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Cabine de Soudage Ergonomique

Corrigé UPSTI

[ - PARTIE I: EXIGENCE « FAIRE TOURNER LE SIEGE »
I.1 - Etude de I'indexage de I'axe de rotation

Objectif: L'objectif de cette sous-partie est de concevoir la liaison encastrement de la came avec I'axe de
rotation.

Question 1 Compléter sur le document réponse DR1 les coupes A-A et B-B en définissant la solution
d’encastrement retenue, présentée dans le schéma technologique (figure 8).

Deux solutions rapides viennent en téte : vis de pression et goupille mécanindus. Etant donné la Q2, 1a solution
de goupillage est clairement attendue et la plus logique.

COUPE A-A

0.50 X 45°—, i
. _~goupille 1so8752
\\‘ _E}f D6 x 36
L1 L
ifll &
ZBH12 |

E:::."

@6 H12 -

coupPE B-B

Question 2 Proposer un ajustement entre la came et I'axe au niveau de I'encastrement réalisé.

Cf mise en plan ci-dessus.
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I.2 - Etude de I'équilibrage de 'ensemble tournant

Question 3 Pour équilibrer statiquement un ensemble tournant, o doit se trouver le centre de gravité de
I'ensemble ?

Le centre de gravité doit se trouver sur I'axe de rotation.

Question 4 En utilisant la méthode barycentrique permettant de déterminer un centre de gravité, établir les
deux équations en projection sur X et ¥ liant respectivement Xa, X¢, Ma, Mg et Ya, Yca, Ma, Ma.

— Ym;0G
Formule du barycentre: 0G = Ei :
my
. . MaXa+MgX MAYa+Mg(Ya-Y
Ainsi dans notre cas : X, = 2a¥atto¥e oy MaVatMe(Va-Vos)
Ma+Mg Ma+Mg

Or, afin que GT soit positionné sur I'axe de rotation il faut nécessairement que X, = 0 et ¥; = 0.

Question 5 En déduire I'expression de M, en fonction de X,, Xo et M puis I'expression de Y, en fonction de X,
Xeet Yea.
. . —-M X
On en déduit: M, = x: Xz et Y, = XA—AX(; Yea

Question 6 Donner 'expression de Mgren fonction de Mg et de M.
Donner les coordonnées (Xer; Yer; Zer) du nouveau centre de gravité Gr de I'ensemble tournant
Et.

MAZA+MGZG MG

Mg
Mer =My, +M Zor = =
GT A G GT MA+MG MA+MG G

MA+MG ZG)

G(0;0;

I1 - PARTIE II : EXIGENCE « Brider le siége et les fils »
II.1 - Etude de la genouillére de bridage

Question 7 Ecrire la fermeture géométrique permettant de déterminer la loi entrée/sortie de la genouillére.

—

OE +ED+DC+C0O=0 soit donc : AVo+ Ly, —Lixa—L % —1, ;=0

Question 8 Projeter cette équation vectorielle dans le repére R, (0, Xg, Vo, Zo).

—

A¥o + lx(cosa yg — sina Xg) — I3 (cosp Xg +sinfvp) — L Xg — 1, Vo = 0

Soit donc :
En projection sur X, : — l,sina — I cosf—1, =0 (1)
En projection sury, : 4+ [, cosa — 1, sinf — I, =0 (2)
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Question 9 En déduire une relation entre 8 et A.

(1) + (2)* dela Q8 en supprimant a

15 =1% cos® B+ 2L 1y cos B+ 12 + IZ sin® B+ 21;(1, — A) sin B+ 12 — 2L A + A2
B =212 + 21, cos B + 21, (I, — A) sin B + 212 — 2L + A2

Question 10 En réalisant une étude statique simple, justifier que dans le cas ot les 3 points D, E et F sont
alignés, le piston (1) n’est soumis a aucune action mécanique extérieure selon la direction yj.

Hypothéses:
1. Taction de pesanteur est négligée devant les efforts mis en jeu.

