à traiter par le candidat) 

o  PARTIE A ...............................................................    Pages 3 à 5 
o  PARTIE B (2 parties indépendantes B1 et B2).................    Pages 6 à 11

  Dossier Technique (DT1 à DT12)...….................................    Pages 12 à 25

  Documents Réponses  (DR1 à DR5)..............................…    Pages 26 à 30
 

Présentation

Lors d’un Remplacement de Générateur de Vapeur (RGV), les alimentations électriques sont assurées par la mise en place dans le Bâtiment Réacteur (BR) de trois blocs transformateurs Augier (caisson en tôle équipé d’un transformateur).
Leur pose sur le plancher caillebotis ceinturant le BR impose du fait de leur masse, un renforcement localisé de la charpente métallique supportant ce plancher caillebotis.
Durant le transfert des blocs Augier par le pont polaire, on souhaite mettre en place une méthode d’anti-balancement pour la généraliser aux manipulations des charges à venir.


Bloc Augier 
(caisson + transformateur)
Bloc Augier avec transformateur

Partie A : Analyse et dimensionnement des composants mécaniques

A1 : Analyse fonctionnelle

L’objectif de l’étude : 
Mettre en évidence, pour les fonctions citées, leur emprise géographique dans le BR et les éléments intervenant dans ces fonctions.

	A 1.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT1 – DT2 – DT3



Quelles sont les trois étapes nécessaires à l’intégration du transformateur dans le caisson du bloc Augier ?

	A 1.2
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT1 – DT2 – DT3



Parmi les trois blocs Augier (N°1, N°2, N°3), lesquels sont concernés par la fonction A21 ?

	A 1.3
	Répondre sur :
	DR1

	
	Documents à consulter :
	DT1 – DT2 – DT3 – DT4 – DT5 – DT6 – DT7



Compléter sur le document DR1, les fonctions A22 et A23, en y indiquant les éléments permettant de réaliser les fonctions techniques (S 2211, S 2221, ….. S231) à choisir parmi ceux des nomenclatures fournies dans les DT4-5 et 6.

A2 : Étude de la fonction A22 – « Positionner le transformateur »

Les objectifs de l’étude :    
L’étude menée consiste à valider les renforcements et les liaisons (en A et B) de la charpente métallique pour limiter les déformations et résister à la surcharge (non prévue à la conception) occasionnée par la mise en position du transformateur dans le caisson du bloc Augier.

La figure 1 ci-dessous représente une traverse doublée (Exemple : T1+D1) supportant la surcharge occasionnée par le transformateur (valeur de la surcharge = 1345 daN).



Moment quadratique de la traverse doublée :

I gz = 857
(cm4)
(Figure 1)

La traverse doublée est satisfaisante si le coefficient de sécurité (s) sur la contrainte normale est ≥ 5, et si sa flèche maximale reste inférieure à : (portée/200).


Contrainte normale de flexion plane simple :




Matière traverse :
S235 
(Re = 235 Mpa)


	A 2.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Figure 1 page 3/30



Pour quelle position de la charge sur x, le moment fléchissant est-il le plus défavorable ?

	A 2.2
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT5-DT6 – Figure 1 page 3/30



Donner la valeur (en Newton) de la surcharge supportée en son milieu par une traverse doublée.

	A 2.3
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	



Calculer le moment fléchissant maximal, puis la contrainte normale correspondante.

	A 2.4
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	



Sachant que le calcul de déformation donne une flèche maximale au point C de 1,25 mm, commenter le choix du doublage du profilé d’après les résultats trouvés et donnés.

A3 : Étude de la fonction A23 – « Brider en position le transformateur »


	A 3.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT7



Réaliser sur copie, une perspective à main levée des pattes en Z arrières, montrant les modifications à apporter. Justifier les choix réalisés.


A4 : Étude de la fonction A21 – « Approcher le transformateur »

L’étude menée permet de déterminer les valeurs utiles au paramétrage des variateurs de vitesse du pont polaire pour limiter le balancement lors du déplacement du transformateur.
 
Est représentée ci-dessous ↓, la consigne de vitesse à donner au chariot :
Période :
T=10,230 s
FORMULAIRE

Mouvement à accélération constante :
x = ½ . a . t 2
V = a . t

Mouvement à vitesse constante :
x = V . t




On atteint la vitesse VD = 14 m.min-1 par des accélérations égales de valeur a = 0,10 m.s-².

	A 4.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Courbe ci-dessus



Exprimer VD en m.s-1 , puis calculer VB en m.s-1.

	A 4.2
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Courbe ci-dessus



Calculer le temps t1 en fin de première phase d’accélération (AB).

	A 4.3
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Courbe ci-dessus



Calculer t2, puis t3 = temps en fin de phase de seconde accélération.

	A 4.4
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Courbe ci-dessus



Calculer le déplacement total x3 réalisé au temps t3 (on considèrera que t3 = 6,280 s).

	A 4.5
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	Courbe ci-dessus



Le déplacement réalisé durant la phase (EF) de freinage est de 1,193 m.
Le déplacement total (de t0 à t5) de la charge doit être de 15 m. Déterminer la durée de la phase à vitesse constante (DE) = (t4 – t3), en déduire le temps t4, puis le temps t5.


Partie B : Mise en place automatisée et raccordement des blocs AUGIER


B1 . Justification des protections électriques des blocs AUGIER 									
Les caractéristiques électriques des transformateurs sont de 400 kVA 6,6 kV/400 V.

Cette partie est indépendante des parties précédentes, mais elle y fait suite au niveau de la problématique.
Une fois les transformateurs AUGIER mis en place à proximité de chacun des Générateurs de Vapeurs (GV1, GV2, et GV3), il faut les raccorder électriquement.

Le schéma de raccordement est détaillé sur le document DT10 araignée de câblage. Ce document possède à sa droite une colonne de repérage des lignes numérotées de 01 à 58.

On ne s’intéresse ici qu’au bloc AUGIER N°2 repéré RGV002TR ligne 14 et à son tableau basse tension RGV002TB ligne 25.


Ces différents coffrets sont situés à des niveaux d’altitudes différents (+4, +8, +11, +16, +20, et +27 mètres) au sein du Bâtiment Réacteur (BR).
 
Ainsi ce sont 27 mètres de longueur de câble qui relient le coffret RGV 002TB ligne 34 situé au niveau +20 mètres, au coffret RGV 034CR ligne 45 situé au niveau +8 mètres. Ce câble est repéré RGVB121 ligne 40.

