TD/TP MODIFICATION CHARIOT PALETTICC ATV31
Le but du TP est d’étudier le schéma électrique du Paletticc afin de remplacer le moteur 2 vitesses par un variateur à 2 vitesses programmées. Le TD constitue l’étude de cette modification.
Vous disposez d’une nouvelle armoire électrique contenant le variateur et le contacteur de frein. Cette armoire est déjà câblée. Le schéma est fourni page 6. Vous devrez prévoir les liaisons avec l’armoire du Paletticc et prévoir la programmation du variateur.
1.  Etude du schéma actuel.

1.1. Donnez le type de moteur utilisé.

1.2. Comment obtient-on 2 vitesses différentes avec ce type de moteur ?
1.3. Quels sont les 4 cas de fonctionnement possible pour ce moteur. Quels sont les contacteurs utilisés pour chaque cas.

1.4. Donnez le rôle des contacts KM2 et KM3 sur les bornes BN1-7 et BN1-8

2.  Etude mécanique et choix du moteur et du variateur
Le moteur actuel est branché sous 400V, 50Hz. Les 2 vitesses possibles sont 0.3m/s et 0.1m/s. Le poids maximum d’un carton est de 120kg (g=9.81m/s2). Le chariot transporte 2 cartons au maximum. On considèrera un rendement global de 0.75 (crémaillère, pignon, réducteur).

2.1. Calculez la puissance nécessaire (ramenée sur l’arbre moteur) pour le déplacement du chariot en GV et en PV. Dans quel cas la puissance est-elle maximum ?
2.2. Le moteur actuellement sur la machine sera changé. Retrouvez dans la documentation le moteur actuel. En déduire le nombre de pôles du nouveau moteur à commander. Choisissez le dans la documentation.

2.3. Choisissez le variateur adapté au moteur

2.4. Donnez les fréquences de pilotage du variateur associées aux vitesses qu’on veut obtenir. Pour simplifier, on approximera les vitesses à la vitesse de synchronisme.
2.5. Calculez le couple nécessaire en sortie du moteur pour soulever la charge.
2.6. Le moteur est auto ventilé. Le constructeur indique une perte de couple en régime permanent à basse vitesse. Cette perte de couple permettra-t-elle de soulever la charge. Sinon, à quelle fréquence faut-il limiter la basse vitesse.

3. Etude du variateur
3.1. Justifiez l’importance d’une commande séparée du frein dans le cas d’un pilotage par variateur.

3.2. Choisissez le disjoncteur moteur et le contacteur.

3.3. Quel est l’intérêt d’utiliser le relais R2 du variateur pour piloter le frein.

3.4. Le contact de défaut du variateur sera renvoyé sur une entrée libre de l’API. La commande du contacteur de frein KM8 sera en 230V AC. Complétez le schéma de la modification en indiquant le nom des contacts utilisés.

4. Mode opératoire.
4.1. Vous êtes désigné « chargé de consignation ». Vous devez consigner la machine Paletticc par une consignation en 2 étapes. Complétez EN ROUGE les fiches « mode opératoire de la consignation/ déconsignation », et rédiger l’« Attestation de première étape de consignation » pour préciser le rôle du chargé de consignation BC.
4.2.  Vous êtes maintenant le chargé de travaux. Vous désignerez un technicien qui devra implanter la nouvelle armoire sur l’ancienne en déconnectant de façon provisoire l’ancien montage. Vous désignerez aussi un technicien qui fera la dépose du moteur, le désaccouplement et le changement du moteur sur le réducteur. Précisez les habilitations de ces personnels. Complétez EN VERT les fiches « mode opératoire des travaux », « Attestation de première étape de consignation » puis l’« Avis de fin de travail ». Après la déconsignation il faudra garantir la coupure du circuit de puissance actuellement dans l’armoire électrique pour pouvoir à la remise sous tension effectuer la modification du programme.
TP PROGRAMMATION VARIATEUR

1°) Préparation du poste de travail :

Relevez sur la plaque signalétique les valeurs de tension d’alimentation du moteur afin d’effectuer le couplage du moteur. Faites le câblage. Faites vérifier par le professeur.
· Revenez aux réglages d’usines du variateur.
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Explication : FCS=lnl rappelle la configuration contenue dans CFG qui est la configuration standard.