On isole la piéce {2}, elle est soumise a 2 actions mécaniques extérieures (actions de liaisons pivot en D et en E).
Elles sont donc d'aprés le PFS directement opposées, soit donc dans notre cas de direction ;.

On isole a présent I'ensemble {1+2}. Cet ensemble est soumis a 3 actions mécaniques (actions de liaisons en D,
F et 0). D’aprés I'isolement précédent 'action en D est de direction x, (ce qui signifie pas de composante selon

Vo). La liaison glissiere en O (sauf en cas de frottement) n'a pas de composante selon y, non plus.
Nécessairement Yg = 0.

C’est le principe méme de la genouillére. Sans action extérieure supplémentaire (ici de la part du vérin), afin de
déstabiliser le systéme, il restera verrouillé.

II.2 - Etude pneumatique

Question 11 Donner la désignation normalisée de ce distributeur (figure 14).

I.lf:“h T /'r :'I\]

EVAI 1 EVAZ

Figure 14 - Disoributenr wtilisé pour le bridage

Distributeur 5/3 bistable a commande électropneumatique a centre ouvert. Commande manuelle monostable
présente.
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Question 12 Compléter le schéma pneumatique des deux ensembles brides A et B sur le DR2. Le distributeur A
permet d'actionner la bride Al et les 2 brides A2.
Le distributeur B permet d’actionner les deux brides B 1.

| T A e e e e e e e e e o - e o e e s o e e S
! M - Bridag terqutte -l!-l-u;;__‘?\- s M-'rﬂ:‘-a':ﬁw LT ! Bl 1 Briduje SampsrbEr LI T —— n
o= EITIRN + AR -F- i a SN | AT = oA 1 - o mﬁmu

r
- D 0 == ] it
- R R = Y =L
! | : E
i
% iz ] |
i
i
| i
T :
i
; 1
bt e e :
-------- - P . e -
[,'4__ Tt £+ 1 FETTDH
| 1 T SAGETS
| 1! 1 I o ELECTRODISTRIZUTOR
T : 3 WTUG=1 4=MEOR=BLT =8 5w 20=0ER-UR-06 § L) Jop
o |
]
[ — =1
ey . — 1 —
. 8 = -
L1

Remarque :

J'ai mis en place des couleurs par soucis de lisibilité, mais aucune pression n’est présente car tout
est a I'échappement (centre ouvert).
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I1.3 - Etude électrique

Question 13 Pour quelle raison est-il nécessaire d'utiliser le transformateur T0508 ? D'autres solutions
seraient-elles possibles ?

Le transformateur est branché en amont entre deux phases, il permet d’abaisser cette tension d'une valeur de
380 V a la valeur de la tension simple 230V. L'isolation galvanique permet d'isoler les défauts entre I'aval et
I'amont du transformateur.

De plus, il posséde un meilleur rendement que I'association redresseur - onduleur (autre solution possible) qui
génére des harmoniques contrairement au transformateur.

Question 14 Déterminer la puissance apparente S, en VA, du transformateur a installer.

Prise coffret: 230x 6= 1380 VA
Ventilateur coffret : 125 VA (cosp = 1)
Prise machine: 10x 230 =2300 VA
Ventilateur opérateur : 6 x230 = 1380 VA
Eclairage: 4x18=72VA
Commande vérins: 2x215=430VA
Total : 55745 VA
Majoration 20%: 11149 VA

S total : 6689.4 VA

Question 15 Quel est le nom et la fonction de I'élément Q2 représenté sur la figure 15 ?
Quelle est la signification des deux symboles entourés en pointillé ?

Que représentent les indications 16 A, C et 30 mA indiquées figure 15 ?

Q2
18A
G
-
Q2A.:
BmA D
2 4

Figure 15 - Représentation électrique de I'élément Q2

L'élement Q2 est un disjoncteur différentiel magnétothermique (protection magnétique contre les courts-
circuits et protection thermique contre les surchauffes).

