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Systeme pluritechnologique : Barriere automatique
Performance : cadence de fonctionnement

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Se connecter a votre session sur I'ordinateur, puis vérifier la liaison (cable liaison USB Uport
1130) entre le systeme et votre PC.

La barriere automatique est un modéle de barriére congu et diffusé par la société ERO
spécialisée dans le contréle d’acceés. Cette société installe des barrieres dans de nombreux
sites privés (mode parc privé), publics ou commerciaux ou en utilisation autoroutiére (mode
télépéage).
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Figure 1 : le systéme

Mettre la barriere sous tension. Démarrer le logiciel « Barriere SYMPACT ». Selectionner
« piloter et mesurer » puis :

-Sélectionner I'icone « parametres de pillotage Sympact »

-Sélectionner I'icone « Charger une configuration » e s
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Figure 2 : charger une configuration Figure 3 : parameétres

Sujet 15B : dossier ressources Page 1 sur 4




Epreuve pratique du baccalauréat général Spécialité : sciences de 'ingénieur

-Sélectionner I'icéne « Acquisition mesures »
- Indiquer la durée d’acquisition (4s)
-Cocher la case « inversion de sens »

-Indiguer une inversion de sens au bout de 2s

-Lancer I’acquisition

2. Performance attendue

req ReqgDiagram : cahier des charges)

<<requirement=> <=<requirement=> <<requirement=>
Controler I'accés Voie d'acces Dimensions
text="La barriére doit laisser B— | text="La barriére doit étre adaptée | ~ text="les dimensions de la barriére|
passer les automobilistes ala voie d'accés” sont comprises entre 2.5 et 3.5m"
autorisés” 1d="1.5" 1d="7"
1d="1."
<=<requirement=>
Commande <<requirement>> L l <<requirement>>
Requirement Name 3 Config ion privati
text="La barriére doit étre ~
conirdlabie dislinice doputs U text="The system shall do" | text="En rabsence d'énergie
PC;Le supenviselx peut dalfiouts 10="62}32." Slectrique, Faccés doit étre
en controler plusieurs’ N impossible™
1d="1.1" 1d="6"
<<requirement=>
Résistance au milieu extérieur <<requirement=> \
Rapidité <=refine=>
text="La barriére doit pouvoir Y
re_s_xste[ aux intempéries’ text="L'accés de 'automobiliste 2
1d="1.2 la zone contrdlée doit se faire
rapidement” \
1d="1.3" ' <<requirement>>
i A3 X Configuration autoroutiére
<<reﬁné>> ~<'<reﬁne>> \
- text="En I'absence d'énergie
électrique, 'accés doit étre
4 possible”
<<requirement=> <<requirement=> 1d="5"
Temps de réponse Interruption
text="Pour ouverture ou fermeture: text="La phase de fermeture
En mode télépéage avec une pourra étre interrompue.”
fréquence de 40Hz, le temps doit ld="4"
étrede 1s.”
1d="3" . . .
Figure 4 : diagramme des exigences

La solution de commande par
variateur de vitesse
m\ (commande en fréquence)

permet le réglage de vitesses
T et accélérations distinctes
entre les mouvements de
montée et de descente.
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Figure 5 : commande fréquence
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3. Performance mesurée

3.1Mise en place du protocole expérimental pour la mesure de la fréquence moteur.

La mesure de la fréquence se fera en utilisant un oscilloscope associé a une sonde
différentielle au niveau des bornes de mesure du moteur apres filtrage.

3.2Mise en place du protocole expérimental pour la mesure de la durée d’ouverture ou
de fermeture.

La mesure de la durée se fera en utilisant le logiciel en mode acquisition. Sélectionner la
grandeur adéquate puis effectuer les relevés avec le curseur.

Téta 31 : Position lisse (%)

1.2 1.5 1.8 21
Temps [s)

Figure 7 : acquisition de la durée d’ouverture

4. Performance simulée

4 .1 Ouvrir le fichier « Barriere2.slx » dans le dossier Matlab.
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Figure 8 : modélisation du moteur+ chaine cinématigue + lisse

Les parametres d’entrée du modéle a compléter sont :
- La fréquence moteur en Hz.
- Le nombre de paires de poles.

REMARQUE : le couple utile en entrée est considéré comme étant constant. De plus la
durée de simulation sera de 2 s.
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Figure 9 : position de la lisse en degrés
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