B1.1 Raccordement en aval du transformateur :

B1.1.1. Matériau, section, et longueur du câble de liaison :

	B1.1.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT 10



Indiquer, en observant sa désignation, 5G 25² Cu, les caractéristiques et le nombre de conducteurs que renferme ce câble, repéré RGVB121 ligne 40.

B1.1.2. Intensité de court-circuit en aval du câble :

On supposera que l’impédance du câble Zc est égale à 24,3.10-3 Ω.
Dans le cas d’un éventuel court-circuit en aval de ce câble, son impédance Zc va s’ajouter à l’impédance d’enroulement du transformateur (Za), estimée ici à 16.10-3 Ω. 

	B1.1.2
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	



Calculer alors l’intensité Icc d’un éventuel court-circuit entre phases en aval de ce câble pour la tension (400 V) secondaire du transformateur triphasé AUGIER, puis la comparer au pouvoir de coupure de 25 kA du disjoncteur repéré 201JA sur le document DT10 ligne 30, en amont de ce câble.

B1.2. Raccordement en amont du transformateur :

Les caractéristiques électriques des transformateurs sont de 400 kVA 6,6 kV/400 V. 

	B1.2.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT9, DT10



Indiquer le type de régime de neutre en observant la représentation du transformateur du bloc AUGIER repéré RGV 002 TR sur le schéma le document DT10 ligne 19.

	B1.2.2
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT9, DT10



Calculer le courant primaire nominal du transformateur triphasé AUGIER. (S = √3 U I)

	B1.2.3
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT 11



A partir de la documentation, donner la référence des fusibles pour le primaire (modèle avec percuteur).

	B1.2.4
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	



Comparer le pouvoir de coupure de ces fusibles au courant de court-circuit éventuel au primaire du transformateur, courant estimé à 16 kA.

Comme pour tous les transformateurs, le courant d’appel au primaire lors de la mise sous tension est inévitablement beaucoup plus élevé que le courant nominal. 
On suppose que la pointe de courant peut atteindre dix fois l’intensité nominale du courant. 

	B1.2.5
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	DT11 ( courbe de fusion )



Déterminer, en expliquant votre méthode, la durée maximale pendant laquelle cette surintensité pourrait se produire avant fusion des fusibles.

B2. Gestion d’un des quatre variateurs des moteurs du pont polaire : 

Cette partie est indépendante de la partie A4 au niveau des questions, mais elle y fait suite au niveau de la problématique (fonction A21 sur DT3).
Pour éviter le balancement des 1 450 kg du bloc AUGIER, suspendu sous le pont on doit appliquer une consigne des vitesses selon le profil de la courbe (non à l’échelle) ci-dessous :



La chaine de commande et d’énergie pour piloter le pont est donnée ci-dessous :

[image: shemaFonctionnel]

On souhaite piloter les variateurs par un automate programmable pour obtenir automatiquement le profil de vitesse ci-dessus, tout en conservant le pilotage manuel pour d’autres mouvements. On n’étudiera qu’un seul des quatre variateurs, tous identiques.

B2.1 Définir les paramètres de réglage des variateurs de vitesse :

	B2.1.1
	Répondre sur :
	 DR2

	
	Documents à consulter :
	Figures p7/30 et p8/30



Pour obtenir sur le profil :	- la plus petite vitesse = LSP (Vg=0 m.s-1),
			- la plus grande vitesse = HSP (Vg=0,233 m.s-1),
			- la « demi-vitesse » (Vg=0,116 m.s-1).
Compléter le tableau :
- calculer les vitesses, puis les fréquences, et enfin les tensions de consigne de vitesse ; 

- déterminer Dec et Acc (si l’on considère nul l’intervalle de temps [t2-t1] du profil de vitesse). 

Il faut savoir que le temps Acc correspond à celui nécessaire pour passer de LSP à HSP et que le temps Dec correspond à celui nécessaire pour passer de HSP à LSP.

	B2.1.2
	Répondre sur :
	DR2

	
	Documents à consulter :
	



Compléter le tableau et proposer une valeur pour le paramètre Ith du variateur, courant utilisé pour la protection thermique du moteur.

B2.2 Établir le schéma de câblage du variateur de vitesse à l’automate :


	B2.2
	Répondre sur :
	DR3

	
	Documents à consulter :
	Documentation variateur sur DR3



L’automate utilisé est un modèle SCHNEIDER TSX3722, comportant des entrées et des sorties Tout Ou Rien (T.O.R.) et des entrées et sorties analogiques.



En respectant les affectations ci-dessous, compléter le schéma de câblage permettant d’automatiser les mouvements de translation.

Entrées / sorties analogiques 0-10 V :
%IW0.2	Vitesse_manu	LECTURE POTENTIOMÈTRE DE CONSIGNE VITESSE déjà câblé
%QW0.10	Consi_vitesse	CONSIGNE DE VITESSE IMPOSÉE A L’ENTRÉE ANALOGIQUE
					DU VARIATEUR (Analog voltage input AI1)


Sorties T.O.R. à partir du +24 Volts du bornier variateur :
%Q2.0	Frein_statique	FREIN À MANQUE DE COURANT MOTEUR déjà câblé
%Q2.1	Fwd			FORWARD = MARCHE AVANT VARIATEUR
%Q2.2	Rv			REVERSE = MARCHE ARRIÈRE VARIATEUR


Entrées T.O.R. :
%I1.2		Rearm		REPRISE APRÈS ARRÊT URGENCE
%I1.7		Manubar_auto	CHOIX MODES : MANUEL (zéro) OU AUTO=ANTI BALLANT (un)
%I1.10	Bp_av			CHOIX SENS DE DÉPLACEMENT AVANT
%I1.13	Bp_ar			CHOIX SENS DE DÉPLACEMENT ARRIÈRE
%I1.14	Au_barre		ARRÊT URGENCE CONTACT Á OUVERTURE

Pour information, mais non représentés sur DR3 :
%I1.11	Over1_barre		SURCOURSE N°1 CONTACT Á OUVERTURE redondance arrêt urgence
%I1.12	Over2_barre		SURCOURSE N°2 CONTACT Á OUVERTURE redondance arrêt urgence

B2.3. Interpréter la description l’information pour les variateurs :


B2.3.1. Interpréter la description fonctionnelle :


	B2.3.1
	Répondre sur :
	DR4

	
	Documents à consulter :
	Grafcet sur DR4



Indiquer :
- la branche (gauche ou droite) correspondant au mode manuel, 
- la branche (gauche ou droite) correspondant au mode anti-balan automatique, 
- la réceptivité associée à la transition entre les étapes 22 à 1, 
- la durée de la temporisation entre les étapes 28 à 29.


