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EFE GMM 1

DOSSIER SUJET

L’entreprise Prolainat est spécialisée dans la création et la fabrication de divers desserts dont des
desserts glacés.

Ces desserts sont conditionnés sur la ligne de conditionnement T2 de I'entreprise. Afin d’améliorer
sa productivité, I'entreprise a installé en bout de chaine de conditionnement une ligne de palettisation
appelée ligne EASYPAC objet de notre étude.

Présentation de la ligne EASYPAL

L’installation est constituée d’'une machine de type EASYPAL, machine robotisée automatique qui
permet la palettisation de caisses de desserts gourmands depuis une ligne de production.

Les opérations de palettisations résultent de l'action combinée du convoyage des colis, du
convoyage des palettes et de la prise colis, palette et intercalaire par le préhenseur du robot.

La ligne EASYPAL est constituée de :

¢ une ligne de collecte appelée ligne de convoyage Iéger (colis) équipée :
— de convoyeurs a rouleaux Pas a Pas CRMP100, CRMP110 et CRMP120 ;
— de pousseurs pneumatiques POUD103, POUP111et POUP121 ;
— d’un convoyeur d’éjection a 90° a chaines vers convoyeur de rebut TCRM101 ;
— d’un contrble d’étiquette lecteur code barre avec tunnel de protection LCB102.

e un robot de palettisation ROB_300 muni d’un préhenseur PRE_305 permettant la prise colis
et intercalaires par aspiration, prise palette par pince pneumatique ;

e un convoyeur d’approvisionnement piles palettes avec guide CMG_200 ;
e un convoyeur de palettisation et d’évacuation palette CMG_210 ;
e un magasin intercalaire TIN_220.
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Figure 1 - Schéma d'implantation ligne EASYPAL
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En termes de sécurité, la ligne EASYPAL est comprise dans une enceinte grillagée, mis a part une
partie des convoyeurs d’approvisionnement ou d’évacuation. Deux portes équipées de gaches inter
verrouillables (PUC_002 et PUC_003) permettent 'accés a la zone. Afin de renforcer la sécurité
depuis I'entrée et sortie des palettes, un projet de barriére immatérielle (BIM_051 et BIM_052) avec
un boitier de commande (PUC_004) est a I'étude.

L’interface avec I'opérateur se trouve au niveau de I'armoire électrique ARM_001, un écran tactile
permet le pilotage de la machine et son paramétrage.

Processus de Palettisation

Le synoptique de palettisation ainsi que les caractéristiques de la ligne EASYPAL sont donnés sur
le document technique et ressources DTR1.

Convoyage des colis

Les colis arrivent sur la ligne sens longueur au niveau du convoyeur d’éjection TCRM101.

= [Etape 1:
Les colis sont détectés par une cellule en entrée de Pas => marche RIS k

moteur Pas 1 jusqu’a détection en sortie de Pas.

Le transfert du Pas n au Pas n+1 se fait Pas a Pas.

Pas n+1 libre => marche Pas 1 et n+1 jusqu’a détection colis sortie
du pas n+1.

= Etape 2:
Contréle lecteur code a barre LCB102 :
Lors du transfert colis sur le Pas 1 celui-ci est mis en référence coté
droit par le TCRM101 pour le positionner face a la caméra LEUZE.
La cameéra réalise le contrdle du code a barre.
Si le contrdle est ok, le colis est transféré sur le Pas 2.
Si le contréle est non ok, le colis est éjecté par le TCRM101 sur la
gauche sur le convoyeur gravitaire PROLAINAT. y
Une cellule de saturation est positionnée en entrée du convoyeur, Figure 2 - Convoyeur de
un défaut est remonté si le convoyeur est plein. contréle et d'éjection TCRM101

= Etape 3:
Les colis conformes sont convoyés sur la premiére
voie de convoyage CRMP100 jusqu’au premier
pousseur POUD103 pour étre transférés sur la
seconde voie de convoyage CRMP110.
La premiére voie de convoyage reste en marche
pour accumuler des colis en cas d’ouverture porte.
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= Etape4:
Les colis sont convoyés sur la seconde voie
jusqu’au second pousseur POUP111 ou ils sont
transférés a 90° vers la voie de prise colis convoyeur
CRMP120.

= [Etape 5:
Sur la voie de prise colis et suivant le plan de
palettisation, les trains de 1, 2 ou 3 colis sont
préparés pour la prise robot.
Une cellule de contrdle « prise » est présente sur ce
convoyeur CRMP120 pour s’assurer que la voie est

libérée suite a la prise du robot (détection chute ‘
produit). Figure 3 — convoyeur a rouleaux CRMP100 et 110
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Convoyage des palettes

Les piles palettes sont approvisionnées sur le convoyeur CMG_200 a gauche du robot, coté porte

d’acceés par pile de 12.
Le convoyage est réalisé jusqu’en butée convoyeur.

Deux piles peuvent étre présentes sur le convoyeur, une en cours et une en attente.

Les palettes formées sont évacuées par le convoyeur CMG_210 placé en face du robot. Ce
convoyeur peut accueillir deux palettes, une en cours et une pleine en attente.
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Palettisation
Le robot de palettisation permet :

e La manutention des palettes

A la détection d’'une nouvelle pile de palettes ou aprés
'ouverture d’'une porte, le robot effectue en vitesse lente
une recherche de palette a l'aide de Dashpot afin de
définir une hauteur de la pile de palettes. Cette valeur est
mémorisée et décrémentée a chaque prise palette par le
robot afin de limiter le temps de cycle de prise d’'une
palette.

e La manutention des cartons
Les trains de colis sont pris par le préhenseur PRE_305
au niveau du convoyeur de prise CRMP120 et mis en
place suivant les plans de palettisation au niveau de la
zone de palettisation.

¢ La manutention des intercalaires papier
Les intercalaires sont placés sur la palette avant de
palettiser les colis, puis ils sont pris par le robot sur la
table TIN_220 prévue a cet effet.

Figure 4 - systéme de convoyage des palettes CMG_200 et CMG_210

‘‘‘‘‘

Figure 5 - Robot de palettisation ROB_300
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SUJET 1° PARTIE

Etude technique et économique de la maintenance
d’EASYPAL

DUREE CONSEILLEE : 1h

Aprés deux années d’exploitation du systeme Easypal, le responsable de la maintenance souhaite
un bilan technique et financier des interventions sur le palettiseur.

Données :

l'unité de production fonctionne 24h/24 ; 300 jours par an ;

le colit des piéces de rechange et consommables est de 2 123 € ;

le taux horaire « main d’ceuvre maintenance » est de 75 € ;

le codt horaire d’indisponibilité du palettiseur est de 2 300 € ;

les interventions sont réalisées par un seul technicien de maintenance.

Documents a consulter : DTR2 Répondre sur DR1

1.1. Bilan sur la disponibilité ’EASYPAL

Q1.1.1 A partir de I'historique de la GMAO, calculer I'indice de fiabilité du palettiseur sur la période
d’observation.

Q1.1.2 A partir de I'historique de la GMAO, calculer I'indice de maintenabilité du palettiseur sur la
période d’observation.

Q1.1.3 A partir de I'historique de la GMAO, calculer le taux de disponibilité du palettiseur sur la
période d’observation.

Q1.1.4 Afin d’identifier les sous-ensembles les plus pénalisants, représenter graphiquement les
résultats sous la forme d’'une courbe de PARETO.

Consigne : pour cette étude, les sous-ensembles, convoyeur d’entrée (CMG_200) et convoyeur de
sortie (CMG_210) des palettes, seront traités comme un seul sous-ensemble appelé CMG_2.

Q1.1.5 A l'aide de la présentation de la ligne EASYPAL (Cf. DS1) et de votre courbe de Pareto,
commenter les résultats obtenus.

Q.1.1.6 Ces résultats sont-ils représentatifs d’'une analyse de Pareto ?

1.2. Analyse des coits de maintenance d’EASYPAL

Q1.2.1 Calculer le co(t de maintenance (co(t direct) du palettiseur pour la période d’observation
donnée.

Q1.2.2 Calculer le colt d’indisponibilité (colt indirect) du palettiseur pour la période d’observation
donnée.

Q1.2.3 En déduire le co(t total de défaillance et commenter les résultats obtenus.
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SUJET 2°me PARTIE

Modification du systéme de poussée

DUREE CONSEILLEE : 0h30

Lors de la poussée des cartons par le poussoir POUP121 pour la prise par le robot, il est arrivé que
certains cartons s’abiment car ces cartons sont poussés jusqu’a la rive fixe. Pour remédier a ce
probleme, le service de maintenance est chargé d’implanter un régulateur de pression avec
manométre dans le circuit de puissance pneumatique.

2.1. Etude du circuit pneumatique

Documents a consulter : DTR3 a DTR6 Répondre sur DR1 et DR2

Q2.1.1 Donner les noms des différents composants de la chaine pneumatique permettant d’assurer
la poussée des cartons par le pousseur POUP121. Pour chaque composant, préciser leur
fonction dans le circuit pneumatique.

Q2.1.2 Représenter le distributeur piloté dans la position permettant d’assurer la poussée du carton.

Q2.1.3 Représenter la circulation de l'air lors de cette phase. En rouge pour la partie circuit en
pression, en vert ou bleu pour la partie échappement.

Suite a la déformation de certains cartons, il a été défini de limiter I'effort de poussée a 250 N.

Q2.1.4 D’apres les caractéristiques du vérin, calculer la pression (en MPa et en bar) nécessaire au
vérin pour exercer cet effort. En conclure la pression qui devra étre réglée sur le réegulateur
pour un bon fonctionnement.

Pour assurer cette pression limite il est nécessaire d’implanter dans le circuit pneumatique un

régulateur de pression avec manométre pour permettre a I'opérateur de contrdler la pression au

niveau du POUP121.

Q2.1.5 A l'aide des documents constructeurs et des caractéristiques du circuit pneumatique,
indiquer, en la justifiant, la désignation du régulateur de pression le plus adapté.

