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PRESENTATION GENERALE

La société Zehnder, basée dans les Hauts de France a Vaux Andigny,
fabrique les radiateurs de la marque Acova.
Le produit :

Une des chaines de fabrication (sur
plusieurs dizaines de metres) permet de
réaliser les éléments horizontaux. Ces
éléments en acier sont soudés sur des
collecteurs.

Ces éléments sont réalisés a partir de
barres de 6 metres de long qui sont
coupées a longueur. Les éléments sont
formés, poingonneés, roulés et soudés.
lls sont ensuite stockés en vue
d’alimenter la chaine d’assemblage.

Eléments

Le diagramme ci-dessous illustre les
opérations effectuées par les stations de

production de la chaine de fabrication. .
Modélisation 3D

Vue Arriére

Process de fabrication de la chaine « éléments horizontaux »

bdd Unité de production . -
Unité de production

Ligne de production des
eléments horizontaux

Station 1 Station 2 Station 3 ‘ | Station 4
Fabrication de Sciage ala - Emboutissage Objet de - Roulage
barres de 6 m longueur - Poingonnage 'étude - Soudage

v

e Leroulage est une technique de déformation du matériau d’'une piéce pour lui donner une
forme appropriée.
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L’étude portera uniquement sur la chaine de transfert des
éléments du radiateur entre la station 3 et la station 4.

Description du processus actuel :

Actuellement le transfert entre la station 3 et la station 4 est

manuel :

Magasins des stations 3 et 4

Sortie de station 3 :

Entrée de station 4 :

La station 3 est une machine
de préparation des éléments de section
70 mm x 11 mm, bruts de sciage et
d’épaisseur 1,25 mm. Elle vient réaliser les
emboutissages et poingonnages sur une
seule extrémité de la face arriére.

Les éléments sortent de la station 3 sur
une rampe inclinée (pouvant accueillir 10
éléments).

Point A

e La station 4 replie les extrémités des
éléments par roulage puis soude les
obturations de ces extrémités.

e Les éléments sont déposés dans un
magasin
éléments.

pouvant recevoir 24

‘ Entrée de Station 4

L’opérateur regroupe 6 éléments en sortie de station 3
puis les dépose en les retournant dans la station 4.

Détail des opérations de transfert manuel des éléments entre la station 3 et la station 4 :

1. Regrouper (empiler) a la verticale 6 éléments au point A en sortie de la station 3.
2. Contréler en sortie de la station 3 'emboutissage et le poingonnage d’'un élément, tous les

50 éléments.

3. Transférer la pile de 6
éléments du point A au
point D.

4. Déposer les éléments
un par
chargeur de la station 4
en

un dans le

les retournant,

emboutissage vers le bas (face au sol) et a droite de I'opérateur face a chaque station.
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Un diagnostic approfondi des efforts de préhension a permis de repérer des troubles musculo-
squelettiques au niveau des membres supérieurs (TMS-MS) comme les tendinites du poignet ou
le syndrome du canal carpien. Zehnder Group a donc décidé de transformer cette situation de
travail en investissant dans une jonction automatisée entre la station 3 et la station 4.

Req - Mission

« Probléme »
Le transfert manuel provoque des
TMS-MS.

« Besoin— Finalité »
Eliminer les TMS-MS par un transfert
automatique avec contrdle de la qualité et/ou
remplir une zone tampon

« Systeme »

/\

Transfert des éléments

« Besoin— Mission »

Transférer automatiquement les éléments
de la station 3 a la station 4.
Garantir la non-interruption en cas de panne.
Permettre un contréle par échantillonnage.

Une nouvelle zone de travail sera a définir, elle devra étre composée de :

la station 3 (identique a I'existant) (aucune modification apportée) ;
la station 4 (identique a I'existant) (aucune modification apportée) ;
la zone 1 correspondant a I'implantation d’un dispositif de retournement de I'élément ;
la zone 2 correspondant a la zone de contréle (a réaliser) ;
la zone tampon (a positionner sous la zone de contréle) ;

la zone 3 correspondant a I'espace de « transfert manuel ». Un opérateur pourra

continuer la production en cas de panne du nouveau systéme automatisé.

Zone 2
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Définition des besoins du systéme de transfert

Req [Modéle] Systéme de transfert

« Besoin Contrainte » : :
Maintenance « Besoin Contrainte » « Besoin Performance »
Intégration dan; la ligne Cadence AVAL
Toutes les parties de la machine [\ de production = ro— 5 e
. . 1
doivent rester accessibles. \ p deslpec erhg ca enci ae prgl uc 'Ot”
Y | Toutes les parties des H i S mac tlne;amlon7. un e zmen
' ; : J abriqué toutes les 7 secondes.
. . ' stations 3 et 4 doivent !
« Besoin Contrainte » Y rester acoessibles g
Normes de sécurité N s « Besoin Performance »
N ; ! Cadence AMONT
Respecter les normes de sécurité. | »,  \ ' K _
oo ' / ,’|Respecter la cadence de production
/ . Y V4
AN \\ " R de la machine aval : un élément
. . \ 1 /7 . ”
« Besoin Contrainte » Yy v v o fabriqué toutes les 11 secondes.
S’adapter a la longueur de I'élément |, « Besoin- Mission »
Y -
La longueur de I'élément est de Transférer « Besoin Opérationnel »
550 mm de section 70 mm x 11 mm. "y automatiquement les | --"1 Contréle Qualite
e':leme‘nts de I'a Vérifier le poingonnage et I'état de
. . station 3 a la station 4 f t peint d
« Besoin Contrainte » AAA . XA surface (rayure avant peinture) des
Utiliser les sources d'énergie R ! - ‘\\ éléments toutes les 50 piéces.
disponibles S 7 Vo
’ h I ' v N
’ , h h \‘ \‘
I