B2.3.2. Décoder les solutions technologiques pour le mode manuel :

	B2.3.2.1
	Répondre sur :
	DR5

	
	Documents à consulter :
	Grafcet général DR4 et les 3 folios DT12



Compléter les chronogrammes relatifs à l’évolution du grafcet.


	B2.3.2.2
	Répondre sur :
	DR5

	
	Documents à consulter :
	Figure ci-dessous



Examiner, les chronogrammes ci-dessous, où est représentée de manière très simplifiée l’évolution de la vitesse du moteur, comme suit :
   - accélération constante : de vitesse nulle à vitesse maxi (Avant ou Arrière) en 200 ms,
   - décélération constante : de vitesse maxi (Avant ou Arrière) à vitesse nulle en 400 ms.

Indiquer les conséquences relatives d’une part pour le frein statique, d’autre part pour la charge suspendue au pont.




B2.4 Représenter les solutions technologiques pour détecter la vitesse nulle :

B2.4.1. Définir les paramètres de réglage du variateur pour la détection de la vitesse nulle :

Visualisation du profil de vitesse sur un oscilloscope (tracé supérieur).
On voit très nettement sur ce relevé que le frein est enclenché avant que la vitesse du moteur ne soit nulle, ce qui risque de causer quelques dysfonctionnements.

[image: FREINAGE_trop_totNB]Tracé supérieur 50 volts/carreau.

Axe horizontal 10 secondes/carreau.




Le tracé inférieur visualise, quant à lui, l’évolution de la consigne de vitesse, ainsi que, en fin de chronogramme, l’activation du frein statique.

Tracé inférieur 5 volts/carreau.





	B2.4.1
	Répondre sur :
	DR5

	
	Documents à consulter :
	DT8 (folio1/2) et figure p10/30



Un essai en mode automatique a été effectué en équipant l’arbre moteur d’une dynamo tachymétrique délivrant 0,06 Volt/(Tour.min –1).

Estimer, à partir du chronogramme (page 10/30), la vitesse moteur à laquelle le frein est enclenché.


	B2.4.2
	Répondre sur :
	DR5

	
	Documents à consulter :
	DT8 (folio1/2)



Il est pourtant possible d’obtenir, depuis le variateur de vitesse, une information vitesse moteur (quasi) nulle à destination de la carte d’entrée de l’automate.

Indiquer comment paramétrer le seuil moteur et le variateur pour que les contacts de son relais R2 puissent être le support de cette information (vitesse).

B2.5 Représenter les solutions technologiques pour modifier la vitesse :

B2.5.1. Interpréter les solutions technologiques pour modifier la vitesse en mode manuel :

Jusqu’alors le variateur de vitesse, avec son potentiomètre de consigne de vitesse, câblé directement sur ses bornes COM, AI1, et +10 V.

Désormais c’est la sortie analogique 0/10 V de la voie 10 emplacement  de l’automate TSX3722 qui pilote la consigne de vitesse du variateur. 

	B2.5.1
	Répondre sur :
	Feuille de copie

	
	Documents à consulter :
	



Le convertisseur numérique -> analogique de la voie 10 étant au format 8 bits, indiquer combien de valeurs distinctes de tensions, cette sortie est capable de générer.

La pleine échelle du convertisseur numérique -> analogique de la voie 10 étant de 10,24 volts, calculer la plus petite valeur, non nulle, de la tension que cette sortie peut fournir (quantum).

B2.5.2. Représenter les solutions technologiques pour modifier la vitesse en mode automatique :

Sur la copie d’écran du grafcet de la question B1.3.1. on peut voir que l’action associée à l’étape 0 permet de déclarer deux constantes numériques : 
[bookmark: _GoBack]Constante1 pour la valeur « vitesse_moitié », et Constante 2 pour la valeur « vitesse_max ».

	B2.5.2
	Répondre sur :
	DR4

	
	Documents à consulter :
	DR4



Calculer les valeurs numériques des constantes pour la vitesse maximale, la vitesse moitié et la vitesse de décélération. 

Compléter sur le grafcet les étapes 24, 26 et 28.


 DOSSIER TECHNIQUE DT1 : situation
Charpente
(sous caillebotis non représenté)
GV1


Position des blocs Augier dans le BR : 
bloc Augier N°1



bloc Augier N°2

Zone de stockage provisoire




Tampon matériels


Générateur de vapeur GV2




GV3


Trajets des transformateurs par pont polaire

bloc Augier N°3
placé sur la dalle béton





caisson en tôle
galets de transfo.

Lors de l'opération de remplacement des générateurs de vapeur, l'alimentation des utilisateurs est assurée par la mise en service de trois blocs Augier dans le BR.Source : Augier 60-10551 16/06/2011
              Augier 60-40151 13/09/2011

Composition d’un bloc Augier :
Le bloc est composé d’un caisson en tôle d’acier pliée, dans lequel est introduit un transformateur de type sec imprégné.
Le caisson (tout équipé, prêt à raccorder), est à poser convenablement calé et bridé sur le caillebotis de la charpente métallique, ou la dalle béton.
Le transformateur pré-câblé monté sur galets de roulement est livré séparément.
Mise en œuvre d’un bloc Augier :
Les caissons des blocs Augier (sans transformateur) N°1 et N°2 sont amenés près du mur d’enceinte, sur la charpente métallique du plancher caillebotis.
Ils reposent sur deux traverses, dont la position initiale est conservée et la boulonnerie renforcée.
Le bloc Augier N°3 est déposé sur la dalle béton près de la piscine.
Le transformateur des blocs N°1 et N°2 est supporté par deux traverses renforcées par doublage, la boulonnerie également renforcée, une traverse est repositionnée sous les galets côté droit du transformateur, une seconde traverse est ajoutée sous les galets côté gauche. Le transformateur de bloc N°3 est ancré sur la dalle béton près de la piscine.