Q2.1.6 Compléter le schéma pneumatique en implantant le régulateur.
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SUJET 3°m¢ PARTIE

Etude du renforcement de la sécurité sur EASYPAL

DUREE CONSEILLEE : 1h30

Les données issues du bilan de maintenance d’EASYPAL ont, entre autres, mis en exergue des
arréts importants sur les convoyeurs d’entrée et de sortie des palettes (environ 7h sur 2 ans). Ceux-
ci, outre les codts engendrés, entrainent également une prise de risque des opérateurs et/ou des
techniciens de maintenance lorsqu’ils souhaitent intervenir pour libérer des palettes a l'origine d’un
blocage. En effet, cette partie des convoyeurs n’est plus obstruée par les grilles de sécurité. Le
responsable de la maintenance souhaite faire une analyse de risque afin de choisir une solution
technique de mise en sécurité des opérateurs et des techniciens de maintenance.

Zone de danger :
Enveloppe de travail du robot
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Figure 6 — Zone de I'analyse du risque

3.1. Analyse du risque

Documents a consulter : DTR7 et DTR8 Répondre sur DR2 et DR3

Q3.1.1 A partir du document technique DTR8 de la réévaluation du risque intégrant la mise en place
de barrieres immatérielles fourni par le constructeur d’EASYPAL, repérer le niveau de
performance requis (PLr) pour la commande « arrét robot » sur franchissement barriére
immatérielle (BIM).
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Pour répondre a la question, vous utiliserez les critéres Fréquence (F), Probabilité (W), Possibilité
d’évitement (P) encadrés sur le document technique.

Q3.1.2 A partir de la documentation technique DTR7 extrait de la norme CEIl 62 061 concernant la
sécurité des machines, donner le critere gravité (S) pour le PLr repéré a la question
précédente.

Q3.1.3 Commenter ce critere en fonction de I'implantation du robot et des barrieres immatérielles
(voir figure 6 sur DS6).

Q3.1.4 Toujours a partir de la documentation technique extrait de la norme CEIl 62 061, relever les
safety integrity level (SIL) pour le PLr de la fonction commande, « arrét robot » sur
franchissement BIM ainsi que la probabilité de défaillance dangereuse par heure (PFHD)
[1/h] correspondante.

3.2. Choix et installation du matériel

Documents a consulter : DTR9 - DTR10 - DTR12 | Répondre sur DR3

A partir de I'analyse de sécurité précédente, le choix pour prévenir toute intervention humaine par
l'accés libre au-dessus des convoyeurs d’entrée CMG200 et sortie CMG210 de palettes s’est porté
sur une solution de deux barrieres immatérielles (BIM_051 pour 'entrée palettes vides et BIM_052
pour la sortie palettes pleines). La marque et la série retenue sont la MLC530 SPG de chez LEUZE.
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Figure 7 — Implantation des barrieres immatérielles
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Q3.2.1 A partir des caractéristiques techniques générales de la barriere DTR9 et des conclusions
de I'analyse du risque, commenter le choix de I'entreprise pour ce type de matériel (PL, SIL,
PFHD 1/h).

Données :
- la vitesse de convoyage des palettes est de 5 m.min';
- la détection minimum sera le format « main ».

Q3.2.2 A partir des caractéristiques techniques de la barriére « mode de fonctionnement 5 » DTR10,
calculer la distance de sécurité S en mm qu’il faudra prévoir entre la barriére immatérielle et
la zone dangereuse (enveloppe de travail du robot).

Q3.2.3 A partir du chronogramme DTR10 de comportement de la fonction Gating (période
d’inhibition de la protection de la zone) en mode de fonctionnement 5, calculer la durée de
gating « T2—-T1 ».

Q3.2.4 A partir du DTR12, repérer les barriéres immatérielles. Indiquer pour chacune d’elles son
repére et sa nature (émetteur/récepteur).

Q3.2.5 A partir des caractéristiques techniques de la barriere DTR9 et du plan d’'implantation (figure

7 du DS7), compléter le schéma de l'installation en fonction des préconisations constructeur.
Justifier cette implantation.

3.3. Cablage du matériel

Documents a consulter : DTR11 - DTR12 Répondre sur DR3

Q3.3.1 A partir des caractéristiques techniques de la barriere DTR11, compléter le schéma de
cablage de I'émetteur.

Les parametres retenus sont :
- canal de transmission C1 ;
- portée standard.

Q3.3.2 A partir des caractéristiques techniques de la barriere DTR11, compléter le schéma de
cablage du récepteur.

Dossier sujet Page 8 sur 11



SUJET 4°m PARTIE

Modification du systéme de tension de chaine

DUREE CONSEILLEE : 1h30

Suite a une usure prématurée des chaines du transfert TCRM101 liée a de trop nombreuses
interventions sur leur tension, il est demandé au service de maintenance de remplacer le systeme
de tension de chaine mécanique par un systeme de tension automatique permettant ainsi
d’optimiser les performances de la machine et de diminuer les interventions sur ce composant.

4.1. Etude du tendeur existant

Documents a consulter : DTR13 a DTR15 Répondre sur DR3 et DR4

Q4.1.1 Identifier les éléments participant a la tension de la chaine de transfert.

Q4.1.2 Définir les liaisons manquantes entre les différents sous-ensembles cinématiques, dans le
plan de coupe D-D, en complétant les tableaux :

e identifier les mouvements possibles entre les deux classes d’équivalences
(inscrire "0" si le mouvement est impossible entre les deux classes d'équivalences et
inscrire "1" si le mouvement est possible) ;

¢ identifier le nom de la liaison mécanique et son axe.

Attention, on demande de les identifier lorsque I'on est en phase de réglage.

Q4.1.3 Compléter, dans les zones en pointillés, le schéma cinématique du tendeur en dessinant :

¢ les symboles des liaisons manquants ;
¢ |e symbole de la transmission par pignon.

4.2. Calcul de la tension du brin tendu de la chaine

Documents a consulter : DTR14 a DTR19 Répondre sur DR3 et DR4

On souhaite définir la prétension a appliquer au tendeur pour permettre un bon fonctionnement du
TCRM101.

Q4.2.1 Identifier le brin tendu en rouge et le brin mou en vert sur la chaine de transfert.
Q4.2.2 A partir de la référence du rouleau moteur, relever, d’aprés le document technique DTR17
le couple maximal exercé par le rouleau moteur. Le représenter sachant que le rouleau

moteur tourne dans le sens horaire autour de I'axe ¥.

Q4.2.3 Calculer l'effort transmis par une couronne dentée du rouleau moteur noté Ft. Le
représenter.

Q4.2.4 La vitesse de convoyage de la chaine étant de 40 m.min"', calculer la vitesse angulaire de
rotation du rouleau moteur en rad.s™ puis sa fréquence en tr.min"".

Q4.2.5 Calculer la puissance a transmettre notée P.

Q4.2.6 D’aprés le document technigue DTR18, déterminer le facteur de service S en fonction des
conditions de travail. (Rappel : la ligne fonctionne 24h/24 ; 300 jours par an).
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Q4.2.7 Calculer la puissance transmise corrigée notée Pc.
Q4.2.8 D’aprés le document technique DTR19, calculer 'effort de traction principal noté Tp.

Données :
— fleche de la chaine b=3 mm ;
— longueur du brin tendu I = 780 mm ;
— masse linéaire de la chaine m = 0,2 kg.m".

Q4.2.9 D’aprés le document technique DTR19, calculer I'effort d0 a I'effet caténaire dans la chaine
noté Tca.

Q4.2.10 D’aprés le document technique DTR19, calculer I'effort centrifuge dans la chaine noté Tce.
Q4.2.11 En déduire I'effort de traction global du brin tendu noté Tg.

Remarque : Comme valeur indicative concernant l'effort de prétension de la chaine, on peut
envisager 5% de l’effort de traction globale de la chaine.

Q4.2.12 En déduire la force de prétension que doit exercer le tendeur sur la chaine.

4.3. Choix et implantation du tendeur

Documents a consulter : DTR14, DTR18 et DTR20 | Répondre sur DR4

On souhaite maintenant intégrer un nouveau tendeur automatique dans le systéme afin d’améliorer
la durée de vie de la chaine.

Pour la suite du probléme on prendra une force de prétension de 10 N.

Q4.3.1 D’aprés le document technique DTR14, définir la direction et le sens de I'effort généré par
le pignon tendeur.

Le service de maintenance a décidé de choisir un tendeur avec pignon le TCRX-06B1/SS (Voir
DTR20).

Q4.3.2 Ce choix est-il compatible avec les caractéristiques de la chaine ? Sinon proposer une
solution pour les rendre compatibles.

Suite a ce choix, il est demandé de proposer des modifications afin de pouvoir implanter ce nouveau
composant.

Q4.3.3 Représenter, le tendeur en position sur la cassette 7 sur la vue plane et la perspective.
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SUJET 5°m¢ PARTIE

Adressage Ethernet IPV4 des appareils D’EASYPAL

DUREE CONSEILLEE : 0h30

Dans le cadre de l'installation de la ligne EASYPAL, une télémaintenance est prévue par I'entreprise
PROLAINAT. Le service de maintenance est chargé de mettre sur le réseau LAN du batiment les
ordinateurs de la ligne.

5.1. Analyse du réseau Ethernet

Documents a consulter : DTR20 a DTR22 Répondre sur DR5

La ligne dispose de plusieurs appareils (PC) connectés au réseau :
* Le PC superviseur ;
* Le PC contréleur de robot ;
+ Le PC automate ;
* Le PC de télémaintenance.

L’ensemble des PC est connecté a un module cosy de chez Ewon. Vous étes chargés de paramétrer
la partie WAN pour le connecter au réseau Ethernet de I'entreprise et la partie LAN du module afin
d’attribuer une adresse IPv4 a chaque PC.

Le PC de I'emballeuse de la chaine de production est paramétré avec I'adresse : 192.168.16.53/28
On souhaite que le module Ewon soit dans le méme réseau internet que le PC de I'emballeuse.

Q5.1.1 Convertir 'adresse IP en binaire naturel, puis déterminer I'adresse du masque sous-réseau
en binaire naturel et en décimal.

Q5.1.2 Déduire 'adresse du réseau en binaire naturel et en décimal.