\ “ « Besoin Opérationnel »
Voo Zone Tampon

\
1
1
\
1
\
\
1
1
\
! \
1
\
\
\
1
1
\
\
\
'
1

Energie électrique : 400 V triphasé + ,
Neutre + PE (régime de neutre TT) ,
Energie pneumatique : 6 bars. ;

| En cours de production la zone
\ tampon se remplie pour absorber
| le flux entre les 2 stations.

« Besoin Contrainte » .
S’adapter a 'opérateur ,'
L’opérateur est en position debout
dans le respect de la norme
d’ergonomie en vigueur
(AFNOR X35-109). :

\ “ « Besoin Opérationnel »

' ! Dépose

‘\ Lors de la dépose, I'élément ne

\ peut pas étre laché a plus de 3 mm

\ du support afin d’éviter le marquage
d’un élément.

« Besoin Contrainte »
Horaire de travail

« Besoin Contrainte ».

Journée de travail : 8 heures.
Chargeur

Capacité maximum de la

« Besoin Contrainte ».
station 4 : 24 éléments.

Elément
Matériau S235
masse linéique de la section :
1,8 kg-m™.
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Présentation du systéme "retourneur”

Mise en situation :

Le transfert des éléments de radiateur entre la station 3 et la station 4 est effectué par un
opérateur qui retourne manuellement les éléments pour que la face du dessous devienne la face
du dessus dans la station 4. Cela génére des TMS-MS. La solution technique retenue pour
réaliser cette opération de transfert est un robot industriel poly-articulé.

L’outil de préhension par ventouses montées sur la bride du robot
estimposé par le service de maintenance. Cette solution ne permet
pas de saisir I'élément par le dessous (limite d’accés du robot poly-
articulé) pour ensuite le retourner et le déposer dans le chargeur de
la station 4. La mise en place d'un retourneur est donc nécessaire.

=2 ?‘@‘\‘

. -

Partie 1 - Etude de la mise en rotation du retourneur

. e . . Moto-réducteur
La conception préliminaire a permis d'aboutir au R\

choix d'un dispositif de retournement rotatif (Fig. 1
et 2).

L'élément, inséré dans le retourneur, sera levé par
rotation de 120° pour étre saisi par le dessus.

Fig. 2

Fig. 3

Lexium 32

Servo-variateur

L'actionneur retenu pour la mise en rotation
sera un moto-réducteur composé d'un
servomoteur type "Brushless" avec codeur Réducteur
absolu de position d'axe intégré et d'un e

réducteur planétaire de vitesse (Fig. 3) m@ ——————— (o .

Rotation de 120° codeur
=
Servo-variateur

avec codeur
intégré
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La structure matérielle sera donc la suivante :

», @xe
retourneur
N° | Désignation Référence
1 | Racks 8 emplacements BMX XBP 0800
2 | Module alimentation (230 Vac/ 50Hz-8,3W) BMX CPS 2000
3 | Processeurs Modicon M340 (Ethernet / CANopen) BMX P34 20302
4 | Module de 16 entrées TOR 24V DC BMX DDI 1602
5 | Module de 16 sorties TOR a relais BMX DRA 1605
6 | Cordon prise terminal/USB (1,8 m) BMX XCA USB H018
7 | Cordon USB/RJ45 (2,5 m) TCSM CNAM 3M002P
8 | Cordon CANopen pré équipé (SUB-D 9/ RJ45) VW3 M38 05 R010
9 | Servo variateur Lexium 32A (0,3 kW /2,9 A) LXM 32AU60N4
10 | Cordon de raccordement contréle (1,5 m) VW3 M8 102 R15
11 | Cordon de raccordement puissance (1,5 m) VW3 M5 101 R15
12 | Servomoteur BSH (0,5Nm/6000mn") avec codeur intégré BSHO0551P22F2A
13 | Réducteur planétaire de vitesse sans jeu angulaire () GBX 060 020K

() Le rendement du réducteur sera négligé dans cette étude
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Le paramétrage du servo-variateur se fera par l'intermédiaire du programme API qui fera appel
a un bloc fonction MC_MOVE. Ce bloc permet de gérer la rotation du servomoteur BSH.

MC_MOVE_0
MC_MOVE
Axis_Réf_0 — AXIS ERROR}—
Ordre_tourner_120_degrés - EXECUTE DONE j=— Rotation_effectuée

Entrées Valeur codeur en points utilisato_eu1r =1 POSITION/DISTANCE BUSY =
paramétrables Nyen tr.min” — VELOCITY COMMANDABORTED—
acc en trmin”.s”" —4 ACCELERATION ERRORIDj=

déc en tr.min.s' — DECERELATION

Deux blocs MC_MOVE existent, le bloc MC_MOVE_ABSOLUTE permettant un déplacement
absolu et le bloc MC_MOVE_RELATIVE permettant un déplacement relatif.