DOSSIER TECHNIQUE DT2 : analyse fonctionnelle - folio 1/2




Fonction globale (A-0) :


Pose d’un bloc Augier

A-0
Bloc vide

Transformateur
Protection mécanique

(tous situés en zone 
de stockage provisoire)
Bloc bridé en position
sur plancher caillebotis renforcé

équipé de son transformateur 
et protégé mécaniquement




Détail de la fonction (A0) :
Positionner 
le caisson de bloc Augier

Intégrer le transformateur dans le caisson de bloc Augier

Installer la protection
au-dessus du caisson de bloc Augier

Protection
Mécanique
(éléments tubulaires d’échafaudage et plaques)

en zone de stockage provisoire


A 1
A 3
A 2
A 0
Caisson du bloc Augier vide

en zone
de stockage provisoire
Transformateur

en zone zone
de stockage provisoire
Caisson de bloc bridé en position 
sur plancher caillebotis renforcé

équipé de son transformateur 
protégé mécaniquement
prêt au raccordement électrique
Caisson de bloc Augier bridé en position sur plancher caillebotis renforcé
Caisson de bloc bridé en position 
sur plancher caillebotis renforcé
équipé de son transformateur 




DOSSIER TECHNIQUE DT3 : analyse fonctionnelle - folio 2/2

Détail de la fonction (A2) :
Préalables à la fonction (A22) : 
Renforcement local de la charpente sous le plancher caillebotis supportant le bloc Augier.

Approcher les Transformateur Bloc N°2 et 3


Positionner le Transformateur


Brider en position le Transformateur

Transformateur

en zone de stockage provisoire
A21
A23
A 22
Bloc complet 
en position

sur plancher caillebotis renforcé




A 2
Approche par Pont polaire 
avec contrôle anti-ballant
Approche par roulage sur les rails de guidage amovibles et rails fixes

sur charpente de soutien renforcée localement
En prévention

du risque sismique 
Rails de guidage amovibles 

et compléments pour la charpente de soutien du plancher caillebotis
Transformateur posé sur dalle béton près du plancher caillebotis
Transformateur positionné dans le caisson du bloc Augier sur la charpente  renforcée de soutien du plancher caillebotis
Approche par roulage sur la dalle béton du Bloc N°1
Brides de 

Transformateur










DOSSIER TECHNIQUE DT4 : charpente métallique initiale



















Bloc Augier


L1










T1

L2

T1



	Rep.
	Éléments

	L1L1

	Longeron interne
IPE 220x110

	L2
	Longeron externe IPE220x110

	T1
	Traverses IPE 100x55

	G
	Galets de roulement

	
	Caillebotis non représenté


 Nota :
Transformateur et caisson sont représentés en position uniquement pour visualiser leur emprise.

L2



G


DOSSIER TECHNIQUE DT5 : charpente métallique renforcée


L1













TRI
T2
T2
L1
T1




D1
L2
L2
D2










D1
T1
Z


	Rep.
	Éléments (suite)

	T1
	Traverse déplacée

	T2
	Traverse ajoutée

	D1
	Doublage traverse de T1

	D2
	Doublage traverse de T2

	TRI
	Treillis renforcement de L2

	CE
	Centreurs de rails fixes

	CA
	Cavaliers bridage rails fixes

	Z
	Pattes de bridage en Z












Nota :
Les rails fixes et amovibles reposent sur le caillebotis, lui-même en appui sur les longerons et traverses.
Le treillis de renforcement du longeron L1 n’est pas représenté.




CA



L2
CE



DOSSIER TECHNIQUE DT6 : rails amovibles d’approche et rails fixes



T2 + D2







RA








T1 + D1

BP


LR et CR

Z
RF

	Rep.
	Éléments (suite)

	
RF
	Rails fixes dans caisson

	RA
	Rails amovibles

	LR
	Boulons liaison entre rails

	CR
	Centreurs RA sur RF
(voir DT7)

	CE
	Centreurs de rails fixes sur la traverse T1 

	CA
	Cavaliers bridage rails fixes

	Z
	Pattes de bridage en Z

	BP
	Butées de profondeur











CE



CA


Nota :
Les rails fixes et amovibles reposent sur le caillebotis, lui-même en appui sur les longerons et traverses.
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DOSSIER TECHNIQUE DT7 : bridage en position du transformateur 


Objectif de l’étude :
Le transformateur en position dans le bloc Augier, est maintenu par 4 pattes en Z fixées sur les entretoises des rails fixes, l’écrou de fixation des galets participe au blocage.
Pour faciliter l’accès aux boulonnages des pattes arrière, on souhaite les mettre en place avant l’insertion du transformateur dans le caisson du bloc Augier.


2 pattes arrières
2 pattes en Z arrière





















Patte en Z avant
Patte en Z avant
2 pattes en Z avant
2 pattes en Z avant



Boulonnage (fixation galet)


Caisson de bloc Augier




Galet avant gauche


Centreur CR pour les rails amovibles



Entretoise des rails fixes




DOSSIER TECHNIQUE DT8 : extrait documentation du variateur schneider electric -folio 1/2


DOSSIER TECHNIQUE DT8 : extrait documentation du variateur schneider electric -folio 2/2


DOSSIER TECHNIQUE DT9 : extrait documentation AUGIER

[image: DOC AUGIER]

					DOCUMENT TECHNIQUE DT10 : araignée de cablage bloc AUGIER N°2L401/441
L405/446
LHA.25
LGD.31
EAS
001PO
RGV
100CR
PM
EPP 322 TW
PM
RCP
001PO
EPP 324 TW:
Ancienne traversée
Alimentation RCP 001 PO
(LGA.31)
Présence tension 6,6kV
Bloc AUGIER
RGV 002 TR
c
RGV 002TB
c
c
RGV 054 CR
éclairage
Niv. +4,65m
R322/R362
RGV 055 CR
éclairage
Niv. +8.00m
R422/R462
RGV 056 CR
éclairage
Niv. +10.40m
R522/R562
RGV 057 CR
éclairage
Niv. +16.90m
R622/R662
RGV 058 CR
éclairage
Niv. +20.00m
R722/R762
Niv. +8.00m
R410/R450
RGV B192
 
3G 2,5² Cu
RGV 032 CR
PC 230V
Niv. +8.00m
R422/R462
RGV 034 CR
PC 380/24V
Niv. +8.00m
R422/R462
RGV B124
 
3G 6² Cu
RGV 035 CR
PC 380/24V
RGV 036 CR
PC 230V
Niv. +10.40m
R522/R562
RGV B125
 
3G 6² Cu
Niv. +10.40m
R522/R562
RGV 037 CR
PC 380/24V
RGV 040 CR
PC 230V
Niv. +20.00m
R722/R762
RGV B126
 