Le différentiel est de type C, calibre 16A . Seuil de déclenchement 30/2 = 15 mA.
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I1.4 - Etude de la partie commande

Question 16 Compléter les chronogrammes d'évolution du systéme sur le DR3.

{16, Les bridages A, B et C
B e L e e e étant validés jusqu’a la
ATl CMEgnoe fin du chronogramme,
AP0 s e b e M AP Rt o A Vv s b s o L A leur débridage n’est
i " r| ﬂ donc jamais validé.
: 33 De plus, I'appui sur
aanuane ot ti]_] i arrét d'urgence engage
-% T — 50 T T i e e ——— T ..;.... e l‘larrétduqrcle_
Bidageal - Probléme de
Yl i : coliérence au niveau
Bridagad el 3 de lamise en place
m— ) i «Banquette et fils » ne
peut pas étre niveau
haut avant que la mise
PG . - en place manuelle ait
i i Bttt lieu (ca semble
Bssgec]__: : i logique). Hors cette
o s TR : demiére n'est active
Bedoge C ice)__: qu'aprés « arTét
- R —— i — durgence non
oo ity enclenchée »...
S TUTUIRN [P AU A — oo
[E ot il
g .........
I‘Hlﬂﬂuiﬂmh i

JarnriEhion e e rmm\:lel

Boriurne Sas E:j

Pébrafage ooy
Debocage s B CL

Evmcumion Earwgun |

BN B R A A S s A PR EELE mma
Raamizn & Mt nlnll[
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Question 17 Compléter, sur le DR6, le graphe d'état « fonctionnement » en ajoutant 1'état « défaut de bridage »
et les transitions associées.

sim [Maching & Bat] fanctionnamant | l‘l:ll'll'.lll:ll‘l'le'ﬂllﬂ”' ]

® |

‘ l|:|rrl|| durgancs nan anclanchs]
|

Fenetionnemant normal

Mise an place | S 'T*

| —— S—
i anialls

ID(:‘H‘ [Bancyusite ot (s on gombon]

: | Ramisae A Fétat | |
I ¥ Bridage A non validé | m!tu | |
S > Défaut de |
2| bridage
Bridaga A valde g
Bridage .y DCY ‘
Beidage 8 | B non |
| validé
| Brecdag B v kel :
|
&m.'l;. & Bridage C non validé ‘
|
Bridage © viskdé |
III |
| Autoris athon soudure l
| i i i Il
Dy

Soudurs des
fils

[Barcaau horzontal at Souduras fermindas]

L'

|
Débridage |
autorise

lbﬂ:‘f’ |
| Dasbarichage A B C
lﬂdﬁdiﬂr A B Cwalidé

Ejaction

DY [Bandguatla & 1ie anleves|

l&ﬂlw v el |

| Bracution S o e ——————————————— .
Banquette |

l Aol dhurgence

@
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III - PARTIE III : EXIGENCE « Positionner en hauteur »

III.1 - Horizontalité du poste de travail

Question 18 Déterminer I'écart de longueur maximum AA,,,, acceptable pour que la table garde un angle
d’inclinaison inférieur a 0,1° qui sera absorbé par le jeu existant dans les liaisons glissiéres.

_ A gy = L *tana

__—Ya Amax Ay, = 1000 * tan0.1°

- L Adnay = 1,745 mm

II1.2 - Etude dynamique

Question 19 Exprimer les énergies cinétiques des solides . 7, 6, 5 notés respectivement T(7 /Ra), T(6/Ro),
T(5/Ro) par rapport au repére R, (0, Xy, Vo, Zg)-

Aucune unité ou définition correcte/compléte de kv, ke, @, et Vi (figure 18). Cependant en fouillant dans le sujet,
notamment page 16/27 on trouve une pseudo-définition de k; et k.

. w g 3 1 . . .
» En effet, selon moi k, aurait dii étre défini comme tel: k, = ?= 3= Mais pour le vérifier il faut
r 3.
décortiquer le sujet, le terme « rapport de réduction » ne suffit pas...
s De plus concernant k; : défini en [mm/tr] ce qui pourrait laisser croire qu’il s'agit du « pas ».