Question 1. (Sur document réponses 1.)
A partir du document ressources 1, choisir le bloc MC_MOVE permettant un déplacement du
retourneur de 120° a chaque demande de rotation. Justifier la réponse.

Paramétre d'entrée : POSITION/DISTANCE

Le bon réglage du paramétre position/distance permettra au retourneur de faire exactement une
rotation de 120°. Le nombre de points renseignés par le codeur associé au servomoteur BSH,
permettra de connaitre la position du rotor et par conséquent celle du retourneur.

Question 2. (Sur document réponses 1.)
A l'aide des documents ressources 2 et 3, compléter le tableau donnant les caractéristiques du
servomoteur et du réducteur de vitesse.

Question 3. (Sur document réponses 1.)
Calculer le nombre de points émis par le codeur pour une rotation du retourneur de 120 degrés
en tenant compte du rapport de réduction.
Pour plus de lisibilité, une mise a I'échelle est faite par le logiciel de paramétrage du servo-
variateur. On aura donc 16384 points "utilisateur" par tour codeur (Echelle 1/8).

My Device Liste des paramatres Mémoke des erreurs Visualisation Ervegistrement O Tuning Messages de démarrag
= Lexium 32A
# Simply start In. JAS X
= Configuration d'axe
Modulo Nom Valeur Desct
Vanateurs ScalePOSnum 1 revolution Mise a I'échelle de la position : numérateur
- Commutateur de référer [ScalePOSdenom W Mise a I'échelle de la position : dénominateur
__Mise a I'échelle | [ScaleVELdenom [t [TusT Y |Mise a 'échelle de la vitesse : dénominateur
Umitations ScaleVELnum 1 1/min Mise & I'échelle de |a vitesse : numérateur
Arrét ScaleRAMPdenom 1 [1usr_a) Mise & I'échelle de |a rampe : dénominateur

Question 4. (Sur document réponses 1.)
Calculer le nhombre de points "utilisateur” émis par le codeur pour une rotation de l'axe du
retourneur de 120° en tenant compte de I'échelle et du rapport de réduction.
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Paramétres d'entrée : VELOCITY, ACCELERATION et DECERELATION

La conception préliminaire a permis de déterminer ci-dessous la caractéristique de la vitesse en
fonction du temps pour le retourneur. Les valeurs définies permettent une rotation de 120° de
I'élément de radiateur sans que celui-ci ne bouge dans le retourneur. Les rayures et/ou les chocs
sont donc évités.

Vitesse de rotation en tr.min™
A

25 trmin™ |-————---

» temps en
0 0,25 0,5 0,75 1 1,25 secondes

Question 5. (Sur document réponses 1.)
Calculer la valeur de la vitesse N, (tr.min"') a indiquer sur l'entrée 'VELOCITY" du bloc
MC_MOVE. Cette valeur correspond a la vitesse de rotation du servo-moteur BSH.

Question 6. (Sur document réponses 1.)
Calculer la valeur du parametre "acc" a indiquer sur l'entrée 'ACCERELATION" du bloc
MC_MOVE.

Question 7. (Sur document réponses 1.)

Calculer la valeur absolue du parametre "déc" a indiquer sur l'entrée 'DECERELATION" du bloc
MC_MOVE.

Partie 2 - Etude séquentielle du retourneur

Mode de marche

Question 8. (Sur document réponses 2.)
A partir du GEMMA du document ressources 4, compléter le grafcet de conduite GC a partir de

I'étape initiale XO.

Synchronisation des taches

Question 9. (Sur document réponses 2.)
) des grafcets Gtest, Ginit et G_rot_120 permettant

la synchronisation des téches.
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Partie 3 - Architecture réseau

Chaque élément du systeme (IHM, automate M340, robot) doit étre accessible par I'équipe de
maintenance depuis leur bureau grace au réseau LAN (Local area network) de I'entreprise. Un
switch non manageable permet donc, grace a une topologie en étoile, de relier tous les éléments
au réseau.

Question 10. (Sur document réponses 3.)
En fonction de I'adresse IP fixe de l'ordinateur portable PC1 du service de maintenance et du
tableau (en bas document réponses 3) donnant les trois principales classes d'adressage IP,
proposer une adresse IP fixe et le masque de sous réseau respectif pour chaque matériel
connecté au reseau LAN.

Partie 4 - Etude des sécurités "machine”
Sécurité par arrét d'urgence sur le retourneur

La fonction de sécurité « Safety Torque Off (STO) » intégrée au servo variateur permet de
réaliser une coupure immédiate de I'alimentation de I'étage de puissance du variateur pour que
le moteur ne puisse plus générer de couple.

Une étude des risques au niveau des mouvements de rotation du retourneur implique le choix
d’'un arrét d’'urgence de catégorie 1. La solution retenue est donc I'adjonction d’'un module de
sécurité du type Préventa « XPSU » assurant la sécurité par principe de redondance et
d'autocontrole.

Un arrét demandé entraine une requéte d’arrét d’'urgence de catégorie 1 au servo-variateur :
si I'entrée du variateur « DIO » = 1, la fonction « HALT » est immédiatement exécutée. A
I'exécution de la fonction « HALT » la rotation en cours est alors décélérée selon une rampe
définie jusqu’a I'arrét complet.