Q5.1.3 Déterminer l'adresse du broadcast en binaire naturel et en décimal.

Q5.1.4 Calculer le nombre d’adresses de ce réseau attribuables a ce périphérique.

Q5.1.5 Proposer une adresse internet a donner au module Ewon pour pouvoir accéder a internet.
Le module Ewon, dans sa partie LAN, a pour adresse IP 10.0.0.53 avec le masque 255.255.255.0

Q5.1.6 Déduire 'adresse du réseau en binaire naturel et en décimal.
Q5.1.7 Déterminer lI'adresse du broadcast en binaire naturel et en décimal.

Q5.1.8 Afin d’attribuer une adresse IP statique a chaque PC de la ligne, proposer pour ces 4 hétes,
les 4 premiéres adresses compatibles avec I'adresse LAN de I'Ewon.

Le service de maintenance veut vérifier que la connectivité aux PC de la ligne EASYPAL soit
effective et que les adresses IP soient bien statiques.

Q5.1.9 Une commande « ipconfig /all » donne les informations de la réponse dans le DTR21.
Indiquer si les adresses IP sont bien statiques.

Q5.1.10 Une requéte « ping » depuis un poste informatique donne les informations de la réponse
dans le DTR21. Indiquer et justifier qu’il y a communication entre le PC de
télémaintenance et le module Ewon.
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EFE GMM 1

DOSSIER TECHNIQUE ET RESSOURCES
Synoptique du sens de déplacement des cartons et des palettes

Convoyeur de palettes pleines

“

= -«

i i
it e

e

I+
1 i it )

Convoyeur de cartons

‘ Sens_de déplacement
il + possible des palettes
|

LI%
)

e

Sens de déplacement
des cartons

Energies et raccordement de la ligne

Tension d’alimentation
client (V) :

0230V 3x400V [0 Régime Ondulé

Reégime de neutre :

OTT OTN OTN-C XTN-S OIT

Puissance (kVA) :

DEPALLETIZER : PHASE 1 25kVA
PHASE 2 + 22 kVA

PALETTIZER : avec équipement 23 kVA
Sans équipement 20 KVA

Arrivée des cables d’alim.
Client :

Aérien [ Ausol [ Fourreau [J Autres:

Passage de cables PML :

O Aérien [ Ausol X Surélevé du sol : 200 mm
[0 Au grillage [ Autres :

Accessoire chemin de cébles :

[ Avec couvercle [0 Sans couvercles O Autres :

Armoire surelevée sur sol ;

Qui:200 mm [ Non

Cahier des charges élec :

Oui : Référence ANDROS Non

Pression d’air (Bars) :

Minimale : 6 bars Nominale : 7 bars Maximale : 8 bars

Connection au FR sur G1/2 femelle

Débit d'air (Nm3/h) : 23. Nméh
Raccordement a prevmrcﬁ)ig:]:e_ Oui  Semaine 18 9 Non

Dossier technique et ressources
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DONNEES GMAO

Interventions de maintenance
N° Date I;:;;: Hglllre S-ensemble I? ur:lenel Duk:' ce Incident

1901 28/05/2022 12:55 14:30 PRE_305 01:35 1,58 détecteur pince palette

2995 24/06/2022 08:10 08:45 TIN_220 00:35 0,58 défaut capteur table vide

5437 03/09/2022 04:05 04:45 POUPI121 00:40 0,67 cartons déformés

7097 20/11/2022 05:00 05:30 CRMP100 00:30 0,50 Sécu départ

7989 14/01/2023 20:35 22:02 POUPI21 01:27 1,45 la barre poussoir n'avance pas bien

8128 23/01/2023 18:32 19:00 POUPI21 00:28 0,47 défaut poussoir

8335 05/02/2023 16:37 18:12 TIN_220 01:35 1,58 probléme qualité intercalaire

8441 12/02/2023 08:21 10:14 ROB_300 01:53 1,88 Conditions initiales robot (aru)

8581 18/02/2023 12:15 14:00 POUP121 01:45 1,75 cartons déformés

9462 08/04/2023 03:56 04:30 POUPI21 00:34 0,57 cartons déformés

9689 10/04/2023 17:11 18:15 POUPI21 01:04 1,07 la barre poussoir n'avance pas bien

9696 23/04/2023 15:33 17:00 ARM_001 01:27 1,45 IHM HS

10030 10/05/2023 17:45 20:15 CRMP100 02:30 2,50 Moteur rouleau a changer

12283 25/09/2023 10:15 12:00 TIN_220 01:45 1,75 défaut capteur table vide

12527 10/10/2023 13:24 16:30 POUPI21 03:06 3,10 réglage poussoir

13115 05/11/2023 14:39 15:00 CRMP100 00:21 0,35 entrainement cartons

13701 10/12/2023 03:25 05:00 POUPI121 01:35 1,58 cartons déformés

14015 31/12/2023 05:18 06:30 CMG_200 01:12 1,20 bourrage palettes

14031 02/01/2024 18:12 18:45 CMG_210 00:33 0,55 palette bloquée

14061 02/01/2024 21:00 21:30 CMG_210 00:30 0,50 palette bloquée

14062 02/01/2024 18:23 19:00 CMG_210 00:37 0,62 palette bloquée

14096 06/01/2024 16:40 17:40 CMG_200 01:00 1,00 bourrage palettes

14114 07/01/2024 16:25 17:00 PRE_305 00:35 0,58 Pb prise d'intercalaire

14130 09/01/2024 12:31 15:00 POUPI11 02:29 2,48 Pb transfert cartons entre CRMP110 et CRMP120

14191 11/01/2024 18:09 20:09 CMG_210 02:00 2,00 saturation palettes

14462 30/01/2024 22:58 23:30 PRE_305 00:32 0,53 ;"uffﬂiﬁﬁfj‘;’;;i"d‘e'ws au dessus de la palette sans

14463 30/01/2024 22:57 23:57 PUC_003 01:00 1,00 Probléme bouton réarmement

14487 31/01/2024 08:21 09:00 PRE_305 00:39 0,65 intercalaire qui tombe

14497 01/02/2024 18:29 19:00 PRE_305 00:31 0.52 "rl;gir::es problémes d'intercalaires qui tombent aprés la

14821 20/02/2024 03:56 04:56 PUC_003 01:00 1,00 Probléme bouton réarmement

14832 21/02/2024 03:32 04:00 TCRM101 00:28 0,47 Bourrage de cartons

14841 21/02/2024 11:20 11:45 TCRM101 00:25 0,42 Bourrage de cartons

14850 21/02/2024 15:37 18:37 CRMPI110 03:00 3,00 Moteur rouleau a changer

15332 24/03/2024 04:58 05:58 CRMP120 01:00 1,00 Pb entrainement rouleaux table, 2 rouleaux HS

15435 01/04/2024 04:25 06:55 CRMP100 02:30 2,50 Moteur rouleau a changer

15489 04/04/2024 19:50 20:15 LCB_102 00:25 0,42 lecture code barres

15498 05/04/2024 19:54 20:54 CMG_200 01:00 1,00 capteur présence palette HS

15500 05/04/2024 20:31 20:51 TCRM101 00:20 0,33 Bourrage de cartons

15778 26/04/2024 19:00 19:30 POUPI21 00:30 0,50 bourrage carton detériorié¢

16301 28/05/2024 13:25 13:45 LCB_102 00:20 0,33 lecture code barres

Nb total défaillances : 40 |cmps total intervention : 45:26 45,43
Cumul par sous-ensembles
A s RAPPEL : Diagramme de PARETO :
MG 200 320 - trier les sous-ensembles par ordre
Zr;;i;z ::Z MTBF (fiabilité_) = Temps décroissant de temps d’arrét
p— 3:00 de bon i fqnctlonnement / - calculer les % de temps d’arrét
nb de défaillances

CRMP120 100 pour chaque sous-ensemble.
LCB_102 075 MTTR (maintenabilité¢) = - caleulerle % cumulés

POUPII 2,48 Temps darrét / nb de - représenter une courbe ayant
POUP121 11,15 défaillances pour axe des abscisses le nom des
PRE_305 3.87 sous-ensembles et pour axe des
pUC_00s 200 Taux de disponibilité = ordonnées les % cumulés.
ROB_30 158 MTBF / (MTBF + MTTR)
TCRM101 1,22

TIN_220 3,92
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Schéma pneumatique du pousseur POUP121
(Le FRL alimente d’autres actionneurs qui ne sont pas représentés)

1.4

=[S ]

b
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0.1

wn
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Rappel :
Un distributeur est considéré comme monostable s’il posséde une commande soit :
Symbole
par ressort mécanique [
par ressort a air E

Synoptique du pousseur POUP121

Description : pousseur de colis pneumatique par le dessous permettant le référencer les colis avant
la prise robot

Caractéristiques techniques :

Type : référencement
Course . pour laize 736
Longueur griffe : 545 mm
Poids max déplacé 1 14.7 kg
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Pousseur POUP121

Nomenclature :

N° | Qté Désignation Référence Fournisseur | Traitement
o - FX
1 2 Fixation vérin . . RAL FIXE
industrie
2 1 Cale de déport vérin . FX . RAL MOBILE
industrie
3 1 Distributeur connexion M8 VUVG_L1£§_F|:A85L2_AT_G18_ FESTO

4 1 Connecteur M8 3 péles 10 métres | NEBU_M8W3_K 10 L E3 FESTO
Limiteur de débit G1/8 GRLA-1.8-

5 1 RS-B 151 169 FESTO
6 | 1 | Cordondroit Mi2 -4 poles—10 |\ p\12a-4P-10m-PVC Leuze
metres
7 4 Détecteur M18 IS-218MM/4NO-8E0-S12 Leuze
BUTEE PAULSTRA @20 Michaud
81 4 Ep :8.5mm 511200 Chailly
9 2 Patin de guidage MRS20W ROLLON
10 1 Traverse support pousseur laize . FX _ RAL FIXE
700 industrie
11| 1 Vérin sans tige 25x650 DGC'K'25'6|§2'PPV'A'GK' FESTO
. . MRR20 -1¢" trou 30mm
12| 2 Rail de guidage Lg.720 ROLLON
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Document constructeur régulateur de pression pneumatique FESTO

Dans le domaine de la pneumatique, les régulateurs de pression ont pour fonction de commander
et de réguler l'air comprimé dans les installations. lls protégent de maniére fiable contre le
dépassement de la pression maximale admissible ou limitent la pression de travail dans le systéme
pneumatique.