· Accordez le variateur au moteur en allant dans le menu « Contrôle moteur » drC
Réglez les paramètres du moteur en fonction de la plaque signalétique du moteur et effectuez un autoréglage tUn du moteur.

2°) Réglages du comportement du variateur dans son application
· Réglez les seuls paramètres importants à savoir :


Accélération de 2s


Décélération sera réglée au minimum pour avoir le temps d’arrêt le plus faible possible pour éviter d’avoir une sur-course de la griffe lorsqu’elle arrive en position.


LSP sera à 0


HSP sera à 60 Hz

· Dans le menu FUn, vous choisirez une rampe en S qui permet d’éviter les à coups. Le mode d’arrêt se fera sur injection de courant continu. L’injection de courant continu en sera réglée pour avoir un courant continu sera égal à In moteur. Le temps d’injection de courant continu sera réglé à 1s.

3°): Le pilotage du variateur.

3-1
Vous allez d’abord étudier le fonctionnement désiré pour pouvoir choisir le mode de pilotage du variateur.

· En étudiant le schéma du paletticc donné en annexe, complétez le tableau donnant les fonctions de chaque contacteur. Quel est le type de moteur utilisé ?
	
	Contacteur
	Sortie API

	MONTEE
	
	

	DESCENTE
	
	

	PV
	
	

	GV
	
	

	Frein
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3-2
Type de commande  
Testez les 2 types de commande  fils ou 3 fils.

· Choisissez celle qui est le plus adaptée au paletticc.
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3-3
Les vitesses programmées. 
L’application demande 2 vitesses programmées. On pourrait se contenter d’un bit de commande PS2 mais cela implique qu’on se serve de l’entrée analogique de consigne AI1. Il est toujours délicat d’utiliser des valeurs analogiques et dans notre application, nous disposons de 2 contacteurs pour piloter chaque vitesse programmée.
· Choisissez sur quelles LIx vous allez brancher les commandes de vitesses programmées PSx. Compléter le tableau ci dessous
· On désire avoir une petite vitesse à 17 Hz et une grande vitesse à 50 Hz. Donnez les réglages que vous donnerez à SP2, SP3 et SP4. Comment sera câblé AI1 ?
	4 vitesses

LI(PS4)
	2 vitesses

LI(PS2)
	Consigne de vitesse

	PS4=
	PS2=
	

	0
	0
	Consigne
	

	0
	1
	SP2
	=

	1
	0
	SP3
	=

	1
	1
	SP4
	=
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Utilisation de R2 en commande de frein. 
Le frein sera piloté par le relais interne R2 dès l’instant où la fréquence sera au moins égale à 3Hz à cause du risque de perte de couple à très basse fréquence.
· Affectez R2 à « fréquence atteinte ».

· Affectez la fréquence d’ouverture du frein à 3Hz.
· Effectuez le câblage du relais de frein en utilisant l’alimentation interne 24V du variateur.

· Procédez aux essais.
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CHRONOLOGIE DES OPERATIONS DE CONSIGNATION/DECONSIGNATION
	N° d’étape
	Poin- -tage
	Point d’arrêt
	Opérations et mode opératoire

	1
	
	Pt arrêt
	Recevoir du chargé d’exploitation l’autorisation de travail

	
	
	
	désignant le chargé de consignation et le chargé de travaux

	2
	
	Pt arrêt
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	LES TRAVAUX SONT EFFECTUES

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	1
	
	Pt arrêt
	Recevoir l’avis de fin de travail des mains du chargé de travaux

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	


CHRONOLOGIE DES OPERATIONS POUR REALISER LES TRAVAUX

	N° d’étape
	Poin- -tage
	Point d’arrêt
	Opérations et mode opératoire

	1
	
	Pt arrêt
	Recevoir des mains du chargé de consignation l’attestation de 

	
	
	
	première étape de consignation

	2
	
	Pt arrêt
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	


ANALYSE DES RISQUES
NOM DE L’EQUIPEMENT :






EMPLACEMENT :

RESPONSABLE:





TRAVAIL DEMANDE :

	Risques : Situation dangereuse, accident potentiel
	PLr
	Méthode de prévention
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