Aprés un temps (temporisation configurée dans le module relais de sécurité) permettant la
décélération du moteur, le module de sécurité déclenche la fonction de sécurité STO :
siles entrées « STO_A» et « STO_B » sont désactivées, I'étage de puissance est coupé apres
I'expiration de la temporisation définie sur le module de sécurité « XPSU ».

Question 11. (Sur document réponses 1.)
A l'aide des documents ressources 5 et 6 et des explications données ci-dessus, donner la
référence compléte du module de sécurité.

Question 12. (Sur document réponses 4.)

A I'aide du document ressources 5 et des explications données ci-dessus, compléter le schéma
de céblage du servo-variateur et du module de sécurité « XPSU ».
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Partie 5 - Etude des sécurités opérateurs par interdiction d'acceés

Sécurité opérateur par interdiction d'accés a la zone dangereuse

L'interdiction d'acceés a la zone de travail du robot est assurée par la mise en place de barrieres
de sécurité. Une porte, verrouillée pendant la phase de travail du robot, permet I'accés au
retourneur, a la sortie de la station 3 et a I'entrée de la station 4 (voir figure ci-dessous).

Grilles
de

Vue de dessus

sécurité \4

pyUOHIOIS

Grilles
de
sécurité

Clé-languette

Interrupteur

26CSESCDS

La conception préliminaire a permis de
définir le mode de verrouillage de la porte
d'accés. Un interrupteur de sécurité a
interverrouillage par électro-aimant et clé-
languette permettra donc d'interdire I'acceés a
la zone dangereuse. Un déverrouillage
manuel par clé devra étre possible en cas
d'anomalie. Le retrait de la clé-languettes
permet l'arrét normal du robot et donc du
retourneur.

Pour ouvrir la porte, I'opérateur appuie sur un
bouton poussoir situé prés de la porte
d'accés. Aprés l'arrét du robot, l'automate
M340 autorise le déverrouillage de la porte.

L'automate  programmable M340 sera
renseigné de la commande d'ouverture de
l'interrupteur (clé-languette déverrouillée) et
de l'ouverture de la porte d'acces.

En cas de déverrouillage par clé, l'arrét
normal du robot se fait par coupure des
entrées SAFF1+ > SAFF1- et
SAFF2+ > SAFF2- accessibles dans la baie
du robot (module sécurité robot).

s s I

o o o o o
1-SAFF1+ 3-SAFF2+

5-EXESP1+ T-EXESP2+

2-SAFF1- 4-SAFF2- 6-EXESP1- 8-EXESP2-

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Arrét normal du
robot "SAFF"

Arrét d'urgence du
robot "EXESP"
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Question 13. (Sur document réponses 1.)
A l'aide du document ressources n° 7, donner la référence de l'interrupteur de sécurité
répondant aux exigences données ci-dessus. Justifier la réponse.

Question 14. (Sur document réponses 5.)
A l'aide du document ressources 8 et des explications données page 11, compléter le schéma
de raccordement de l'interrupteur de sécurité, de I'automate programmable M340 et du module
securité robot.
Les adresses des entrées/sorties a utiliser sont listées dans le tableau suivante :

Entrées module DDI 1602 Sorties module DRA 1605
Bouton poussoir demande Alimentation bobine de
d'acces (S10) 10.1.7 déverrouillage Q0.2.10
Clé-languette déverrouiliée | 10.1.41 | Voyant vert (GN) cle-languette | 4 5 45
déverrouillée
Porte d acces puverte (cle- 10.1.10 Voyant orange (OR) clé- Q0.2.11
languette retirée) languette retirée

Partie 6 - Interface Homme Machine (IHM)

CONCEPTION DU PLAN DE PERCAGE DU "COFFRET PUPITRE"

Un "coffret pupitre", fixé verticalement sur une des grilles de sécurité a I'extérieur de la zone
d'acces, permet, par le biais de ses composants fixés sur son couvercle, de commander le
systéme.

On retrouvera sur le couvercle :
- I'écran de I'lHM centré horizontalement sur la partie droite ;
- un bouton d'arrét d'urgence situé en haut et a gauche ;
- un bouton poussoir pour le réarmement en bas a gauche.

Question 15. (Sur document réponses 6.)

A partir du document ressources 9, représenter a I'’échelle 1/2, la porte du coffret avec la position
cotéee des trous de fixation pour I’écran, le bouton d’arrét d’urgence et le bouton réarmement.
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Documents ressources 1

Description de la fonction MC_MOVE_RELATIVE

La fonction MC_MOVERELATIVE permet d'effectuer un déplacement vers une position relative
(par rapport a la position actuelle du variateur).
DONE est égal a TRUE si la position est atteinte et si la vitesse est nulle.

MC_MOVE_RELATIVE

Représentation :
MC_MOVE
Axis = AXIS ERROR}=
EXEC — EXECUTE DONE {= DO
D|S - DISTANCE BUSY}—=
ny en t.r.mln'1 — VELOCITY COMMANDABORTED}=—
acc en trmin".s" — ACCELERATION ERRORID}~
déc en trmin"'.s" — DECERELATION

Description des parametres d'entrée :

Parameétre Type Commentaire
DISTANCE DINT Valeur spécifiant la distance que le variateur doit parcourir.
VELOCITY UDINT | Valeur de la vitesse.

ACCELERATION UDINT | Valeur de I'accélération.

DECELERATION UDINT | Valeur de la décélération.