Manodétendeur VRPA

Le régulateur de pression VRPA, utilisé pour réduire la pression, fait également partie du groupe
des régulateurs de pression. Compact et puissant, il peut étre installé directement entre deux tuyaux,
en ligne ou sur le terminal de distributeurs en lui-méme. Le modéle VRPA régule la pression de
service indépendamment des fluctuations de la pression d’alimentation et posséde une purge
secondaire et un comportement de retour. Grace a I'adaptation de la pression en fonction du
mouvement, le distributeur a une efficacité énergétique nettement plus élevée que les autres
régulateurs de pression - si la pleine pression du réseau n’est pas requise, le VRPA aide a
économiser I'énergie. Il est commandé directement, est disponible au choix avec un manomeétre et
est raccordé des deux cbtés par un raccord enfichable ou par le filetage.

Désignation :
Modéle Version Type Raccord pneumatigue Débit mominal normal
1 2 [l/mn]
Inline S5ans manométre
VRPA-C Q5-4 Q5-4 8O
Q56 05-6 90
Qs5-8 Q5-8 130
Avec manomeétre, échelle du manométre en MPa
VRPA-CM 05-4 Q5-4 B0
Q56 05-6 90
Qs5-8 Q5-8 130
Coudé Avec manomeétre, échelle du manométre en MPa
VRPA-LM M5 Q5-4 B0
05-6 90
R1/8 Q5-4 90
Q5-6 100
Q5-8 130
R1/4 05-6 115
Q5-8 130
Designations
Série 004 Raccord pneumatique 1
VRPA Manodé&tendeur a4 Raccord enfichable & mm
Qe Raccord enfichable 6 mm
002 Modéle Qs Raccord enfichable 8 mm
C Inline M5 M5
L Coudé R18 R1/8
R14 R1/&
Indicateur de pression
Sans manomeétre Raccord pneumatique 2
M Avec manométre 04 Raccord enfichable & mm
Qe Raccord enfichable 6 mm
Qs Raccord enfichable 8 mm
E Méme taille que le raccord 1
Dossier Technique et Ressources Page DTR5 sur DTR22

Tournez la page S.V.P.



Fiche de données techniques

En ligne, avec/sans manometre

- “ - Débit nominal normal . .
80 .. 130 I/min
7] [Zel f
i Oy i oy qumer
| T b ' i
’ v
. ™ 2™
’ r
Forme L, aver manométre
L -N - Deébit nominal normal .
,{t 80 . 130 1/min
1 @ 2
—T "
S gt
I 1
Caractéristiques techniques générales
Raccord pneumatique 1 05-4 Q5-6 Qs-2 M5 rR1/E rlj4
Raccord pneumatique 2 054 Q5-6 Q5-8 05-4, Q5-6 Q5-4, 05-6, 05-8 [ 0Q5-6, Q5-8
Fonction détendeur Pression de sortie constante, avec échappement secondaire et reflux
Plage de réglage de la pression [MPa] 01..08
Type de commande Manuel
Pasition de montage Indifférente
Elément de réglage Bouton avec blocage
Indicateur de pression Avec/sans manométre Par manométre
Type de fixation Par trou traversant Avisser
Type d"étanchéité de 'embout fileté - Bague Revétement
o’ étanchéité
Faculté d'oscillation - 360 deg/aucune faculté d oscillation continue
admissible
Couple de sarrage nominal [Mm] - 0.8220% |—
Conditions de service et d"environnement
Pression de service Voir diagramme = page 4

Fluide de service

Air comprimé selon IS0 8573-1:-2010 [7-4:4]

Remarque concernant le fluide de service/de
commande

Fonctionnement lubrifié possible (requis pour d'autres opérations)

[°C]

Température ambiante

0...+&0

Matériaux

Raccord pneumatique 1 05-4 05-6 05-8 |M5 | R1/E | rR1/4

Corps: PBT

Embout fileté - | Laiton nickels

lint de filetage - E

loints statiques Perbunan

Mote relative aux matériaux Conformes RoHS

Exemple de désignation :

RECiTHLE:
Raccord pneumatique Débit nominal normal Poids REéfErences Désignation
1 2 [l/mn] [g]

En ligne, 5ans manométre

e Q5-4 Q5-4 B0 19 8086000 | VRPA-C-04-E

056 0s-6 90 20 8086001 |VRPA-C-06-E
Q5-8 Qs5-8 130 33 8086002 | VRPA-C-Q8-E
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EXTRAIT DE LA NORME CEI 62061

Quelles sont les exigences relatives a I'intégrité de la sécurité selon la CEl 62061 ?

Pour chacun des risques nécessitant un systéme de commande de sécurité, le risque doit faire
'objet d’'une estimation et des mesures de réduction du risque (SIL) dépendant du systéme de
commande doivent étre définies. Le risque lié a la fonction de sécurité est estimé selon la norme
CEI 62061 en tenant compte des paramétres suivants :

e gravité de la Iésion (S) ;

o fréquence et durée de I’exposition au danger (F) ;

e probabilité d’occurrence du phénoméne dangereux (W) ;

e possibilité d’éviter ou de limiter le phénoméne dangereux (P).

Classification du niveau d’intégrité de sécurité SIL selon la CEl 62061

Classification de la gravité (S)
Classification de la probabilité (W)

Conséquence Gravité (S)
L L. , . | Probabilité d'occurence Probabilité (W)
irréversible : décés, perte d'un ceil ou d'un bras 4
. trés élevée 5
irréversible : membre(s) brisé(s), perte d'un (de plusieurs) doigt(s) 3
réversible : soins de premiére urgence nécessaires 1 possible 3
rare 2
négligeable 1
Classification de la fréquence et de la durée de I'exposition au danger (F)
Fréquence de l'exposition Durée (F) <= 10 min Durés (F) > 10 min Classification de la possibilité d’éviter ou de limiter un dommage (P)
= 1 par heure 5 5 - L . . ‘ X
Possibilité d'évitement ou de limitation Evitement ou limitation (P)
< 1 par heure & = 1 par jour 4 5
impassible 5

< 1 par jour & z 1 toutes les 2 semaines 3 4
< 1toutes les 2 semaines a z 1 par an 2

< 1 par an 1 2

probable 1

Affectation de matrice pour la détermination du niveau d’intégrité de sécurité SIL (ou du niveau de
performance PLr) requis pour une fonction de sécurité.

Conséquences Gravité Classe Cl = Fr + Pr + Av
EXEMPLE : pour un risque Se 3|4|6l86|l7!8!0!10]|11[12|13]|14[16
spécifié avec S=3,F =4, W=5 Deéces, SIL 1 SIL2 SIL 2 SIL3 SIL3
et P = 5, le résultat obtenu avec Perte d'un cel 4
la formule est le suivant : ou d'un bras s i i . i e
Permanent, AM SIL 1 SIL 2 SiL3
Cl = F.+ W+P=4+5+5=14 perts de cogs 3 PL.a PLb PLc PL.d PL.e
En utilisant ce tableau, un SIL 3 Réversible :
ou PLe serait affecté a la { Aucun SIL (ou PL) AM SiL 1 siL2

. . i s traitement médical 2 )
fonction de sécurité devant requis PL.a PLb PLc PL.d

réduire le risque spécifie. Réversible. - ~

1* urgence 1 AM : autres mesures
PL,a PL,b PL.c

Exigences relatives a la probabilité de défaillances matérielles aléatoires dangereuses

La probabilité d'une défaillance dangereuse de chaque SRCF (Safety-Related Control Function) en conséquence
d’une défaillance matérielle aléatoire dangereuse doit étre égale ou inférieure a la valeur limite de défaillance
déterminée dans la spécification des exigences de sécurité.

Niveau SIL selon la CEl 62061 Probabilité de défaillance dangereuse par heure (PFHD) [1/h]

SIL3 >=10E-8a<10E-7
SIL2 >=10E-7a< 10E-6
SIL A1 >=10E-6a<10E-bH
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name:

F540-PROLAINAT EASYPAL

RE-EVALUATION DU RISQUE EASYPAL

DHH

File date: 2022-01-05 15:52:46 Report date: 05/01/2022 Checksum: c88d3b5bc039bfce18961bb43e36094f

FF Project name: F540-PROLAINAT EASYPAL

Project file name:

C:\Users\laurenf\Documents\SISTEMA\PROJET V2\F540-PROLAINAT
EASYPAL.ssm

Creation date:

2021-12-09 13:11:14

Authors:

BE PROMALYON

Project managers:

Inspectors:

Dangerous point/machine:

ROBOT

Documentation:

Schémas éléctrique F540

Document:

Version of software:

2.0.8 build 4

Version of standard:

ISO 13849-1:2015, 1ISO 13849-2:2012

Options: Use DC intermediate levels for calculation of PFHD (more precise)
[CJMTTFD capping for category 4 lower from 2500 to 100 years.
Status: green

Contained safety functions

Name: Arrét moteur sur arret urgence
Required: PLr ¢ Reached: PL ¢ PFHD [1/h]: 1,2E-6 Status: green

Name: Arrét moteurs sur ouverture protecteur mobile verrouillés électriquement
Required: PLr a Reached: PLc PFHD [1/h]: 1,1E-6 Status: green

Name: Arrét moteur sur franchissement barriére immaterielle
Required: PLr a Reached: PL ¢ PFHD [1/h]: 1,1E-6 Status: green

Name: Arrét rouleaux moteur sur arret urgence
Required: PLr a Reached: PL a PFHD [1/h]: 3,9E-5 Status: green

Name: Arrét rouleaux moteur sur ouverture protecteur mobile verrouillés électriguement
Required: PLra Reached: PLa PFHD [1/h]: 3,9E-5 Status: green

Name: Arrét rouleaux moteur sur franchissement barriere immaterielle
Required: PLr a Reached: PL a PFHD [1/h]: 3,9E-5 Status: green

Name: Arrét robot sur arret urgence

Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/h]: 3,6E-7 Status: green

Name: Arrét robot sur ouverture protecteur mobile verrouillés électriquement
Required: PLr d Reached: PLd PFHD [1/h]: 3,2E-7 Status: green

Name: Arrét robot sur franchissement barriére immaterielle
Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/h]: 3,2E-7 Status: green

Name: Arrét agissant sur 61Y1 pour coupure air aux actionneurs pneumatiques
Required: PLr b Reached: PL b PFHD [1/h]: 3,5E-6 Status: green
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CARACTERISITIQUES TECHNIQUES BARRIERE IMMATERIELLE
Marque LEUZE — Réf MLC 530 SPG - GENERALITES

La fonction de Gating (pontage du champ de
protection) est activée par la séquence correcte
du signal de commutation et de linterruption du
champ de protection. Le Gating se termine
automatiquement ou, pour des vitesses de
convoyage plus élevées, par la réinitialisation du
signal de commutation.