3G 6² Cu
INTÉRIEUR BR
Vers bloc AUGIER
RGV 003 TR
DNRE 001PJ(CP5)
DNRW 004CR(CP6)
RGV A006
 
3x50² MT Al

01EAS A001
 
3x50² MT Al

02RCP A013à A006
 
6x1x400² MT Al
RGV A004
 
3x50² MT Al

03
04
05
06
07W324/W365

08
09R330/R370

10RGV A005
 
3x50² MT Al

11RCP A007 à A012
 
6x1x400² MT Al

12
13
14RGV 002JS

15
16
17
18
19
20
21
22RGV 002JA

23R720/R760

24
25
26
27
28
29201JA
203JA
205JA
207JA

30
31
32
33
34
35R720/R760 NIV.20
RGV B197 3G 1.5² Cu

36RGV 540LA

37UTILISATEURS 
GME
RGV B198 3G 1.5² Cu
RGV 541LA

38RGV B199 3G 1.5² Cu
RGV 542LA
RGV B196
 
3G 2,5² Cu

39 C 
longueur 
  27 mètres
RGV B121
 
5G 25² Cu
RGV B200 3G 1.5² Cu
RGV 543LA

40RGV B201 3G 1.5² Cu
RGV 550LA

41RGV B202 3G 1.5² Cu
RGV 551LA
Prise Maréchal
raccordée
provisoirement

42RGV B203 3G 1.5² Cu
RGV 552LA

43RGV B204 3G 1.5² Cu
RGV 553LA

44RGV B195
 
3G 2,5² Cu

45RGV B205 3G 1.5² Cu
RGV 560LA

46RGV B206 3G 1.5² Cu
RGV 561LA

47RGV B122
 
5G 25² Cu
RGV B207 3G 1.5² Cu
RGV 562LA

48RGV B563 3G 1.5² Cu
RGV 563LA
RGV B194
 
3G 2,5² Cu

49
50RGV B209 3G 1.5² Cu
RGV 570LA

51RGV B210 3G 1.5² Cu
RGV 571LA
RGV B123
 
5G 25² Cu

52RGV B208 3G 1.5² Cu
RGV 572LA

53RESERVE 
RGV B193
 
3G 2,5² Cu

54RGV B211 3G 1.5² Cu
RGV 580LA

55RGV B212 3G 1.5² Cu
RGV 581LA

56
RGV B582 3G 1.5² Cu
Niv. +20.00m
R722/R762
Niv. 24m
RGV 582LA

57RESERVE 

58


[image: TSENU42_DT_FUSIBLES-DT11]

DOCUMENT TECHNIQUE DT12 folio 1/3 :
Les moteurs asynchrones sont assortis de freins statiques à électro-aimants à manque de courant qu’il convient d’alimenter avant la mise en mouvement.
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La réponse mécanique du frein n’étant pas immédiate, une temporisation de 0,5 seconde est utilisée. 

La gestion du frein 
au sein du traitement postérieur du programme automate dépend des bits %Xi  associés à chacune des étapes indice i, et ce afin d’ activer les bobines mémorisées Set (S) et Reset (R) de la sortie T.O.R. %Q2.0 :

Voir également le câblage de ce frein donné sur DR3.


[image: TSENU42_LADER_FREIN_V2reduitHauteur]


La temporisation est gérée dans ce traitement postérieur par un bloc de fonction %TM0 :




[image: TSENU42_chart_FREIN_tempoV2reduitHauteur]      

DOCUMENT TECHNIQUE DT12 folio 2/3 :
La réceptivité associée aux transitions entre les étapes 3 vers 1 (mais aussi de 23 vers 24, ou de 29 vers 1) s’écrit simplement en langage à contacts dans le traitement Chart du programme en exploitant la sortie Q du bloc de fonction %TM0, notée %TM0.Q (égale aussi à %M250) :




DOCUMENT TECHNIQUE DT12 folio 3/3 :
La gestion des sorties T.O.R.  ForWarD et ReVerse dans le traitement POST s’établit ainsi :

[image: tsenu42_recepAvecOvercoursesReduitHauteur]

DOCUMENT RÉPONSE DR1 (à rendre avec la copie ) diagrammes FAST des fonctions A22 et A23 

Question A.1.3




[image: ] 
DOCUMENT RÉPONSE DR 3 (à rendre avec la copie)DOCUMENT RÉPONSE DR2 (à rendre avec la copie)

[image: ]

DOCUMENT RÉPONSE DR4 (à rendre avec la copie)

[image: gr7tsenu42modifDemandee]
B2.3.1. Branche gauche :  mode ……				Branche droite :  mode ……


B2.5.2. Valeurs numériques :  Constante1 = ……… 	 Constante2 = …………


DOCUMENT RÉPONSE DR5 (à rendre avec la copie)





B2.3.2.2 Conséquences :  	-pour le frein statique : ………………..

 			-pour la charge suspendue au pont : ……………….



B2.4.1. Estimation de la vitesse moteur à laquelle le frein est enclenché sur le chronogramme :
…………………………..

B2.4.2. Comment paramétrer le variateur pour que les contacts de son relais R2 puissent être le support de l’information vitesse moteur (quasi) nulle ?
…………………………..
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Parametres de réglage 1°" niveau
|:| Les paramétres non grisés ne sont modifiables qu'a I'arrét, variateur verrouillé:

[tes parametres grisés sont modifiables en marche et a larrét

Code |Description Plage de réglage Réglage usine
bFr | Fréquence moteur 50 Hz 50 (gamme E)
ou ou
60 Hz 60 (gamme U)
Ce paramétre n'est visible ici qua la premiére mise sous tension
Il reste toujours modifiable dans le menu FUn
ACC |Temps de la rampe d’accélération [0sag9gs B
Défini pour aller de 0 Hz & Ia fréquence nominale moteur FrS (parametre du menu drC).
dEC |Temps de la rampe de décélération [0sag9gs B
Défini pour aller e la fréquence nominale moteur FrS (parametre du menu drC) & 0 Hz
LSP |Petite vitesse [oRzaHsP [o
Fréquence moteur & consigne 0.
HSP |Grande vitesse [LSP 3200 Hz [=bFr
Fréquence moteur a consigne maxi.
S'assurer que ce réglage convient au moteur et & Iapplication
|tH |Courant thermique moteur [0a15in() [Selon calibre variateur
Courant uiiisé pour Ia protection thermique moteur. Regler [tH & lintensité nominale lue sur la plague
signalétique moteur.
La mémoire de 'état thermique du moteur revient a zéro a la mise hors tension du variateur.
SP2_| 2™ vitesse présélectionnée (2) 0,0 Hz a HSP 10
SP3_|3"™ vitesse présélectionnée (2) 0,0 Hz a HSP 25
SP4_|4°™ vitesse présélectionnée (2) 0,0 Hza HSP 50
Alt | Pour version V1.1
Pour version V1.2 voir menu Alt

n = courant nominal variateur
(2) Les vitesses présélectionnées napparaissent que si la fonction correspondante est restée en réglage usine ou a

été reconfigurée dans le menu FUn.