Sauf que 6, (p) est donné en degré [°] et D(p) est en [mm]. En fait, k: est en [mm/tr/°], car k, = 3%

e @ qui finalement est 8;(p) ... [degré ourad] car Q,, est en [rad/s] ....
» QuantaV:: [mm/s]? puisque D(p) = A en [mm]. Pas trés grave en soit finalement.

T(7/Ro) = % m; 107° + 42 T(6/Ro) = % ms 1075 = 42 T(5/Rg) =% Js

4t 5
260" ¢
avec A et ¢ respectivement en [mm/s] et [°/s]

Question 20 En déduire I'expression du moment d'inertie Jr de I'ensemble mobile {5 + 6 + 7} ramené a l'axe
moteur (Gs, Vo).

Ona: A=0Q, =k, *k, et o =10, k.
2

1
Tisre47y = 3" (10_6 (me +my)k? +]s 3602

!

)kﬁ* Q,.2
]

T

I

_ 4>
Ir = (1078(mg +m)k? +J5 22 ) k7
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Question 21 Déterminer les expressions des puissances extérieures et intérieures développées par les efforts
qui s'exercent sur I'ensemble mobile {5 + 6 + 7}.

Les liaisons sont supposées parfaites: Pin = 0.

Pext = Pmot + Ppesanteur

Poe =Croxp+ 1078 % (mg+m;)» g1

Poy = (Crvk, + 1075 (Mg +my) » gx k, x k)= Qyy

Question 22 En déduire la relation qui relie le couple Cr et 'accélération A du berceau.

L - . i dEc
Théoréme de I'énergie cinétique:: — = Poxt + Pit

Soit donc: ] *hfq » 20m (C.+k,+107% % (my,+m,)*» gk, *k,) *\1‘?

dt

dn A A
Oor:—2== , ainsi : d#——— = w k. + 107 %%« (m. +m-)» gk, xk
dr kyskey IT k,=ky r r ( (7] '}') g r t

I1I1.3 - Modélisation du moteur.a courant continu du vérin

Question 23 Proposer un schéma électrique de I'induit du Moteur a Courant Continu (M.C.C.).
in(t) R L
Um(t) e[ti()

Question 24 Donner 1'équation électrique des grandeurs instantanées de ce moteur: tension uy(t) en fonction
du courant im(t) et e(t). En déduire I'équation dans le domaine de Laplace reliant : Un(p), In(p) et

E(p).

di,, (t)
dt

w, () = e(t) + R+i, () + L

Um(p)= E@)+ R+1,(p)+ L*p= I(p)

En supposant comme bien souvent les conditions initiales nulles.

Question 25 Exprimer la relation entre Cm(t), Cor(t), Cm(t) et ]. En déduire I'équation reliant : Cu(p) et Qwm(p)
dans le domaine de Laplace.

dl it
Cm (t) - Cmr(t) = ]d_n;”

Cu@) — Cur(p) =] +p =+ Qu(p)
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Question 26 Donner le nom et I'unité des deux grandeurs physiques X1(t), X2(t) dont les transformées de
Laplace sont notées respectivement X1(p), X2(p) (figure 21).

—

I{-l—
Im(p) Xa(m ] Qi)

Crr(p)
Figure 21 - Schéma bloe du moteur

X1(p): fem en [V] et X2(p): couple moteur en [N.m]

Question 27 A partir des équations de fonctionnement du M.C.C., retrouver I'expression des deux fonctions de
transfert H1(p) et Hz(p) (figure 21).

Um(p) = E(p) + R+I(p) + L= p= I(p) 2 Um() — E(p) = R+ L+p)Iy(p)
Co(P) — Cor(p) =] * p + Qpe (p) + 5 0y (p) 2Coy(p) — Coyr(p) =] *p »Qp (p)
E(p) =K * Qu(p)

Cu@) =K +In(p)

Aucune indication concernant le frottement sec traditionnellement note « f » du moteur. Donc supposé négligeé.