Le Smart Process Gating (SPG) est une méthode
de commande temporisée pour les mises en
sécurité d’accés avec fonction de pontage.

- le SPG sert exclusivement au transport de
matériel depuis ou vers des zones
dangereuses.

- pour l'activation de la fonction de pontage, le
SPG utilise deux signaux de commande
indépendants :

o Un signal de commutation CS

(Controller Signal) provenant d’une

commande ;
o Un signal

signal de commutation CS.

d’interruption du champ de oA
protection PFI, déclenché par la marchandise
transportée qui doit étre détecté par le
récepteur dans les 4 secondes suivant le

Principe de fonctionnement et évolution du signal du SPG

Ialalaialalalals

-

M
I

11818181810 8]8] 8

alalulalalalals

p—
=

18181 81810181 8]1

LT

! Entrée |

Signal de commutation

Passage

| Sortie

de I'API (CS

Interruption du champ de
protection (PFI) :

Pontage du champ de
protection (Gating actif)

=

M)

D)

Caractéristiques

Type

SIL

SILCL

Niveau de performance (PL)
PFH,

Durée d'utilisation T,
Catégorie

Données du champ de protection

Résolution
Hauteur du champ de protection

Blocage démarrage/redémarrage (RES)
Commutation du canal de transmission
Configuration par cablage

Intégration des sorties de commutation
électroniques de sécurité

Intégration du circuit de sécurité avec
contact

MaxiScan
Prolongation du time-out d'inhibition
Smart Process Gating

4, CEVEN 61496

3, CEI 61508

3, CEVEN 62061

e, EN ISO 13849-1
7,73E-09 par heure

20 années, EN 1SO 13849-1
4, EN SO 13849

40 mm
1.650 mm

® T ®
Données de base -
cs Signal de commutation provenant de la commande
Série MLC 500 PFI Champ de protection interrompu
. N . GA Gating actif
Type d'appareil Récepteur t <4 50U 2 (selon le mode de fonctionnement)
Contenu 2 coulisseaux BT-NC 2 0,55, 15 0u 2 s (selon le mode de fonctionnement)
. . R R D < 200 mm
Application Protection des mains
Sécunisation d'accés Mode de fonctionnement
Sécurisation de zones dangereuses Fonctions 1 4 5 6
Smart Process Gating Temps de tolérance de gating t1 4s 2s 4s 4s
Temps de filtrage du champ de protection 2s 05s 1s 2s
Fonctions Une bréve libération du champ de protection (1 s, resp. 2 s)
- est possible sans interruption du processus de Gating. Cela
Pack fonctionnel Smart Process Gating permet de tolérer des petits espaces dans le chargement.
Fonctions Arrét qualifie Vitesse de convoyage max. sans mesure supplémentaire 01m/s | 04m/s | 0.2mis | 0,1 m/is
Blanking fixe avec folérance 1 faisceau Arrét qualifie n N n
Blanking fixe sans tolérance Gating partiel »

Prévention de linterférence mutuelle
avec les appareils voisins : la présence
d’'un récepteur sur la trajectoire du
faisceau d’'un émetteur voisin risque
d’entrainer une diaphonie optique,
causant des erreurs de commutation et
la défaillance de la fonction de

protection.
Monter les appareils
voisins dans le sens

opposé pour éviter tout
interférence mutuelle

@

oWk

-

Emetieur |

1

2 Récopteur 1
3 Emetieur 2
4

Récepteur 2
1 R
I —
I —
I —
e —
I —
Récepteur 1
Emetteur 1
Emetteur 2
Récepteur 2
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CARACTERISITIQUES TECHNIQUES BARRIERE IMMATERIELLE
Marque LEUZE — Ref MLC 530 SPG — Mode de fonctionnement 5

Applications Leuze

Séquence des opérations

* Mode de fonctionnement MF5 sans signal d'arrét de temporisateur TH (voir chapitre 4.4.3 "Mode de
fonctionnement 5 - Standard")

* Lancement de la séquence de Gating : lorsque le systéme de transport fonctionne, les capteurs PS1 et
PS2 sont par exemple activés en 300 ms. La commande génére le signal de commutation CS au mo-
ment T1.

* Fin du Gating au moment T2 :
T2=T1+(L+400 mm)/v
* (L +400 mm) : longueur de la palette plus 200 mm avant et aprés le dispositif de protection
» v :vitesse de convoyage du systeme de transport, p. ex. 0,3 m/s

T1 T2
I I

CS o

I
' L L
PFl  ——)"— 1
I 1 1
I L
I I
CA —— 1 ——
[ | i
T ' | 1
PS1 - —
L | I ! ]
I ! : o
o ' L
PSZ *I t1 j I n i
|
ﬁ>] i ! l'1t—2>!
Référence client : Palette type EUROPE
Longueur (mm) : 1200
Largeur (mm) : 800
CS Signal de commutation provenant de la commande Hauteur (mm) : 150
PFI Interruption du champ de protection Masse (kg -2 2
GA Gating actif =
PS1 Capteur 1 e o
PS2  Capteur 2 |l
T1 Démarrage de la séquence de Gating e
T2 Fin du Gating Hauteur pile palette (mm) 12 palettes
t1 Différence temporelle entre le signal de commutation CS et l'interruption du champ de protection : <4 s
t2 Différence temporelle entre la libération du champ de protection et la coupure du signal de commutation CS :
<1s
t3 Différence temporelle entre les signaux des capteurs : < 300 ms

Calcul de Ila distance de sécurité minimale S entre la barriére immatérielle et la zone dangereuse :

S : distance min

Formule générale

imum en mm ;

K : vitesse d’approche du corps en mm.s™ ;
t1=temps de réponse maximal du dispositif de protection en seconde (s) ;

t2 = temps d’arrét maximal de la machine en seconde (s) ;

C = distance supplémentaireen mm ; C=8 x (d — 14) ;

d : capacité de détection minimum (résolution) de la barriére (détection doigt 14 mm, détection main 30

mm).

S=Kx(t1+12)+C

La distance S obtenue aprés calcul est la distance minimum d’implantation de la barriére.
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CARACTERISITIQUES TECHNIQUES BARRIERE IMMATERIELLE
Marque LEUZE — Ref MLC 530 SPG — Brochage Emetteur/Récepteur

Emetteur MLC 500
Les émetteurs MLC 500 sont équipés d'un connecteur M12 a 5 pdles.

1
|z e —=
1 > (4 | —_—
| | —_—
0 | —=
: & Leuze electronic | S
| MLGxDOT | —=
! | — =
- P
[ w ] 1
- [ I
I__j_s__j\E __i_z___=__Jl
T--1-- : -%
Fig. 8.1: Affectation des prises et schéma de raccordement de I'émetteur
Tab. 8.1: Brochage de I'émetteur
Broche | Couleur des brins (CB-M12-xx000E-5GF) Emetteur
1 Brun VIN1 - tension d'alimentation
2 Blanc n.c.
3 Bleu VIN2 - tension d'alimentation
4 Noir RNG - portée
5 Gris FE - terre de fonction, blindage
FE FE - terre de fonction, blindage

La polarnté de la tension d'alimentation détermine le canal de transmission de I'émetteur -
» VIN1T =+24 V, VIN2 =0V : canal de transmission C1
+« VINT=0V, VIN2 =+24 V : canal de transmission C2
Le cablage de la broche 4 définit la puissance d'émission et ainsi la portée :
» Broche 4 =+24 V : portée standard
* Broche 4 =0V ou ouvert : portée réduite

Récepteur MLC 530 SPG
Les récepteurs MLC 530 SPG sont équipés d'un connecteur M12 a 8 pdles.
——=1 2 35 2% % % 3 §:
! = ® @
S =] o
— = : 4 Leuze electronic :
;_ | MLCx30R :
— =l |
[ ! 1
—_— = £ w i
ﬁ_,,: T? u_——l- :
Broche |Couleur Dés. gén. Cablage
1 Blanc I01/RES Broche 4 (pont)
2 Brun VIN1 24V
3 Vert IN3 CSs
- Jaune IN4 Broche 1 (pont)
5 Gris 0SSD1 0SsD1
6 Rose 0SsD2 0ssD2
7 Bleu VIN2 ov
8 Rouge IN8 TH
FE - FE FE
Dossier Technique et Ressources Page DTR11 sur DTR22

Tournez la page S.V.P.