Code _[Description Plage de réglage [Regiage usine
Ftd | Seull de fréquence moteur au-Gela uquel Ie Contact qu fefais [0 a 500 HzZ BFT
(R10uR2 = FtA) se ferme ou la sortie AOV = 10 V (dO = StA)
®D [Seull de Iétat thermique moteur au-Gela duquel fe Contactdu_ |03 118 % 700 %
relais (R1 0u R2 = 1SA) se ferme ou la sortie AOV = 10V (dO = tSA)
Ctd _[Seull de courant moteur au-ded duquel e contact du refals 0a15m(1) i (1)
(R10u R2 = Ct) se ferme ou la sortie AOV = 10 V (dO = CtA)
SdS | Facteur d'échelle du parametre d'affichage SPd1/SPdz/ SPA3 [0.14 200 30

Permet q'afficher Une Valeur proporlionnele  a reqUEnCe Ge SOrlie -1 1a Vlesse machine, @ Viesse moteur
etc

- 51SdS < 1, affichage de SPd1 (définition possible = 0,01)

- si1<5ds’s 10, affichage de SPd2 (définition possible = 0,1)

- 51dS > 10, affichage de SPd3 (définition possivle = 1)

- SiSdS > 10 et SIS X rFr > 9999

affcnage de spas = SURXIFC avec 2 aecimates

exemple - pour 24 223, affichage 24.22
- SiSdS > 10 et SIS x rFr > 65535, affichage blogué & 65.54

Exemple : Afficher Ia vitesse moteur

moteur 4 poles, 1500 trimn a 50 Hz (vitesse de synchronisme)
S = 30

SPd3 = 1500 & Fr = 50 Hz

SFr__[Fréquence de découpage 20aT6kHz _ [AKHZ
[Ce paramétre est également accessible dans le menu drC-

DOCUMENTATION SCHNEIDER-ELECTRIC

r2 [Relaisrz [0
0 Non affecte

F L & : Variateur en défaut

r U n  Variateur en marche

F £ A - Seuil de fréquence atteint (paramétre Ftd du menu SEt-)

F L A Grande vitesse HSP atteinte

L £ A Seuil de courant atteint (paramétre Ctd du menu SEt-)

5~ A - Consigne de fréquence ateinte

£ 5 A - Seuil thermiaue moteur atteint (parametre ttd du menu SEt-)

RPL : Perte du signal 4-20 mA, méme si LFL = nO

L 1 1aL I :Renvoie la valelr de entrée logique sélectionnée

Le relais est sous tension lorsque Iaffectation choisie est active, a exception de FLt (sous tension si le|
variateur nest pas en défaut)
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Code [Description Plage de réglage |Réglage usine
FLG |Gain de la boucle fréquence Ta100% 20

Paramelre acoessible seulement 5| UFL= n ou nLa

Le parametre FLG ajuste le sivi de la rampe de vitesse en fonction de finertie de la machine entrainée.

Un exces de gain peut entrainer une instabilité de fonctionnement

e FLG bas " FLG correct e FLG haut

» Dans ce cas - - Dans ce cas

- augmenter FLG - - diminuer FLG

T o BT 0 o @ o B @ @ @ o o
SEA | SWbilité de la boucle réquence [ai00% 20

Paramélre accossible seulement s UFL=n ou nLd

Permet d'adapter latteinte du régime établ aprés un transitoire de vitesse (s

de la cinématique de la machine.

Augmenter progressivement la stabilité pour supprimer les dépassements en vitesse.

e n_Shbes - StA correct e StAhaut
- Dans ce cas - - Dans ce cas
» augmenter SIA » » diminuer StA
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Transformateurs secs imprégnés triphasés
TTAI [

CCARACTERISTIQUES ELECTRIQUES :

Puissance
16-25-32- 50 - 63 - 80 - 100 - 125 - 160 - 200 - 250 - 400 - 500 - 630 kVA

Tension d'isolement : 11KV -3,6 kV - 7.2 kV

Tension primaire : Toutes tensions compatibles ave les tensions d’isolement
ci-dessus.

Usuellement les tensions standards sont 400 V - 950 V - 3200 V - 5500 V et|
6600 V.

Tension secondaire en charge : 400 V -950 V - 3200 V - 5500 V et 6600 V.

Couplages :
« Abaisseur Dyni1 - Elévateur YNdI, autres couplages sur demande.

RACCORDEMENT :
Raccordements primaire et secondaire sur plages cuivre, par le haut du transforn

ACCESSOIRES STANDARDS :

« Prises de réglage d vide : 3 positions sorties sur plages.

Deux bornes de terre

‘Anneaux de levage.

Quatre Galets de roulement pour transformateur & partir de 10 kVA.
Présentation nu sur chassis : P00,

ACCESSOIRES EN OPTIONS

Enveloppe en tole peinte avec aration naturelle de bas en haut, IP 21

Raccordements sur bornes embrochables 3200 V ou 5500 V.

Protection par 3 fusibles HPC intégrés sur le dessus de I'enveloppe de protection.

Protection thermique par sondes thermique intégrés aux bobinages, protection & un ou dew seuls.
Prises de réglage +/-2,5 % +/- 5%

Verrouillage par serrures de I'enveloppe de protection et ou des bornes embrochables.

NOTA:

Les caractéristiques mécaniques et lectriques des transformateurs sont les mémes pour les transformateurs
élévateurs et abaisseurs de tension. Les transformateurs ne sont pas réversibles.

Les transformateurs élévateurs sont construits afin de limiter les courants d"enclenchement

CARACTERISTIQUE ELECTRIQUES
[Ty i [0 [ [ om0 [ [0 [ w0
e G

R 1900 | 2000 | 230 [ 2500 00 [ 500 | 700
Fonm bt w50 [ 0 | 550 [ as0 | s00 [ 120 1300
G ae T
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fusibles MT pour I'intérieur
Soléfuse pour tensions 7,2a 36 kV

presentation
caractéristiques

électriques

DT11

présentation

comptage

protection protection
transfo.  recepteur HT

Exemple d'installation avec comptage MT, conforme & la
norme UTE C13-100.