1

= 1
Hl(P) :1—_:25 Hz(P) :E
R

On néglige maintenant le couple résistant Cm(p) ainsi que I'inductance L. du moteur.

Question 28 Déterminer alors le schéma bloc simplifié ayant pour entrée Um(p) et pour sortie Cu(p). En

déduire la fonction de transfert H(p) = im_ﬁp? et montrer qu'elle peut se mettre sous la forme
mip

' . ,
H(p) = rww— Exprimer alors K ett,,.
0, ()
U m
m () 2 > K > 1 >
R Irp
K
1 1
H(p):—‘q;;—E =X avec:k' =letr, =%
1+22p  l4twp ' Y &
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II1.4 - Etude du positionnement

Un codeur incrémental a 2 voies en quadrature est placé sur I'axe de rotation moteur.

Question 29 Donner le principe de fonctionnement d'un tel codeur. Qualifier les signaux des deux voies du
codeur en proposant un chronogramme.

Un codeur incrémental est un codeur optique. 11 posséde un disque pourvu bien souvent de 2 rangées de
segments (fenétres) appelées voies A et B. Ces deux voies sont décalées (« quadrature », c’est-a-dire décalées
d’'un quart de période) permettant notamment de définir le sens de rotation. Contrairement au codeur absolu, a
chaque remise en service (suite a une coupure de I'alimentation électrique par exemple) ce capteur doit
réaliser une remise a zéro, voila pourquoi il posséde également un « top zéro » c'est une fenétre (3#¢ voie en
somme) qui permet au capteur de se positionner dans I'espace.

TN
TITITITITIT
\ B

On donne ci-dessous le schéma de principe d'un vérin électrique.

ke ki
(m 2 tige
Codeur | Moteur Réducteur
L.

Figure 22 - Schéma de principe du schéma électrique
Aveck. = 1/3.5 (rapport de réduction du réducteur); k= 12.7 mm/tr (rapport de transmission écrou/vis).

Question 30En vous aidant de la figure 22, déterminer la résolution (nombre d'impulsions par tour) du
codeur nécessaire pour obtenir une mesure du déplacement de la tige du vérin avec une précision
minimale de 1 mm.

Pour répondre a cette question il faut déterminer le décalage angulaire de 'arbre moteur pour une variation
linéaire de 1 mm de la tige du vérin.

Tout d’'abord, lorsque la tige du vérin parcourt 1 mm, la vis du vérin, liée a I'arbre du réducteur, réalise une

P . 360 360
variation angulaire de: A8, = — o= 28.34".
t .

_ Al pis

Ainsi, I'arbre moteur réalise unevariation angulaire de : A8, ;1.0 = o = 2834 3.5=199.19°
r

On en déduit donc qu’il faut 360 /99.19 = 3.6 impulsions soit 4 impulsions par tour pour obtenir la précision
minimale demandée.
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Question 31 Indiquer le nom et la fonction des composants manquants (figure23) a utiliser pour obtenir cette

grandeur.
Om Codeur Imp . N : Ve
=" Incrémental » Composant 1 p| Composant 2 |—p

Figure 23 - Schéma fonctionnel de la chaine de mesure

A la sortie du codeur, il est nécessaire d’amplifier le signal recu. Une fois amplifié, il faut le dépolluer (enlever
les parasites).

