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       BAC STI GM
TPN°6 – TRAITEMENT COMBINATOIRE EN LOGIQUE PROGRAMMEE

PALAN
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La figure ci-dessus représente le schéma de principe d’un palan utilisé dans une usine par un opérateur pour évacuer des produits finis en bout d’une chaîne de fabrication puis les diriger vers une zone de stockage.

La commande de cet équipement s’effectue depuis le sol par une boite à boutons.

Le palan est équipé :

· D’un moteur de déplacement latéral M1 (type asynchrone triphasé)

· D’un moteur de levage M2 (type asynchrone triphasé)

· D’une boite à boutons : s1 (arrêt d’urgence - NF), s2 (arrêt M1 - NF), s3 (gauche), s4 (droite), s5 (arrêt M2 - NF), s6 (montée), s7 (descente)

Le déplacement du palan est contrôlé :

· En levage par 2 capteurs s12 (haut) et s13 (bas) : capteurs à ouverture de circuit (NF)

· En latéral par 2 capteurs s10 (gauche) et s11 (droite) : capteurs à ouverture de circuit (NF)

· En poids par un capteur de surcharge s9 : capteur à ouverture de circuit (NF)

Les conditions de fonctionnement sont les suivantes :

· Sauf si on actionne s7, tous les déplacements à droite ou à gauche commandent également la montée de la charge

· s6 est prioritaire sur s7 dans le cas où ceux-ci sont actionnés simultanément

· s3 est prioritaire sur s4 dans le cas où ceux-ci sont actionnés simultanément

· Aucun déplacement ne peut s’effectuer s’il y a une surcharge.

· DR désignera le mouvement à droite, GA celui à gauche, MO celui de la montée, DE celui de la descente

Analyse du fonctionnement :
· Etablir la table de vérité du palan en ne considérant que s3, s4, s6, s7

· Etablir les tableaux de Karnaugh relatifs aux variables de sortie et en tirer leurs équations

· Modifier les équations précédemment trouvées en faisant intervenir s9-s10-s11-s12-s13-s1-s2-s5
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Equations modifiées :
	

	

	

	


Mise en œuvre :

On donne maintenant un automate programmable Schneider TSX 37 avec son logiciel de programmation et sa documentation.

· Lancer le logiciel PL7-PRO et effectuer la configuration matérielle de l’automate : prendre un automate « TSX3722 V3.0 », sans GRAFCET. Pour les entrées/sorties, regarder sur l’automate. Faire ensuite valider par le professeur.

· Réaliser votre propre « affectation » des entrées et des sorties en complétant le tableau ci-dessous :

	S1
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· Ecrire alors les équations complètes des sorties en langage LADDER en utilisant l’affectation précédente. 

· Réaliser la programmation des sorties en langage LADDER.

· Effectuer le transfert du programme et la simulation en présence du professeur.
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