EXTRAIT FOLIO NOMENCLATURE DU MATERIEL

08’7 A 33§ IboT

JYNLVIONIINON :.uiuswnoog =

NOILYOIJICON auva 301N 1202/2+/90

v NOILY3H0 30 31va

INNIHVA V1 N3IZ3HO 06269

50 0 e [oLIgTewW BIMEioUBLION : fEEE NoLYaK 113022150 U SIS0 V7
oo @1VdASY3 1¥NIV10dd-0¥54 e NOATVINOHd WV
"
' VOIHLLTTE OLvZzZid 0EdTONNA W XvIN IOVTIINOHHEIAIA HNOd IONOTIVE 05 130 i

2 VOIHLIT T3 OLvZZId NOQdZIYOA S3HLIN 0F ST10d 2+ LIOHA FT13W3 ZHA HNILOINNOO 05 1405

' VOIHLLI T3 OLvZZId 0vdT60INHPA-HHS 1309 SN S36OILNI IANVIWNOD L3 FOVTIINOHEIA OIAV di3d 3LIHNOIS 30 8N3LNLEILNI 05 130

' VOIHLITTE OLvZzZid 1000+ 311060 ¥ NOILYTIVLSNI LNO 007 3a J1LISOdSIa 05 130

' VOIHLLTTE OLvZzZid V000V6S NY 3aNVNOD 30 JILISOJSIA SNYS “INILYS INOHHD dIED ‘SN SHNILY.LNWNOO BNOd 3L1HND3S 30 3INDIOJ 05 1305

' 14103713 HIAIEANHOS GH9EMVSEX 41+01 - AvZ - NOISTNINI - 220 N318 XNININAT HIOSSNOd-NOLNOE v ISth

' OINOHLOTT3 32N 91760089 5QAVZ ‘WS9} 353LOHd 30 HNALNVH ‘0v=NOILNTOSTH ‘HNILdIOTH ‘DdS ITTFIHALYINI Te1HHvE v zaly

' OINOHLO3T3 32N IELSEH0S Wsz1108 ITI3W3S ST10d 8 2HN JANITE NOIXINNOD 3a T18v0 v zaly

' SINOHLOTT3 32N zervey $3031d 2 0T HNOd 1HOddNS 3 LM v zaly

' OINOHLO3 13 32N 91400089 QNpz ‘WI0S9L 393L0Hd 30 HNILNVH0Y=NOILNTOSIY ‘HNILLIWT 3LIEN03S 30 ITTIIHALYINI Te1HEvE v vaLr

' OINOHLO3 T3 32N 9192108 wsz 1106a ITIAWH S310d S 2HW JANIME NOIXANNOD 3d F18v0 v raLy

' SINOHLOTT3 32N zervey $3031d 2 0T HNOd 1HOddNS 3 LM v razy

' Q14103713 HIAIEANHOS GH9EMVSEX 11401 - AVZ - NOISTNAINI - 220 N3 18 XNININNT HIOSSNOd-NOLNOE 9 Isop

' OINOHLO313 32N 91460089 DQAPZ “WW0g9} 393 L0Hd 30 HNALNVH ‘0v=NOILNTOS3H ‘HN3Ld303H ‘DdS ITHIHALYINAI 3H3IdHvE o zdoy

' OINOHLO3 T3 32N IELSEH0G WSZ1104a IT13W34 S310d 8 2HA 3ANITE NOIXINNOD 3a 318vD o z9y

' INOHLOTT3 32N ey $3031d 2 0T HNOd LHOddNS 3 LM o z9y

' OINOHLO3T3 32N 91700089 QNpz ‘WW091 393L0Hd 3 HNILNYH0¥=NOILNOSIH ‘HNILLINT ‘TLIENO3S 30 ITIIIHALYWNI Te31HHvE 9 1g9¢

' OINOHLO3 T3 32N 9Y19E 408 WSz LIOHA 3T13W34 ST10d § 2+ 3ANITE NOIXINNOD 3d 318v0 o raov

' OINOHLO3T3 32N ey $3031d 2 OTW BNOd LHOddNS 3a LI 9 ra9y

' OIHLOT 13 HIAENHOS SH9EMVSEX 11+01 - AVZ - NOISTNINI - 220 N318 XNININAT HIOSSNOd-NOLNOE e Isev

' OIHLOT713 HIAIEANHOS tol38z 43113 SIA LOVINOD v ISi

' 1810373 HIAIEANHOS yYPBSYSEX Oz HINENOL H3SSNOd - 0v0 3131 220 3DNOH JONIDHN LIHHY NOLNOE I ISk

' 1810373 HIAIEANHOS E: 4H31H13 SIA LOVINOD ov ISov

' OIHL0T713 HIAENHOS vP8SVSEX Oz HINENOL HISSNO - 0v@ 3131 220 I9NOH JONIDHN LdHY NOLNOE v Isor

' OIHL0T 713 HIAIENHOS 199vSEX 3+ “T3ddvH SNOILISOd 2 - S5% SINOH F10 ¥ - 220 HION INYNHNOL NOLNOE 13 vSie

' X3Tiod 050783 TIOHHOLON 050-078 HITIOH HOLOW HNOd JANYWNOO 3d IINAOW %2 1092

' X3Tiod 050783 TIOHHOLON 050-078 HITIOH HOLOW HNOd JANYIWWOO 3d IINAOW @@ 2082

' X3TI08 05-0V8HITIOHHOLON 050-078 HITIOH HOLOW HNOd IANYWNOO 3d IINAOW @@ 1052

' X3TI08 0507843 TIOHHOLON 050-078 HITIOH HOLOW HNOd IANYWNOO 3d IINAOW 2 2otz

' X3Tiod 0507843 TIOHHOLOW 050-0v8 H3T10H HOLOW HNOd JANVIWNOD 3 3INAON e 1ore

' X3TI08 050853 TIOHHOLON 050-078 HITIOH HOLOW HNOd JANYIWWOO 3d IINAOW % 2022

' X3TI08 0507843 TIOHHOLOW 050-078 HITIOH HOLOW HNOd IANYWNOO 3d IINAOW 2 102z

' X3TioH 0507843 TIOHHOLOW 050-078 HITIOH HOLOW HNOd IANYWNOO 3d IINAOW 12 20lz

310 INVOIdav4d JON3IH3I43H NOILVYNDIS3A 0l704 343d34
12 g 02 g 61 g 8l 4 L g 9l 4 St g 143 el cl L ot 6 4 8 4 L 4 9 S g € c 4 I

Page DTR12 sur DTR22

Dossier Technique et Ressources



Systéme de transfert a chaine

Le TCRM est intégré sur le premier Pas du CRMP100
Il permet de référencer les colis contre la rive droite pour lecture code barre et/ou transférer les colis
en rebut vers le convoyeur gravitaire client.

Figure 1 - systéme en position sortie
avec carton contre rive droite

7

Chaine de transfert | =%~

Sens de déplacement des quatre chaines

Figure 2 - systeme en position rentrée

Ensemble des chaines de transfert é

Rouleau moteur avec ses quatre couronnes dentées
Caractéristiques techniques :

Nombre de chaines : configuration 7 avec 4 chaines (1.0.1.0.1.0.1) ;
Vitesse de convoyage chaines : 40 m.min™' ;

Nombre de sens de marche chaines : 2 pour les chaines ;
Entrainement des chaines : Rouleau moteur.
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COUPEEE

Systéme de transmission de la chaine de transfert

i

B

=

couronne du rouleau moteur

Emplacement de la

Ny

<

COUPE D-D

Remarque : Pour une meilleure lecture les vis de fixation
ont été enlevées et le rouleau moteur n'est pas

représenté.

N° | Qté Désignation Référence Traitement M(izs)e
1 1 Bouton moleté 16-070-6 Bruni 0,023
2 1 Chaine de transfert 05B1 Inox — 140 maillons AR inclues 0,43
3 4 Roulement @10 61800-2Z 0,005
4 4 Circlips pour arbre @10 F3-04-10 0
5 4 Pignon 14 dents Bruni 0,2282
6 1 Tendeur Bruni 0,10
7 1 Cassette Brut 0,52
8 1 Flasque Brut 0,17
9 4 Axe de poulie de transfert Bruni 0,01
10| 1 Butée tendeur Brut 0,01
11 1 Guide chaine Naturel 0,9788
12| 2 Point entrant Brut 0,01
13| 1 Butée verrouillage cassette Brut 0,03
14| 1 Taquet chaine Bruni 0,01
15| 2 Entretoise coulissante Bruni 0
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Vue en coupe D-D du tendeur de chaine et des pignons d’entrainement 5
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Rouleau d’entrainement des chaines de transfert

Le TCRM représenté ne correspond pas au modéle monté (le
nombre de couronnes dentées est de quatre et non de trois)

N° | Qté Désignation Référence Traitement M&Zﬁe
1 1 Guide 1 - 7 cassettes BRUT 0,57
2|11 Guide 2 - 7 cassettes BRUT 1,55
3| 1 Guide 3 - 7 cassettes BRUT 0,27
4 | 2 Patte support moteur BRUT 0,17
51 2 Equerre mobile droite RAL 1021 0,30
6 | 1 Fond mobile 7 cassettes laize 500 BRUT 2,24
71 2 Equerre mobile gauche RAL 1021 0,30
8 | 32 Coulisseau base 40 - M6 C32-63 0,02
9 |12 Coulisseau léger M4 base 40 C32-45 0,01
10| 4 Coulisseau M8 base 40 C32-83 0,02
111 8 Rondelle plate moyenne @8 M-8 0,00
12| 4 Passe fils DK-PVC 12 18 22-4 0,00
13| 2 Traverse mobile 7 cassettes C02-1-02-02/545 Anodisé naturel 0,87
14| 2 Longeron mobile Laize 500 C02-1-02-02/338 Anodisation 0,53
15| 1 | Rouleau Moteur EC5000 24V 50W 30/1 Commerce 1,05
16| 4 Couronne dentée 28 dents 05B1 A1-04-05-28 BRUNI 4,84
17 | 1 Barrette de maintien 7 cassettes BRUT 0,29
18| 4 Entretoise passe cloison BRUNI 0,00
191 4 Noix de serrage BRUT 0,13
20 | 1 Guide 4 - 7 cassettes BRUT 0,58
21| 2 Protection TCRM laize 500 BRUT 0,52
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Extrait catalogue RollerDrive série EC5000