NOTE : |a valeur 0 attribuée aux paramétres d'accélération et de décélération vous permet d'utiliser la
valeur configurée dans le variateur. Si la valeur est différente de 0, le variateur la prend en compte.

Description de la fonction MC_MOVE_ABSOLUTE

La fonction MC_MOVE_ABSOLUTE permet d'exécuter un déplacement vers une position
absolue.
DONE est égal a TRUE si la position est atteinte et si la vitesse est nulle.

MC_MOVE_ABSOLUTE

Représentation :
MC_MOVE

Axis = AXIS ERROR =
EXEC — EXECUTE DONE {= DO

POS — POSITION BUSY =

nventrmin® _JVELOCITY COMMANDABORTED =~

accen tr.min™.s' — ACCELERATION ERRORID f~

déc en tr.min".s" — DECERELATION

Description des parametres d'entrée :

Parameétre Type Commentaire

POSITION DINT Valeur spécifiant la position du variateur.
VELOCITY UDINT Valeur de la vitesse.

ACCELERATION UDINT Valeur de l'accélération.
DECELERATION UDINT Valeur de la décélération.

NOTE : Ia valeur 0 attribuée aux parametres d'accélération et de décélération vous permet d'utiliser la
valeur configurée dans le variateur. Si la valeur est différente de 0, le variateur la prend en compte.
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105990

105991

105092

Document ressources 2

Références

Commande de mouvement

Lexium 32

Servo moteurs BSH

BSHO070ee eee1A

BSH 05500 eee1A

BSH 100ee eee1A

Les servo moteurs BSH ci-dessous sont proposés sans réducteur de vitesse.
Pour les réducteurs de vitesse GBX et GBY, voir pages 63 et 64.

Couple Couple Puissance Vitesse Vitesse Servo Référence Masse

continu créte de sortie nominale mécanique variateur (1) 2
alarrét alarrét nominale du maximale  associé
servo LXM 32

Nm Nm w min* min” kg

0,5 1.4 300 6000 9000 oU45M2 BSH 0551T eeeeA 1,160

1,5 150 3000 9000 oU90M2 BSH 0551T eeeeA 1,160

300 6000 9000 oUBON4 BSH 0551P eeeeA 1,160

0,8 1,9 250 3000 9000 oU90M2 BSH 0552T eeeeA 1,470

25 450 6000 9000 oUS0M2 BSH 0552T eeeeA 1,470

400 6000 9000 oUBON4 BSH 0552P eeeeA 1,470

1,05 35 400 6000 9000 oUBON4 BSH 0553P eeeeA 1,760

1.2 3 550 6000 9000 oU90M2 BSH 0553T eeeeA 1,760
33 350 3000 9000 oD18M2

13 35 500 5000 8000 oU90M2 BSH0701T eeeeA 2,200

1.4 35 350 2500 8000 oD18M2 BSH0701T eeeeA 2,200

700 5000 8000 oD12N4 BSH0701P eeeeA 2,200

2,2 6,1 550 2500 8000 oD30M2 BSH 0702T eeeeA 2,890
7.2 950 5000 8000 oD18M2

7.6 850 5000 8000 oD12N4 BSH 0702P eeeeA 2,890

26 74 900 4000 8000 oD18M2 BSH 0703T eeeeA 3,620

2,7 75 900 4000 6000 oD18M2 BSH1001T eeeeA 4,200

3.1 13 1300 5000 8000 oD18N4 BSH 0703P eeeeA 3,620

33 6,3 700 2500 6000 oD30M2 BSH1001T eeeeA 4,200

96 1100 4000 6000 oD18N4 BSH 1001P eeeeA 4,200

58 16,4 1500 4000 6000 oD30M2 BSH 1002T eeeeA 5,900

18,3 1700 4000 6000 oD18N4 BSH 1002P eeeeA 5,900

Pour commander un servo moteur BSH, compléter chaque référence page ci-contre par :

Bout d’arbre

BSH 0551T
IP 50 Lisse
Aclavette
IP65/IP 67 (1) Lisse
Aclavette

Capteurintégré
Haute résolution,
optique

Monotour, SinCos Hiperface®
131 072 points/tour (2)

Multitour, SinCos Hiperface®

131 072 points/tour x 4096 tours (2)

Frein de parking Sans

Avec
Raccordements Connecteurs droits

Connecteurs coudés 90° orientables
Bride Standard international

Nota : I'exemple ci-dessus est donné pour un servo moteur BSH 0551T. Pour d’autres servo moteurs, remplacer BSH 0551T par

la référence choisie.

26CSESCDS

14/27



Document ressources 3

Servo moteurs BSH
Option : réducteurs planétaires GBX

. Taille Rapport de réduction /¢ . [Reference X ,I,h”s;o;
E GBX 60 3:1,4:1,5:1et8:1 GBX 060000 K 0,900
._/’“‘*\_’ 9:1,12:1,15:1,16:1, 20:1, 25:1, 32:1 et 40:1 GBX 060eee K 1,000

s 60:1 GBX 060eee K 1,300

i GBX 80 3:1,4:1,5:1et8:1 GBX 080eee K 2,100

( &\ - 9:1,12:1,15:1,16:1, 20:1, 25:1, 32:1 et 40:1 GBX 080eee K 2,600

° GBX 120 3:1,4:1,5:1et8:1 GBX 120e0e K 6,000

L . S 9:1,12:1,15:1,16:1, 20:1, 25:1, 32:1 et 40:1 GBX 120000 K 8,000

60:1,80:1 et 100:1 GBX 120000 K 10,000

Réducteur planétaire GBX eeeeee K GBX 160 8:1 GBX 160000 eee oF 18,000
12:1,15:1,16:1, 20:1, 25:1, 32:1 et 40:1 GBX 160eee eee oF 22,000

