DOSSIER DOCUMENTS REPONSES
Ce dossier comporte 6 pages :

DR1 : Diagramme FAST et schéma bloc de FP1
DR2 : GRAFCET et décodage trame sur le bus CAN
DR3 : Oscillogramme relevé sur le bus CAN et décodage de la trame
DR4 : Chronogramme des sorties du codeur et algorigramme
DR5 : Tableau état du moteur et schéma structurel
de commande du moteur
DR6 : Bilan des actions mécaniques

Question 1A

Diagramme FAST de la fonction FP1

	FP1

Ouvrir ou fermer la porte avec une assistance électromécanique
	
	
	FT1

Ouvrir/fermer automatiquement
	
	
	FT11

Ouvrir
	
	
	FT111

………….


	
	
	Moteur à courant continu

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	FT112
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	Embrayage

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	FT113 

Adapter la vitesse et le couple
	
	
	Réducteur

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	FT114

Transmettre le mouvement
	
	
	Tambour d’enroulement

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	FT115

Guider le câble
	
	
	Galet de renvoi

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	FT116

………….


	
	
	Glissière de porte

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	FT12

Détecter un obstacle
	
	
	FT121

Mesurer la vitesse et la position
	
	
	………….

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Schéma bloc de la fonction FP1
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	Type et la nature des énergies

	( : Énergie électrique courant continu

	( :

	( :

	( :


Question 1B

GRAFCET de fonctionnement normal
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Question 3A

Décodage de trames sur le bus CAN

	Ligne 3 :

755
4
03 30 80 00

	03 30
	80
	00

	requête
	………………………….
	………………………….


	Ligne 4 : 

655
4
03 70 80 01

	03 70
	80
	01

	réponse
	………………………….
	………………………….


	Ligne 5 : 

755
4
03 30 80 01

	03 30
	80
	01

	requête
	………………………….
	………………………….


	Ligne 22 :

 655
4
03 70 80 02

	03 70
	80
	02

	réponse
	………………………….
	………………………….


Question 3B

Oscillogramme relevé sur le bus CAN
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Décodage de la trame : le poids fort est transmis en premier
IDENT (valeur binaire relevée) :

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


[image: image6.png])




IDENT (valeur hexadécimale transcodée) :

DATA (valeur binaire relevée) :

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



DATA (valeur hexadécimale transcodée) :                                                                                   Numéro(s) de(s) trame
(s) :

Question 4D

Chronogrammes des signaux de sortie du codeur, lorsque son disque tourne dans le sens horaire


Question 4E

Codage des variables logiques A, Aant et B : si la valeur du signal de sortie du codeur est égale à 0 volt alors la variable correspondante est au niveau logique 0, si elle est égale à 5 volts alors la variable correspondante est au niveau logique 1.

Algorigramme de détection du sens de déplacement de la porte


[image: image3]
Question 4F

Codage des variables logiques KM1 et KM2 : si la variable logique est égale à 0 alors le relais correspondant est au repos, si elle est à 1 alors le relais est au travail.
État du moteur en fonction des signaux de commandes

	KM1
	KM2
	État du moteur (marche ou arrêt)
	Sens de rotation du moteur (trigo, horaire ou sans objet)
	Sens de déplacement de la porte (ouverture, fermeture ou sans mouvement)

	0
	0
	
	
	

	0
	1
	
	
	

	1
	0
	
	
	

	1
	1
	
	
	


Schéma structurel de commande du moteur
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Question 5C
Bilan des actions mécaniques extérieures
	Action
	Point d'application
	Direction
	Norme

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	


Schéma simplifié 
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40





Porte fermée





Porte non fermée ET Ni=156





Porte déverrouillée








30





Piloter moteur�sens horaire





Alimenter moteur puissance normale








20





Déverrouiller la porte








0




















DEPLACER








PLC en position initiale








PLC en position finale








ACTION














Tambour et câbles











Engrenage


6+7








Embrayage �et train épicycloïdal





TRANSMETTRE





Moteur CC





Transistors et relais





Contacts et codeur











Interface





Interface





Énergie électrique courant continu








 Etat de la porte (bus CAN)


 Buzzer


 Commande de la gâche


 Commande de l’embrayage








Ordre de commande de puissance et de sens de rotation








Etat de la porte


État de la gâche





Ordre d’ouverture ou fermeture


(Bus CAN)





Position, vitesse et sens de déplacement de la PLC








COMMUNIQUER








CONVERTIR








DISTRIBUER








COMMUNIQUER








TRAITER








ACQUÉRIR
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3








4

















Demande d’ouverture/fermeture
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t





Sortie B :
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Sortie A :
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Fin








Début





Lire A











Lire B
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Aant = A





?

















Un front montant de A est détecté





La porte est en phase d’ouverture





La porte est en phase de fermeture





Lecture de la voie A du codeur





Lecture de la voie B du codeur





Affectation de la variable SENS





Actualisation de la variable Aant




















Verrouiller la porte





Support de l'action�mécanique de 6 sur 7





Échelle pour les forces 1cm ( 200 N





6 : roue d'entraînement





8 : tambour 





10 : câble d'entraînement





Sens de l'enroulement











7 : roue dentée



























































Document réponse

DR1

_1326959126.vsd
M
=


KM1


KM2


UBAT
12 V


modulateur
commande  par MLI


UMOT


+


-


+


-


Umod


+


-