Les Soléfuse sont des fusibles a haut
pouvoir de coupure, limiteurs de courant.
lls sont destinés a réaliser la protection :
m des transformateurs;

m des réseaux de distribution;

m des récepteurs haute tension contre les
défauts importants pouvant survenir, soit :
O sur les circuits MT,

o sur les circuits BT, en cas de
défaillance de protection BT ou d'incident
en amont de ces protections.

Prévus pour une utilisation en intérieur, ils
sont ou non munis d’un percuteur servant
d'indicateur de fusion.

description

Les Soléfuse comprennent :

m une enveloppe en composite (tissus de
verre imprégné) évitant, grace a son
excellente tenue, tout risque de
fragmentation lors de la coupure ou de la
manutention;

m des éléments fusibles (ruban d’argent
pur);

m un garnissage de sable de silice;

m un percuteur prévu en option.
L'optimisation de leur conception apporte
un progrés important dans la protection
des installations par :

m d’excellentes caractéristiques de fusion
du ruban d'argent pur;

® la parfaite extinction de I'arc obtenu par
le fort pouvoir d'absorption thermiaue du
sable de silice;

a le montage de I'élément fusible soudé
sur les calottes d'extrémités et
I'homogénéité du garnissage de sable desilice.

normes

Les fusibles Soléfuse répondent aux
exigences des normes internationales
suivantes :

m CEl 282-1 787;

m UTE C64-200, C64-210;

m les essais de vieillissement des fusibles
sont effectués suivant la norme CEIl 644.

caractéristiques électriques

Les fusibles Soléfuse répondent
intégralement a la norme NF C64-210 qui
fixe notamment le niveau de surtension a :
75 KV créte pour Un = 24 kV, et

38 kV créte pour Un 12 kV.

Calibre (A) et référence des fusibles(!)

tension tension courant pouvoir de |12 x t référence
nominale de service nominal coupure max. sans avec
(kV) (kV) (A) (KA eff.) (A?s) percuteur percuteur
7,2 <6,6 16 50 3 x 104 55810
315 50 7 x 104 55812
63 50 2 x 108 55814
125 50 7 x 105 55818
12 10-11 100 50 5 x 105 55834
17,5 13,8-15 80 40 3,6 x 105 55838
24 20-22 63 30 7 x 108 55840 55850
16 30 3 x 104 55842 55852
315 30 7 x 104 55844 55854
43 30 105 55846 55856
63 30 2 x 108 55848 55858
36 30-33 63 20 7 x 108 55866
16 20 3 x 104 55868
315 20 7 x 104 55870

(1) autres calibres : nous consulter,

courbes de fusion

Courbes moyennes de fusion de chaque
calibre de fusible.
La tolérance sur le courant | est de

+ 10 %.
t A temps de fusion (s)
1000 63 16 315 436380100125
R
L A
100 1
3 =
1 T
T T
10
t L % % s
1 LTA Y 11
1
T\ X
\ \ \ X
01 Y\ \
SOUN courant
AV AN
A eff.
0,01 \\N Ll
10 100 1000 10000 |

Doc.
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U5 LD : MAST - SectionGR7 - Post

(GESTION FREIN STATIQUE A MANQUE DE COURANT TEMPS DE REACTION?)

Treponse_frein

%x2 %TvD
N ™
MODE: TON
%x23
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%x3
MODIF: ¥
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_statioue
%M250

-





image33.png
temporisateur %TMi en mode TON

Généra

Le fonctionnement en mode TON du temporisateur permet de
geérer des retards & Fenclenchement

™

llustration
Le chronograrnme ilustre le fonctionnement du termporisateur

en mode TON.
o

w I [
R [ . .

a . . L .

TP oo L . -

soruiy =P : :

DOC. SCHNEIDER-ELECTRIC

Fonctionnement

Le tableau suivant décrit e fanctionnement du temporisateur
enmode TON
Phase Description

1 Lors dun front morkant sur fertrés IN, e temporissteur est lancé

2 La valeur courate S6TMV cutemporissteur crof de 0 vers.
S6TMIP dfune unité & chague Impulsion de a base detemps TH

3 Le bt de sortis %THQ passe & 1 dés que I vleur cowrarte a
ateint %TMLP
Le hit de sorlle %ML reste & 1 tant cue erirée N est & 1
Quand fertrée I est & 0, letemporisateur est arrété méme 1l it
e cours dévolution : %TMi Y prend la valeur 0.





image34.png
L GRAFCET : MAST - SectionGR7 - Chart

LD : MAST - SectionGR7 - Chart - PAGED %X(1)->%X(2)

Bpa  Enx
aw

;LD : MAST - SectionGRT - Chart - PAGE %X(2)-2%X(3)

UZ LD : MAST - SectionGR7 - Chart - PAGEO %X (3)-

6X(1)





image35.png
U5 LD : MAST - SectionGR7 - Post

(GESTION SENS AVANT OU ARRIERE?)

Fin_ternp_frein

Au_bane  Overl_bame = Over2_bane _statique Bp_av Bp_ar Fwd
%I1.14 %I1.11 %I1.12 %X2 %250 %I1.10 %I1.13 %Q2.1
[ Y ||
5
1 e e O | 4 —
Bp_av Bp_ar Ry
%x24 %I1.10 %I1.13 %Q2.2
/] 4< s
Fuwd
%X29 %Q2.1
R
Ry
%X3 %Q2.2
R
Au_barre
%I1.14
/]