Pour commander un réducteur planétaire GBX 060...GBX 120, composer chaque référence ci-dessus de la maniére suivante :
R g RISy TeBX ees ) ees, 0 K

Taille Diamétre du boitier 60 mm
80 mm
120 mm
Rapport de réduction 3:1
4:1
5:1
8:1
9:1
12:1
15:1
16:1
20:1
25:1
32:1
40:1
60:1
80:1
100:1

Montage avec kit d’adaptation GBK (voir page 65)

Poyr commander un réductet_lr planétaire GBX 160, composer chaque référence ci-dessus de la maniére suivante 5

: ¢ S : 5 o GBX o0 eee  eee . AN E
Taille Diamétre du boitier 160 mm
Rapport de réduction 8:1et 008...040
12:1...40:1 (selon tableau
ci-dessus)
Servo moteur BSH associé Type _
[
Moteur _
[
[ ]
|

Adaptation servo moteur intégrée
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XPSU Module de sécurité

A1 A2

S11 812 Y1 Y2

21

13 23 33 47 57 67 75

Bl SN S, B S W R o R S i S S S (i S
I A G G A NN b
‘lacioc /| [|pc+ cH4| [pc+ cHH -
Input Start [ J -\\ J
L K2t -1\
| I 7’7
Power Input(” Input M K 7
Suppl \
i DC+ CH4 |DC- CH- ; ,j
) [ 1 ] [ 4\B -
——————— S T Ea s
B2 S21 S22 S31 832 72 14 24 34 48 58 68 76
Sélecteur de temporisation

Niveau de sécurité
Jusqu'a PL e/catégorie 4 pour contact relais normalement ouvert se conformer a ISO 13849-1

Jusqu'a SILCL 3 pour contact relais normalement ouvert se conformer a CEl 62061

Jusqu'a SIL 3 pour contact relais normalement ouvert se conformer a CEI 61508

Jusqu'a PL c/catégorie 1 pour contact relais normalement fermé se conformer a 1ISO 13849-1
Jusqu'a SILCL 1 pour contact relais normalement fermé se conformer a CEl 62061

Jusqu'a SIL 1 pour contact relais normalement fermé se conformer a CEl 61508

Raccordement
A1-A2 Alimentation 24V DC ou AC
S$11 -812 Entrée de sécurité a une voie
S$21 — 822 Entrée de sécurité a une voie
S$31-832 Entrée de sécurité a une voie
Y1-Y2 Départ (Réarmement)
B2 Borne de terre
21 Sortie pulsée pour le diagnostic, non lié a la sécurité
Z2 Sortie statique, non lié a la sécurité
EXT Connecteur pour module d'extension

Exemple de fonction d'application

Caractéristique Valeur/Description

Applications types

5

Surveillance des circuits d'arrét d'urgence selon les
normes ISO 13850 et IEC 60204-1, catégorie d'arrét 0

b

Surveillance des circuits d'arrét d'urgence selon les
normes ISO 13850 et IEC 60204-1, catégorie d'arrét 1

T

Surveillance des protections selon ISO 14119/14120 avec
interrupteurs électriques

Cablage des entrées pour l'arrét d'urgence

O I VN R
st st s317  s32f
DG+ o+ |

CH+| | DC+ CH+| | DC+

26CSESCDS 17127
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Références, Solutions de détection de sécurité

caracteristiques Interrupteurs de sécurité a interverrouillage
A clé-languette et interverrouillage par électro-aimant,
a téte orientable (7)

Métalliques, a 2 entrées de cable, XCSE

Type d’interrupteur Verrouillage par mise hors tension et déverrouillage par mise sous tension
de I'électro-aimant (2)

pe de signalisation orange : signalisation de I'ouverture du dispositif de protection (non disponible sur les
Type de signalisati DEL ignalisation de I rture du di itif d tection (non di ibl I
versions a contacts principaux “3 NC”).

DEL verte : signalisation de la fermeture et du verrouillage du dispositif de protection

Tension d’alimentation de I’électro-aimant —oun-24V —ou~48V =ou~ 110/120 V (3) | —=ou~-220/240V (3)
(50/60 Hz en ~) (50/60 Hz en ~) (50/60 Hz en ~) (50/60 Hz en ~)
Type de contacts auxiliaires actionnés par I’électro-aimant “NC + NO” “2NC” “NC +NO" “NC + NO” “NC + NO”
(contacts de verrouillage). Représentation de I'état des ml s o 2ls nl s » I 5
contacts donnée avec clé-languette insérée et électro-aimant | N p = !
hors tension
3\ b} 98 3\ 8 3\ b} 3\ 3

