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[AuTOMATIQUE BTS M|
TDs — Temps de réponse d’une chaine fonctionnelle
| - TEMPS DE REPONSLD’UN API :

Soit le GRAFCET partiel ci-contre :
e Indiquer sur la représentation du traitement automate ci-dessous :
o [lapparition de Pentrée 1s0
o lalecture de cette entrée 1s0 (acquisition des entrées) — 150
o le traitement du programme (par une fléche) ;
o [Pécriture de la sortie S (mise a jour des sorties). 5
o Compléter le chronogramme (état de la sortie physique S) I
e Indiquer, par une double fléeche, sur la représentation du traitement automate :
o un cycle de scrutation '
o le temps de scrutation ts
o le temps de réponse tr dans le cas le plus défavorable.

TRAITEMENT AUTOMATE
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IIl-TEMPS MINIDE DETECTION D’UN SIGNAL :

Un plateau rotatif, entrainé en rotation a 1200 tr/min, est rainuré afin
de permettre la détection du tour & l'aide d'un détecteur barrage
photoélectrique.

Pour le détecteur photoélectrique :

e retard a l'action (temps de monté) 0,5 ms maxi

e retard au relachement (temps de descente) 0,3 ms maxi
Pour I'automate programmable :

e temps de changement d'état sur le module d'E/S de 0,5 ms
maxi ;

e processeur standard a temps de cycle fixe: taille du
programme - ~ 6 Ko ;
e temps de scrutation 1,5 ms pour 1 Ko

1. Evaluer le temps de maintien minimum « tm » du signal pour pouvoir étre traité par I'automate.
2. En déduire I'angle d’ouverture mini de la rainure

3. Un angle de 90° est-il suffisant ? - A S g‘ 46 MS m CA)"'"
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- TEMPS D’ARRET D’UN MOBILE :
Evaluer la distance parcourue par le mobile entre les instants ta et tb :

ok o 3 8 ) Extrait du programme permettant
’ ’\ w ‘ 0 I'obtention de 1" arrét du mobale
. AUTOMATE RPX
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Détecteur OG 4567 : temps de com:m- devant le détecteur Bl
]

3
KM1 est du type LP4-K06. Les temps de fonctionnement sont les
smvants

KM1 ,
Temps d’ouverture : 10..20 ms
Temps de fermeture : 30..40 ms m‘

: : vV A 1m/s
L’automate est un RPX i sortie statique. Pour le temps de cycle, /

v

considérer une vitesse d’exécution de 25 ps / pas et une taille de wileam i motie
programme égale a environ 40 % de la capacité étendue (2700 pas)
Temps de réponse des e/s TON=10ms et TOFF=20ms
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IV-TEMPS D’EVACUATION D'UN PRODUIT :

Un convoyeur transporte des produits Détecteur ™
réguliérement espacés. Un détecteur e
assure un contréle de conformité, et ‘
un vénn permet ['évacuation du &
produit non conforme. l}"’

e C(Cadence horaire maxi 4000

briques / heure . ‘c

 Vitesse du tapis 40 m/min

e Dimension des briques 170 x 100 ! .

x 65 4 {*’.
e Verin dévacuation @32 mm,

course 100 mm. Vérin [
« Vitesse moyenne de la tige du

vérin - 1Tm/s

e Temps de réponse du détecteur de conformité 2 ms

e Temps de réponse de l'interface d’entrée APl 15 ms
e Temps de reponse de l'interface de sortie APl 20 ms
e Temps de réponse du distributeur 50 ms

Questions

1. Calculer le temps de présence de la brique au droit du détecteur en déduire le temps de
cycle maximum admissible pour I'automate (cyclique synchrone). On prendra par la suite
un tc = 50ms.

2. Calculer le pas mini entre deux briques sur le tapis. En déduire le temps disponible pour
évacuer un produit.

3. Calculer le temps mis pour évacuer un produit en considérant que le retour du veérin est
négligeable.
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