Overl_barre

Over2_barre





image36.png
FT2211: Supporter

les rails amovibles St
[ rails amovibles de:
guidage RA FT2212: bridage sur
FS221: Assurer rails fixes du bloc Sz LR+ CR
Tapproche en || Augier

position

transformateur 6quipé

pour le roulage

Sz213 -roulettes de roulage
correctement orientées

|  FT2221: disposer de rails dans le bloc Augier

FS§222: Assurer

Saz21:

insersion dans FT2222: positionner les rails sur les traverses Szzzz: centreurs CE
le bloc Augier
. < FT2223: maintenir les rails sur les traverses Szt
Fonction A22 :
Positionner le __ [[FT2231: soutenir sous déplacer une poutre Sz31- déplacer
transformateur les galets droits transversale la traverse T1
FS223: supporter
les rails de  (—
quidage || FT2232: soutenir sous " o P
les galets gauches ajouter une traverse 222
(| longeron iteme Sazert - longeron L1
FT2241: renforcerles | |1 treilis de renfort Szze11: TRI
longerons sous  —|
caillebotis
|| tongeron externe K
FS224: Assurer coté mur Saaerz:
la résistance de
la charpente
métallique
FT2242: renforcer par | traverse initiale Szzez - traverses T et T2
doublage les traverses | |
placées sous le
transformateur
= renforcement Szzizz:
FP2243- renforcer les | [ | 571 - modification des diametres des boulons
boulons d'ancrage  (—
des t
o5 lraverses L Sz2622 - ajuster le couple de serrage
- FT231: immobiliser le transformateur sur les rails .
Fonction A23 : fixes dans caisson Augier St
brider en
position le 232 ‘butées BP soudées
transformateur FT232: caler en profondeur le transformateur corralls foes
dans le bloc
Augier

FT233: Eléments de serrage

S233 ‘boulonnerie (vis,
&crous, rondelles)






image37.png
850 98’0 0052, o0
anbusieubys onbelg | enbupieubls snbeig | enbpaieubis snbeig | enbupieubis snbeig
i () v ) sged u 14d $00 m nd (W un
Sreuwon
moropen sbebzy | - steuwou pusuaiul | opquosqe eousssing | reuiou wowopusy | sousssind op morosy |, Sieutuos afeuuou uojsusy
[A%4:}
05 62'0s1 =)
9'e0z
s [ Ty 150 a0 | e90-a
0 0 0 0 0 0
ast-asu_ | 5-v | sw fc 4 _s
oqnos | oanod | Tagg—spor | ux s |usu " i Faxz " anusio
epms ouyy | epms oy
[ dsapo (,541) u 10301 s w)
wawser | g | LD | wam | (0000 ] mon | ot
0-ds1= | ZHOs 3ss3Un LUy gst = su INOUHONASY | ssuembue souepbus | sauesu
uig=dSH | =dd8 | 30 ANILVRIVA 1L0vvL 2H 05 /A 00F uNILON | sesseyp | UNFLONOIU | eassayy | sossoyp | 13TV
viea

2¥0 ISNO43H INTFWNO0a




image38.png
Vitesse_manu

entréa et entris

ot ot o | tersion comstante

107

o QUODOOO
®00909000

[ —
Toin3 S voie?

conte
o 18

TSX3722

ENTREES,

SORTIES |

Rearm

T

Manubar_auto

1

_ :TBUV
_ (B|Lm

Au_barre

Frein_statique

Fwd
Rv

AMAEARRAEARN

Q@ |R1A
@ |r1B
Q@ [r1C
Q|u2
D [us
Q@ |ua
D |+24

DOCUMENTATION SCHNEIDER-ELECTRIC

+ [Rit]si2[is] po [ Pa | P8 | Pc [umi|vim2|wiTy]
N BB

3-phase power supply

400V 50Hz

Temina | Function Electrical specifications
RTA—[Commen port CI0 cortact | Win. swiching capacy
RIB (R1C) of R1 fault relay =10 mA for 5 Ve
RIC Max.switcing capacy on inductive load
R2A NIO contact of R2 (cos =04 and L/ ms)
R2C  |programmable relay 1.5 Afor 250 VA and 30 Ve
COM_[10 commen
Al Analog voltage input Analog input 0+ 10V,
«impedance 30 ke
« resolution 0.01V
« precision + 4.3%, linearity + 0.2%, of max. value
« Sampling ime 4 ms max
+10_|Power supply for potentiometer | +10V (+ 6 % - 0), 10 mA max, protected against short-circuts and
Tto 10k overloads
A2 |Analog voltage input Analog input 0 + 10V, impedance
or or
AIC  |Analog current input Analog input X - Y mA. X and Y can be programmed from 0 to 20 mA,
A2 or AIC are assignable. impedance 450 @
Use either, but not both. [Resolution, precision, and sampling time of AI2 or AIC = Al1.
A0 Analog output Output can be programmed for 0 - 20 mA or 4 - 20 mA
» Precision + 6% of the max. value, max. load impedance 800 Q.
] Togic inputs. Programmable logic inputs
L2 «+24V/ power supply (max. 30 V)
3 * Impedance 3.5 k.
L4 « State 0if <5V, state 1if> 11V
+ Sampling ime 4 ms max
25 [Loge mputponer 28V protected agais!shortcicuts and overoads, mn 13V, max
supply 30V Max_customer currnt avaable 100 mA
Cablage initial | *Phase power supply

sans variateur
avant
modifications

onsigne 0

Reference
potentiometer

Braking resistor +10V 0





image39.png
DEFINIR Vitesse max=Constantez

o consi vitess DEFINIR Vitesse moitie-Constantel
- Rearn
1 ATTENDRE HMODE MANUEL 0U ANTI-BALAN AUTOMATIQUE

Hode. (Bp av + Bp ar)

Mode

LIBERER FREIN PUIS

LIRE Vitesse manu

2

synchronisation avec autres grafcets NONTRAITE|

SELON SENS AV OU AR

ECRIRE CONSIGNE VITESSE

ACTIVER FORWARD OU REVERSE

consi vitess

itesse mamu

2

Bp av. Bp ar

Hode. (Bp av+Bp ar) -

DESACTIVER FORWARD REVERSE

ANNULER CONSIGNE VITESSE

2

LIBERER FREIN PUTS SELON SENS AV/AR ACTIVER FUD/RV

ACTIVER FREIN APRES ARRET

consi vitess

Treponse frein/x3/500ms

Treponse frein/X23/500ms -+ Bpav. Bpar

2a

ACCELERATION: Consi vitesse

Tlacc/X24/1160ms

2

PALIER DENIE VITESSE

Tzpalier/X25/3950ms

2

ACCELERATION: Consi vitesse

T3acc/X26/1160ms

2

PALIER VITESSE MAXT

Tapalier/X27/56120ms

2

DECELERATION: Consi vitesse

TSdec/X28/. ... .us

2

DESACTIVER FORUARD REVERSE,ACTIVER FRETN APRES ARRET|

Treponse frein/X29/500ms





image40.png
Bp_av

.

; 1

: .

%X2

1

%TMO.IN, faclivé

Tl )

: .
.

1

: .

P20 setpare Resatpar X

1

; .

%02.1

1

e ep——.

%02.2





image1.png