Contact tripolaire

sl 2| gl XCSE5312 |- XCSE5322 XCSE5332 XCSE5342
“NC + NO + NO” ("2 NO” décalés) U e ) e )
a action dépendante ~ 21 -
o~ - 2]
Contact tripolaire sl s 2| XCSE7312 | XCSE73127 |- XCSE7332 XCSE7342
“NC + NC + NO” (“NO” décalés) I P S} S) S} )
a action dépendante of 'q
o~ el -
Contact tripolaire -l sl = XCSE8312 | XCSE83127 |— = =
“NC +NC +NC” L L @) SIC
a action dépendante of qf =
- ©

Masse (kg) 1,140 1,140 1,140 1,140 1,140

Pour composer la référence d'un interrupteur avec verrouillage par mise sous tension et déverrouillage par mise hors tension, remplacer, dans la référence choisie
ci-dessus, le deuxiéme chiffre (3) par 5. Exemple : XCSE5312 devient XCSE5512. Pour ces modeéles, I'état des contacts auxiliaires est également donné avec la
clé insérée et I'électro-aimant hors tension. Les modéles a contacts auxiliaires “2 NC” ne sont pas disponibles avec verrouillage par mise sous tension.

Il est possible que certaines références avec verrouillage par mise sous tension ne soient pas disponibles.

Pour composer la référence d'un interrupteur avec verrouillage par mise hors tension et déverrouillage de secours par bouton-poussoir coup de poing, remplacer,
dans la référence choisie ci-dessus, le deuxiéme chiffre (3) par 4.

Exemple : XCSE7312 devient XCSE7412.

Il est possible que certaines références avec bouton-poussoir coup de poing ne soient pas disponibles.

Pour composer la référence d'un interrupteur complet a 2 entrées de cable pour presse-étoupe Pg 13,5 :
- remplacer le dernier chiffre (2) de la référence choisie par 1. Exemple : XCSE5312 devient XCSE5311.

- pour les références se terminant par 7, remplacer le 2 avant le 7 par 1. Exemple : XCSE73127 devient XCSE73117.
Pour composer la référence d'un interrupteur complet a 2 entrées de cable pour tube 1/2” NPT :

- remplacer le dernier chiffre (2) de la référence choisie par 3. Exemple : XCSE5312 devient XCSE5313.

- pour les références se terminant par 7, remplacer le 2 avant le 7 par 3. Exemple : XCSE73127 devient XCSE73137.

Il est possible que certaines références Pg 13 et 1/2" NPT ne soient pas disponibles.

Voir page 71.

(1) Téte orientable tous les 90°. Interrupteurs livrés avec un obturateur pour encoche de la téte de commande.

(2) Une serrure a clé (livrée avec 2 clés) permet au personnel habilité de forcer le dispositif d’interverrouillage et de provoquer I'ouverture des contacts de sécurité
“NC”, par le retrait de la clé-languette (déverrouillage de secours).

(3) Pour utilisation en === 110/120 V ou en ==-220/240 V, retirer le module DEL.

(4) Interrupteurs livrés avec une seule DEL verte.

(5) Clés-languettes a commander séparément (voir page 71).
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Raccordement des modules DDI 1602 et DRA 1605
(Extraits documents constructeur)

Automate programmable M340

Raccordement du module Raccordement du module
DDI1602 DRA1605
[Ffn TEw TW0 ] ’__'
\Z] s % 0
ol o=
0, P 9 90— @ 2 Preact.
@ 3 @ = @ Preact.
@ e @ a3 Preact
14 G o—" 04 =
@ @ 15 o @ 5 Preact.
3
[oHp—— [OF S L=
(Gl e —— ol o e
@ 1o o U %
@ il G o—o @ @ 3 Preact.
SR —— = T
Jd 3
@ L G o @ an Preact.
e 012
@ 115 c  O—ol @ e Preact.
& 0vee @ Preact |
@ +24VCC @ Q14 '_IE;
@ uvee @ ot LETH
@ [©] s4vee D c815 iz
20 @ - Alimentation
@ [] @ I@‘ externe
Fusible @
L
1

Alimentation
CPS2000
0,45A
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Ecran tactile HMISTU855 |

163mm >

d
<«

129mm

Dimensions de découpe pour
fixation sur une surface plane

i \ -
B \
ﬁ/‘D /_ -
9

- {
B =22,5m -
C =30mm
D =4mm

[ I N

4
Module d'affichage

Surface plane support (par exemple, porte d'armoire)
Adaptateur de panneau (en option avec le HMIZSUKIT)
Ecrou

Té

Arrét d'urgence |

mm

Dimensions de découpe pour
fixation sur une surface plane

1.02 1.56 2158
| g lt'\)
| N
' > 30 ‘ @22.5
>1.18 @ 0.89
I A =138 mm
E B =238 mm
= C =157 mm
N
— D =257 mm
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Question 1

Cocher la case

Justifications

MC_MOVE_ABSOLUTE

MC_MOVE_RELATIF

Question 2 - caractéristiques du servomoteur et réducteur planétaire

Servomoteur

Vitesse mécanique maximale (tr.min")

Vitesse nominale (tr.min)

Couple continu a l'arrét (Nm)

Puissance de sortie nominale du servomoteur (W)

Référence du servo-variateur a associer au moteur

Nombre de points par tour du codeur (points/tour)