Ainsi:
v' Composant 1: montage AOP
v' Composant 2: filtre

Question 32 Donner I'expression de B’ pour que le schéma bloc de I'asservissement puisse se mettre sous la
forme du schéma bloc de la figure 25. Proposer un schéma bloc équivalent avec un retour

unitaire.
Didp) Bc{p) B(p) Uglp)  Usalp) Qu(p)  Owdp)  Sulp) Dip)
1 -, . B - 1 ! ]
—{ & P b@-fwb{ - 1o 3 f e
Ill
L
Figure 24 - Schéma bloe de la régulation de position
Dilp) &lp) Up)  Unip) Oup)  Bulp)  enip) D{p)
1
“fepg-{c {2 —

B e

Figure 15 - Schéma bloe modifié de la régulation de position

Assez naturellement, il vient: B' = kﬂk
rRtE
Schéma bloc avec retour unitaire :
D ol pl &lp) Uelp) Unalpp) Ll p) Shalp)  Owip) D(p)

Hip)

ATNTIST
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Question 33 Déterminer alors la fonction de transfert en boucle ouverte, G(p) (figure 26); montrer qu'elle

peut se mettre sous la forme: G (p) = (1+:°p)p. Déterminer I'expression de Ao en fonction de A, B
m
et K
De{p) D{p)
—'@—- C —— Gip)
Figure 26 - Schéma bloc de la FTBO : G(p)
A*B*K' Ag

—_ — L. A _ e vl A
G(p) = Tl — d'oil: Ag= A*B*K

Question 34 Tracer l'allure des diagrammes asymptotiques de Bode (phase et gain) de la fonction de transfert
C*G(p) sur le DRb.

Quelle valeur doit prendre C*A, pour que la marge de phase soit de 45°?

A st _ il
20 dB}— ———

0 dB pour C*Ap=1

Disqes s de ek e O

SR S ] \\ R Pour obtenir une marge de

E mER H— N phase de 45° il faut qua la

I O A R —— \\ pulsation de coupure, le gain
| - T S soit nul.

= Or, pour C*Ap = 1 on a un gain

PR i L de -3dB. II suffit donc de décaler

‘ . - la courbe de +3dB, soit donc

-90° que: C * A, = V2.

[Wagpamme dt Phicie en dagnis

-180°
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Un essai indiciel a été effectué sur le systéme décrit par la figure 27. Cette schématisation est a relier avec la
figure 24.

U(p) Ua(p) Qu(p)  Oulp) Q) D) of BEEET - S
» A —* H(p) ke »{ ki )—-— ' ok
| -EI -I/'
Wsipl i/
S
Figure 27 - Schéma bloc de "essai indiciel ' fepes

Flzure 28 = Comigne o itpoiss indickeliedn sysime présemd i b figure 17

Question 35 Déduire graphiquement, a partir du DR4, la constante de temps 7,, et le gain A, définis a Ia
question Q33. Indiquer sur le DR4 les grandeurs utiles.

En déduire la valeur du correcteur C pour respecter la performance de stabilité attendue.
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Question 36 Calculer l'erreur statique £(p) de ce systéme asservi. En déduire que, si on utilise un codeur 8
pts/tour, la performance de précision attendue est respectée.

Ded pl elp) DA}

— }—-I Gip) —’—

Figure 29 - Systéme bouclé
e(p) = Dc (p) — D(p) = Dc(p) — C = G(p) = £(p)
e(p)(1+C = G(p)) = Dc(p)

) — Dc(p) Dc(p) _ (I +1yp) = p=*Dc(p)
PoTvcc |, _CA  (U+rupptC-a,
1+ Tp)p

(1+1t,p)*p Dc
A+Tmp)p+CxAp p

D’aprés la Q30, une résolution de 4 pts/tour était suffisante. De plus I'erreur statique est nulle, de ce fait un
codeur de 8 pts/tour fera trés bien I'affaire.

g;=limp »g(p)=p =
p—0

=0
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I11.5 - Commande du moteur a courant continu du vérin

Question 37 Dans quels quadrants de fonctionnement, dans le plan couple-vitesse, le moteur MCC doit-il
pouvoir fonctionner ? Justifier votre réponse. Donner le nom du convertisseur statique de la
figure 30.

Dans son utilisation, le moteur doit pouvoir tourner dans les deux sens de rotation (montée et descente du
berceau). Sachant que le systéme est irréversible mécaniquement (la charge ne peut pas étre entrainante),
alors le produit couple-vitesse sera toujours positif. Quadrants I et III.