Caractéristiques techniques

Tension nominale 24V 24V 24V 48V 43Y 48V
Puissance 0W 5w 50 W 20W asw 50 W
Courant nominal 144 24 A 34 A 0,7 A 1.2 A 1.7 A
Courant de démarrage 304 55 A 7oA 1.5A 2B A 38A
Niveau sonore max. (monté&) 55 dB(A), en fondtion de I'opplication
Longuewr du cable moteur 500 mm
Longuewr ufile max. 1500 mm
Température ambiante en fonctionnement de 0 & 40 °C
Axe du moteur Ader inoxydable, 11 mm HEX, filetage M12 x 1
Version ontistotique Oui (< 10" Q)
Epaisseur du tube @ 50 mm : 1,5 mm
251 mm: 2 mm
Matiére du tube Acier zingué, acier inoxydable
Revétement du tube Gaine PYC 2 mm, 5 mm
Gaine PU 2 mm
Revétement caoutchouc 2 @ 5 mm (uniquement pour un tube en acier inoxydable)
Capacité de charge maximale
La capacité de charge maximale du RollerDrive EC5000 dépend de la téte d'entrainement et de la longueur du RollerDrive.
Longuewr du RollerDrive = 1000 mm 1100 mm 1200 mm 1300 mm 1400 mm 1500 mm
Capacité de charge max. par RollerDrive sans téte 100N 925 N 750N 650 N 550N 475N
d'entrainement
Capacité de charge max. par RollerDrive avec téte 350N
d'entrainement (pour courroie PolyVee, ronde ou
crantée)
S0W
Rapport de réduction  Vitesse de Vitesse de Couple nominal Couple Couple a I'arrét
convoyage max. convoyage min. [Nm] d'accélératlon [Nm]
[m/s] [m/s] [Nm]
9:1 201 0,09 0,63 1,58 1,58
13:1 1,39 0,06 0,91 229 2,29
18:1 1,00 0,04 1,27 317 3,17
21:1 0,86 0,04 1,48 370 3,70
30:1 0,60 0,03 2,13 534 5,34
42:1 0,43 0,02 2,96 7.40 740
49:1 037 0,02 3,45 8,63 8,63
78:1 023 0,01 5,07 13,00 13,00
108:1 0,17 0,01 707 13,00 13,00
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Extrait du catalogue de chaine et couronne

3,00 4,77

Dimensions couronne dentée moteur en mm

Détermination de la puissance de transmission par chaine

Définition des variables :
e Puissance a transmettre P en W

e Puissance transmise corrigée Pc en fonction des conditions de travail en W

e Conditions de travail du mécanisme = facteur de service S

Puissance corrigée

Pc=PXxXSavecS =K; XK, XK; XK,

Tableau des facteurs correctifs

Coef. K3
Coefficient de service K1 Cgef. KZA dgnts Coef. Ks
rangée chaine pignon
d’attaque
Service 0 | Service6a | Service 16 Service trés simole : 1 19 dts =1
a 6h/jour 16h/j a 24hlj dur, continu pie -
Transmission . 21 dts
sans a-coups 1 1,2 1,4 1,6 Double : 0,57 =09 S maillon
Léger a-coups <
L 25 dts coudé
et chocs 1,1 1,3 1,5 1,8 Triple : 0,4 =074 Ks =125
modérés
a-coups et Quadruple : 28 dts
chocs élevés 1.2 14 16 2 0,32 = 0,66
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Position correcte du tendeur de chaine

Le positionnement correct des tendeurs de chaine joue un rdle tout aussi important en matiére
d’allongement d( a l'usure et de durée de vie des chaines.

e en présence de pignons comportant un faible nombre de dents (z1 < 21), la position doit étre
choisie de telle sorte que la chaine décrive un angle d’enroulement a (a = 120°) autour du
pignon pour que celle-ci s’engréne sur le maximum de dents du pignon ;

¢ le tendeur doit toujours étre monté du cété du brin mou.

Sollicitations dans les brins de la chaine

Brin tendu Pignon sortie

Pignon entrée

i

o

— -

/

(4

)
/

i

*

Brin mou

Fleche D

I‘l l'*l env. 1-2%

Entraxe
En fonctionnement, l'intensité de la sollicitation en traction de la chaine varie de maniére cyclique
pour passer de :

Tg =Tp+ Tca + Tce dans le brin tendu a Tg = T'ca + Tce dans le brin mou

avec:
e Tp effort de traction principal en N
60 X Pc

Tp=7x dy X Nq

ou :
— N1 = Fréquence de rotation en tr/min ;

Pc = Puissance transmise corrigée en watts ;

ds = diamétre du pignon en m.

e Tca, Tca' Effort de traction di a I'effet caténaire en N
Mxgxl

Tca=——7——

ou:

M = Masse du brin tendu en Kg ;

| = longueur du brin tendu de la chaine en m ;

b= fleche prise par le brin de la chaine en m ;

g=9,81m.s2

e Tce Effort de traction d0 a l'effet centrifuge en N
Tce = m X v?*
ou:
m = masse linéique de la chaine en Kg.m™;
v = vitesse linéaire de la chaine en m.s™.

Il en résulte un effort de fatigue pour chacun des éléments constituant la chaine. Dans la plupart des
réalisations Tca et Tce sont négligeables devant Tp.
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Extrait de catalogues de tendeurs automatiques de chaine

HPC

- Tendeur pour chaine simple
- Matiéres :
Boitier et colonne : PAG charge 30% fibre de verre
Ressorts et fixations ; inox 304 L
Version acier : chape et pignon acier -
Version inox : chape, axe et écrou inox 304L, GC‘er

Sens de I'effort

du tendeur
pignon inox, roulement inox graissé a vie u
(graisse FM222, pour industries alimentaires, 0
suivant norme USDA =
) inoXx

Accessoires

- A utiliser avec des chaines SBR ou SBS
(tome () p.120-122)

Nb Prix
dents Tension Uni.
| Références  Chaine Pas Z S Gext Oprim  F E Course (N) 1a3
Pignon acier
TCRX-06B1 | 06B1 | 9525 | 15 | 53 | 493 | 4581 | 160 | 1350 | 950 40 oata0 | 807
TCRX-0881 | 08B1 | 12700 | 15 | 72 | 655 | 61,09 | 186 | 1535 | 1135 40 oata0 | O73
TCRX-10B1 | 10B1 | 15875 | 15 | 92 | 830 | 76,36 | 196 | 1535 | 1135 40 oata0 | "
Pignon inox
TCRX- : 84,03
0B 1/SS 06B1 | 9,525 15 | 53 | 493 | 4581 | 160 | 1350 | 950 40 04140 i
TCRX- :
08B1/9S 08B1 | 12700 | 15 | 7,2 | 655 | 61,09 | 186 | 1535 | 1135 40 0a140 | 89,38€
TCRX- : 14,18
10B1/SS 10B1 | 15875 15 92 | 830 | 7636 | 196 | 1535 | 1135 40 04140 ¢

Schéma de principe installation télémaintenance

Site distant Connectivite Utilisateur

* Surveillance
de votre installation

* Dépannage et

ij programmation des API
ﬁ * Gestion de la connectivité

)~
VPN 7

-

via le port 443/TCP (HTTPS)

Connexion sortante
ou le port 1194/UDP

Talkem
Clients

Talkem
Cloud industriel

Ligne EASYPAL avec
le module EWON
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Extrait de la réponse a la requéte ipconfig /all

Carte Ethernet connexion réseau

Statutdumédia .............................. : média connecté
Suffixe DNS propre a la connexion...... :

Description ..........ccoooiiiiii :
Adresse physique.............cooeeeiinenne. : 70-F3-95-5E-38-68

DHCP activé...........cocovviiiiiiieienn : NON
Configuration automatique activée ...... : NON

Réponse a la requéte ping entre 'automate et la télémaintenance

C:\Users\service_maintenace>ping « adresse IP automate »

Envoi d'une requéte "Ping" avec 32 octets de données :

Réponse de adresse IP automate : octets=32 temps=3 ms TTL=64
Réponse de adresse IP automate : octets=32 temps=1 ms TTL=64
Réponse de adresse IP automate : octets=32 temps=1 ms TTL=64
Réponse de adresse IP automate : octets=32 temps=4 ms TTL=64

Statistiques Ping pour « adresse IP hote » :
Paquets : envoyés = 4, recus = 4, perdus = 0 (perte 0%)

Durée approximative des boucles en millisecondes :
Minimum = 1 ms, Maximum = 4ms, Moyenne = 2ms

Description face du module Ewon cosy

1
2 o
© Koy

Power supply (polarity sensitive, see label). See External power supply characteristics.

Digital 10 (Internet port control & status). See Digital input — Digital output.

Status LEDs. See Front panel status LEDs.

Reset button hole.See Troubleshooting.

LAN Ethernet 10/100 switch 4 ports. See Machine LAN.

Controlled Internet port 10/100. See Internet port.
RS232/422/485 port or MPI-port (no galvanic isolation). See Serial-ports.

A RS AR R R RI R R S0 v Vv
Q

Ground screw

CEREEEEE

Location of DIN-rail latch. See Mounting and environmental conditions.

EANSSIIIIIRE

Décodage adresse IP

Une adresse IPV4 est une adresse notée sous forme de 4 nombres sous la forme (A.B.C.D) entiers
sépareés par des points (codé sur 32 bits) - Exemple : 192.168.0.1

Une adresse = un entier codé sur 32 bits (4 octets ; 2" avec n=8bits)

A.B.C.D A, B, C, D sont forcément compris entre 0 et 255 .
~ d * (valeur décimale maximale d’'un octet 11111111)
Notation
Exemple:  198.168.001.120  -décimaie
. pointée *

110001100 . 10101000 . 00000001 .01110000
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Chaque adresse IP se décompose en une partie réseau et une partie machine (héte).

¢ Une partie des nombres a gauche désigne le réseau et est appelée ID de réseau (en anglais
net ID), c'est le numéro du réseau.

e Les nombres de droite désignent les ordinateurs de ce réseau et est appelée ID d'héte (en
anglais host-ID), c'est le numéro de I’héte.

Le masque de sous-réseau

Cette donnée indique la partie de votre adresse qui caractérise le réseau local sur lequel votre héte
est connecté, et lui permet de déterminer, pour n'importe quelle adresse IP, si celle-ci fait ou non
partie du réseau local.

Le masque de sous-réseau permet d’identifier une partie de I'adresse IP.

C'est un nombre a 32 bits qui se compose d'un ensemble de 1 suivi d'un ensemble de 0. Les 0
indiquent la partie machine

Exemple pour la classe C : masque : 255.255.255.0 -> 256 machines possibles (0 a 255)

Par application d’un ET logique entre I'adresse IP et le masque, on obtient le net-ID : (adresse
réseau).