Nombre de tours gérés par le codeur

Réducteur

Rapport de réduction

Détail calculs

Résultats

Question 3

Question 4

Question 5

Question 6

acc =

Question 7

déc =

Question 11

Référence module de sécurité

Question 13

Référence interrupteur de sécurité

26CSESCDS
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Question 8 i | Grafcet de conduite : GC
0
Question 9
- Grafcet test rotation avant/arriére : Gtest
20
21
I
—— Bp rotation avant 500 ms . X22 —— Bp rotation arriére 500 ms . X23
A
Mettre sous puissance Mettre sous puissance N —_—
22 le LMX32 Marche avant BSH 23 le LMX32 Marche arriére BSH —1— test
—— Bprotation avant —— Bp rotation arriére 24 | <<Fin de tests>>

Grafcet rotation retourneur
en mode auto : G_rot_120

T . Tbemande rot 120°

Grafcet initialisation

retourneur

: Ginit

31 Mettre sous puissance
le LMX32

=T T1/X31/500 ms

32 | ordre tourner 120°

—— Rotation effectuée

33
I

test +auto + fin
de production

— TDemande rot 120°

Mettre hors puissance
34 M e w32

— T2/X34/500 ms/.......

26CSESCDS

S

Détail macro initialisation
retourneur

E1l1l

111 | Reset LXM32

—1— Position initiale retourneur

Mettre sous puissance
A - -
r 12 Marche avant BSH 112 le LXM32
—— Position initial%rneur ——  T4/X112/500 ms
13 :\éli;t':/cle;'lzors pulssance 113 - Init position 0 BSH
—4—  T3/X13//500 ms —— Init position 0 BSH OK
14 << Fin d'initialisation >> S11
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Question 10

HMI STU855

”
o NS
=
sdbn(eider- Magelis - 3 » —;“_“
Reeric —
==

vvvvvv

Module processeur
de l'automate M340

ess:

i
RJ45 (Modbus TCP) M @
______ - RJ45 (Modbus TCF%)_.
. <
I -
[ 1 o
I I 75
——————————————————————— o : 1
________________ - {

Vvﬁ.sm1
Baie robot DX200 |

SWITCH

To)
#
X
o
V

ers réseau
informatique
de l'entreprise

e

C1 service maintenance

RJ45 (Modbus TCP)
B o o o

IP:172.16.80.25

Masque : 255.255.0.0

Classe Bi’ts de Début Fin Notafion Masque de sous-
départ par défaut @ réseau par défaut
Classe A 0 0.0.0.0 126.255.255.255 /8 255.0.0.0
Classe B 10 128.0.0.0 | 191.255.255.255 /16 255.255.0.0
Classe C 110 192.0.0.0 | 223.255.255.255 124 255.255.255.0
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Question 12

24V DC > >
0vVDC >
PEpD---—-- - - - - - - e e e e - — -4 ------- >
S$1:
"Arrét d'urgence S3
Pupitre* Re:"'f:’“f"‘ Boucle de sécurité Boucle de sécuits
e Amét d'urgence du robot Amrét Pneumatique
1 21 43 v
|51 or---?‘ -52 7 .53 E\ .
N
- —— -—— - - - —-— ===
1 |_Ts11Ts1ziY1 Tvz| Tz1 Tn 23 TSJ 1 47 57 1 67 T
F1l4 DC+ CH+ | DC+ CH+ ey J |
PUT START Ko | ]
Exz ) g
L] m = — \]
Relais de sécurité il K3
DC4(-) CHH-)|DC+(-) CH
“Amét durgence® _ Lposiongpon o) T:,K“ i i
B2 521 szzl S31 | 832 14 24 EYR 68 L6
I_____
—— - mm mm m=——
21
Vv v v
| -sza'---7 -s1 7 !
|_ e | I 22 _| Boucle de sécurité Boucle de sécurité
1 Arrét d'urgence du robot  Amét Pneumatique
65
S§2:
"Arrét d'urgence
Bornes ou Porte d'accés
composants cellule robot"
a relier
3x400V +PE
Y ¥V ¥V V
1
|
1 |3 |5 1
1
|
|
|
- ——
oo o 4 SO — N —— oo
@/1235557 E]:ﬂn;nzzgeg: ocyoo
b > v N N A\
> 7 > 67 ¢ BUSDC
PSP S A S S @59@&&’0@"’?
-At
Variateur Brushless
SCHNEIDER ELECTRIC CODEUR PC CANOPEN
LXM32AUB0N4 N3 BRARING o7 on NS
BRAKE RESISTOR
e 0 g, O )
gl = "
Bouchon réseau
CanOpen
w % =
Cable réseau CanOpen
-M1
Moteur Brushless Vient de API
SCHNEIDER ELECTRIC
BSH0552P22F2A
RETOURNEUR
26CSE5CDS
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Question 14

A

10401

np |ewlou Jaly

NS REEIAYA
+23NSE +34vS)
o o 9 o
[ [ [ [
» ) . . . )
=, O
2 S| . e 2 vy X vl z a4
Lo
m..a
B | | AKX fsessssssvafiuasosvenaneinene), = SN VAR 000 Neisiswesusessfevvsssussnienssfless
EQ [AA] Q
Le 20 N
£ m. 13 1S 32 X | o €l Ie 1z

[

A0
Art+
A0
St
i
€1
ur
I
ot
61

<

-ANejojejojeyejejejaje

2[s[=]

a4
91

/.g .

_ u

01

kR EEEEES

cootiaa

G091 vda

(Vst0)
0002SdD
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—< Ao

__ —<] Avz+
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Question 15 - plan de pergage du couvercle

Echelle : 1/2
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