A
I
.Oo>0
Fomet, Moteur

-

I !
ra=>o
Fomet. W ofeur

Le convertisseur statique de la figure 30 peut étre un hacheur 2 quadrants ou 4 quadrants. D’aprés ['utilisation
de la MCC du sujet il s'agit d'un 4 quadrants. Cela dépend de la nature des interrupteurs. Ici encore, le sujet n'est
pas suffisamment précis...

Question 38 Proposer un chronogramme de commande des interrupteurs H1, H2, H3 et H4 permettant de faire
varier la vitesse du moteur, dans le cas ou le berceau monte (Um=0). Préciser le type

d’interrupteurs a utiliser pour permettre ce fonctionnement.

On peut utiliser comme interrupteurs des transistors avec en paralléle des diodes comme indiquées ci-dessous.
La différence avec le sujet est les indices 2 et 3 mais le fonctionnement est le méme.

Yo lo QUADRANT 1 W moy ()

T T

._Q,,n

Iz may (2]
1 v

TITd |D2D03| T1 74 (D203 T1 T4 | =emiconducteur en conduction
TITd |T2T3| T T4 [T2T3| T1 T4 |Transistors commandss & Pamargage v

Yo moy = 0et lcmay =0 ==P=0: Fonctionnemert machine : moteur o
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IV - PARTIE IV : EXIGENCE « Garantir la sécurité de I'opérateur »
IV.1 - Analyse de la sécurité

Question 39 Définir le niveau de performance requis (PLr) du systéme de commande de la cabine de soudure.
Pour cela, compléter le DR4 en entourant a chaque fois la lettre de sélection (S1 ou 52) puis (F1 ou
F2) et enfin (P1 ou P2).

Question délicate (hors programme ?). Il faut déja évaluer les dangers de la machine...

Taches a réaliser Dangers potentiels
Mettre en place I'armature (positionnement ; monter / descente) Ecrasements

Mettre en place les fils Ecrasements
Retourner I'ensemble au besoin Chocs / écrasements
Souder Briillures

F-. : > a
c P
7T\ ] +
O ¢ "
N *
U ' 3
: P (
Point de départ F ! )
de I'évaluation g p
S, ;
. . } 8
" P R
2 >
; > ”

Niveau PLr=b
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Question 40 A partir du schéma de ciblage de la figure 32, compléter les chronogrammes sur le DR7 pour les
3 situations suivantes:

— pas de défaut des éléments de sécurité,
— un contact de I'arrét d'urgence reste collé mécaniquement, il reste donc toujours passant,

— le relais interne K1 reste collé mécaniquement, donc les contacts K1 associés restent

-
fermeés.
Chronagramme da fonctionnement du relais de secusiis i
Fesne cigpene e rsof Ldm ¢ oet pct chee L H Le relsis K1
(pas e chisfanst) resyte coolli i reste oollé
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compte compte mais
commentares | REA OK . pas au niveau
FfEA neserta automate
rien
REA OK
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Question 41 A partir du schéma de ciblage de la figure 33, compléter les chronogrammes sur le DR7.
Conclure, sur le document réponse, sur la fonction sécurité de la barriére immatérielle. Préciser

sur le chronogramme les instants oil la cabine ne peut plus étre commandée.

Chronogramme de fonctionmement de ia partie barriére immatérielle

] 1

KMVA

KmvE

05501

o502

K'l

L

i

245D

Commande

cabine de i
Siue ure :

validée } i H ] i

&3

Commentanes

Question 42 Les solutions de sécurité choisies pour le circuit de commande respectent-elles les exigences
décrites en relation avec votre indice PLr, déterminé a la question Q39 ? Justifier laréponse.

Le franchissement de la « BI » permet de tout stopper. Il faut alors réarmer le systéme pour reprendre. Ainsi, si
une personne étrangére s'introduit, la sécurité de I'opérateur est assurée.
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