Exemple :
192.168.000.015 (adresse IP de la machine)

"ET logique" 255.255.255.000 (masque de sous réseau)
192.168.000.000 ( adresse du réseau)

Son adresse réseau est donc 192.168.0.0

Adresse de broadcast ou de diffusion :

La notion de broadcast ou de diffusion est employée par les techniciens en informatique et réseaux ;
il s'agit a proprement parler, de transmission ou de liaison. Le principe de base est le méme que
la télédiffusion, étant donné que Il'on diffuse des paquets de données a de
nombreux clients éventuellement sans discrimination.

L'adresse de broadcast est obtenue en faisant un OU logique entre I'adresse de sous-réseau et le
masque de sous-réseau inversé (complément a 1 du masque)

Exemple :
Si un réseau a comme adresse 172.16.0.0/12, donc son masque sera 255.240.0.0. Le complément
a1 est0.15.255.255. Dong,

192.168.000.015 (adresse IP de la machine)

"0U logique" 000.015.255.255 (complément a 1 du masque)
172.031.255.255 (adresse de dif fusion)

Son adresse de diffusion est donc 172.31.255.255.
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Modéle CMEN v3

Nom de famille :
(Suivi, s’il y a lieu, du nom d’'usage)
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. . . . . . UNIQUEMENT pour les . L,
|:| externe |:| 3¢ externe |:| externe spécial |:| interne ou 1°" interne |:| 2" interne |:| 2" interne spécial concours enseigpnams . |:| public |:| privé
Examen professionnel pour 'avancement augrade de : ..............ccccooiiiiiiiiiiiiii e
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EFE GMM 1

DRI1

Tous les documents réponses sont a rendre,
méme non complétés.

Tournez la page S.V.P. @




NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

DR1 - Document réponses 1

Q1.1.1 A partir de l'historique de la GMAO, calculer l'indice de fiabilité du palettiseur sur la période
d’observation.

Q1.1.2 A partir de I'historique de la GMAO, calculer I'indice de maintenabilité du palettiseur sur la période
d’observation.

Q1.1.3 A partir de I'historique de la GMAO, calculer le taux de disponibilité du palettiseur sur la période
d’observation.

Q1.1.4 Afin d’identifier les sous-ensembles les plus pénalisants, représenter graphiquement les résultats
sous la forme d’'une courbe de PARETO. (Utiliser le graphique page suivante)

Q1.1.5 Commenter les résultats obtenus.
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Q1.1.4 Graphique courbe de Pareto

% cumulé |

Sous-ensemble

Q1.2.1 Calculer le colt de maintenance (colt direct) du palettiseur pour la période d’observation donnée.
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Q2.1.1 Donner les noms des différents composants de la chaine pneumatique permettant d’assurer la

poussée des cartons par le pousseur POUP121. Pour chaque composant préciser leur fonction dans le
circuit pneumatique.

S 1.:4\ 5
—— - - B ) N Kl
: e Lr—
=" > o
D ! _’_| 1 E 21! | 2 - n o . ‘}{' | '
Y TE ok i
L\ i 2\ _ N
0\ 0.2 0.3 \ 0.4 0.5
2
1
vara N A=<
7 5] 1] 3
4
Figure 1 - Schéma pneumatique de la partie puissance du poussoir POUP121
Numéro Désignation Fonction du composant
0.1
0.3
1.2
1.1
1.4
Dossier réponses
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Modéle CMEN v3
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Tous les documents réponses sont a rendre,
méme non complétés.
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

DR2 - Document réponses 2

Q2.1.2 et Q2.1.3 : Représenter le distributeur en position travail et les circuits d’air.

1.4

[ S

1
1.2
0.1 0.2 0.3 0.4 0.5

o L.l ... —
. |
" .
. |
| .
. 1
| .
. |
" .

1

Q2.1.4 D’aprés les caractéristiques du vérin, calculer la pression (en MPa et en bar) nécessaire au vérin
pour exercer cet effort. En conclure la pression qui devra étre réglée sur le régulateur pour un bon
fonctionnement.

Q2.1.5 A l'aide des documents constructeurs et des caractéristiques du circuit pneumatique, indiquer, en
la justifiant, la désignation du régulateur de pression le plus adapté.
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Q2.1.6 Compléter le schéma pneumatique en implantant le régulateur.

1.4 )
S T = N
| il = B | 4.
R N s I
e e | i
‘ - = < L =30 N E
01_ oz_ o._3 o4 0.5 : :
v AN IAZ
1.1 e

Q3.1.1 A partir du document technique DTR8 de la réévaluation du risque intégrant la mise en place de
barriéres immatérielles, fourni par le constructeur dEASYPAL, repérer le niveau de performance
requis (PLr) pour la commande « arrét robot » sur franchissement barriére immatérielle.

Q3.1.2 A partir de la documentation technique DTR7 extrait de la norme CEI 62 061 concernant la sécurité
des machines, donner le critere gravité (S) pour le PLr repéré a la question précédente.

Q3.1.3 Commenter ce critére en fonction de I'implantation du robot et des barriéres immatérielles.
(voir figure 6 sur DS6)

Q3.1.4 Toujours a partir de la documentation technique, extrait de la norme CEI 62 061, relever les safety
integrity level (SIL) pour le PLr de la fonction commande, « arrét robot » sur franchissement BIM
ainsi que la probabilité de défaillance dangereuse par heure (PFHD) [1/h] correspondante.
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Q3.2.1 A partir des caractéristiques techniques générales de la barriere DTR9 et des conclusions de
'analyse du risque, commenter le choix de I'entreprise pour ce type de matériel. (PL, SIL, PFHD
1/h)

Q3.2.2 A partir des caractéristiques techniques de la barriére « mode de fonctionnement 5 » DTR10,
calculer la distance de sécurité S en mm qu’il faudra prévoir entre la barriére immatérielle et la
zone dangereuse (enveloppe de travail du robot).

Q3.2.3 A partir du chronogramme DTR10 de comportement de la fonction Gating (période d’inhibition de
la protection de la zone) en mode de fonctionnement 5, calculer la durée de gating « T2 —T1 ».

Q3.2.4 A partir du DTR12, repérer les barriéres immatérielles. Indiquer pour chacune d’elle son repére et
sa nature (émetteur/récepteur).

Q3.2.5 A partir des caractéristiques techniques de la barriere DTR9 et du plan d’'implantation (figure 7 du
DS7), compléter le schéma de l'installation en fonction des préconisations constructeur. Justifier
cette implantation.

Barriére pour convoyeur palettes vides Barriére pour convoyeur palettes pleines
| - !
Repére Repére Repeéere Repére
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

DR3 - Document réponses 3
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Q4.1.1 Identifier les éléments participant a la tension de la chaine de transfert.

Q4.1.2 Définir les liaisons manquantes entre les différents sous-ensembles cinématiques, dans le plan de
coupe D-D, en complétant les tableaux.

Liaison entre la cassette 7 et le tendeur 6 Liaison entre le tendeur 6 et le pignon 5
Translation | Rotation Translation | Rotation
X X
y y
Z Z
Nom de la liaison : Nom de la liaison :

Liaison entre le bouton moleté et le tendeur 6

Translation Rotation

=l

<i

Ny

Nom de la liaison :
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Q4.1.3 Compléter, dans les zones en pointillés, le schéma cinématique du tendeur.

Ny

| Ve tendeur 6

i
T
<i

cassette 7 \ /

—
~ -

———— <—bouton molleté

Q4.2.1 Identifier le brin tendu en rouge et le brin mou en vert sur la chaine de transfert.

|
| couronne dentée motrice
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

DR4 - Document réponses 4

Q4.2.2et Q4.2.3:

Q4.2.4 La vitesse de convoyage de la chaine étant de 40 m.min", calculer la vitesse angulaire de rotation
du rouleau moteur en rad.s™ puis sa fréquence en tr.min™".
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Q4.2.5 Calculer la puissance a transmettre notée P.

Q4.2.6 D’aprés le document technique DTR18, déterminer le facteur de service S en fonction des
conditions de travail. (Rappel : la ligne fonctionne 24h/24 ; 300 jours par an).

Q4.2.9 D’aprés le document technique DTR19, calculer I'effort d a I'effet caténaire dans la chaine, noté
Tca.
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Q4.2.11 En déduire I'effort de traction global du brin tendu noté Tg

Q4.3.1 D’aprés le document technique DTR14, définir la direction et le sens de I'effort généré par le pignon
tendeur.

Q4.3.2 Ce choix est-il compatible avec les caractéristiques de la chaine ? Sinon proposer une solution
pour les rendre compatibles.
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NE RIEN ECRIRE DANS CE CADRE

DR5 - Document réponses 5

Q5.1.1 et 5.1.2

192 168 16 53
Adresse |IP
1711]/]0]0]0|0|0]|O
Masque de
sous réseau

Adresse

réseau = ‘IP’
AND ‘Masque’

Q5.1.3 : Déterminer 'adresse du broadcast en binaire naturel et en décimal.

Adresse de

broadcast

Q5.1.4 Calculer le nombre d’adresses de ce réseau attribuables a ce périphérique.

Q5.1.6 Déduire 'adresse du réseau en binaire naturel et en décimal.

Adresse réseau

Q5.1.7 Déterminer I'adresse du broadcast en binaire naturel et en décimal.

Adresse de

broadcast
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Q5.1.8 Afin d’attribuer une adresse IP statique a chaque PC de la ligne, proposer pour ces 4 hétes, les 4
premiéres adresses compatibles avec I'adresse LAN de 'Ewon.

NOM des appareils Adresse IP v4

Superviseur

Robot

Automate

Télémaintenance

Q5.1.9 Une commande « ipconfig /all » donne les informations de la réponse dans le DTR21. Indiquer si
les adresses IP sont bien statiques.

Q5.1.10 Une requéte « ping » depuis un poste informatique donne les informations de la réponse dans le
DTR21. Indiquer et justifier qu’il y a communication entre le PC de télémaintenance et le module
Ewon.
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