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Résumé:

Le travail présenté¢ dans ce mémoire est bas¢ essentiellement sur l'utilisation de 1’
automate programmable industriel (API) pour la commande d’un pont roulant bipoutre
on utilisant le langage de programmation LADDER qui est le langage le plus utilisé
pour les schemas électriques .Aprés avoir trouver le schéma de commande du pont
roulant bipoutre suivant un cahier de charge donné et le matériel disponible ; il faut faire

la conception et la simulation de la commande .

Abstract:

The work presented in this thesis is essentially based on the use of the programmable logic
controller (PLC) for the control of a double-girder overhead crane using the LADDER
programming language which is the language most used for electrical diagrams. After having
found the control diagram of the double-girder overhead crane according to a given

specification and the available equipment; the control must be designed and simulated.
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La manutention des charges exige des équipements de levage de haute performance
opérant de maniére slre, précise et sécuritaire. La disponibilité, la fiabilité et la rentabilité de
ces équipements représentent des facteurs cruciaux quelle que soit I’application [1]. Les ponts
roulants et les grues forment une des solutions les plus largement utilisées dans le domaine de
la manutention et de transbordement. Les ponts roulants prennent de nombreuses formes et
sont trés adaptables a de nombreux environnements [2]. La forte croissance du marché du
transport des outils multiplie le volume des charges a manipuler, imposant des exigences de
plus en plus strictes en termes de performance des grues et des ponts roulants. Ces
performances sont exprimées sous la forme d’un compromis entre les criteres de rapidité
d’exécution, de précision et de sécurité des opérateurs. Pour ces raisons, le controle des
portiques (ponts roulants) exige une grande expérience du pontier. D’une maniére générale,
I’automatisation des systémes de production a ét€¢ une des réponses a ce compromis. Cette
automatisation visait un double objectif : ’augmentation de I’efficacité du systéme technique
(réduction des codts, fiabilité, disponibilité, qualité) et ’amélioration de la sécurité directe des
opérateurs L’objectif principal de cette étude est la conception d’un systéme de commande qui
permet de controler le fonctionnement des ponts roulants. Cette etude fournit des
connaissances et des outils qui permettront a long terme d’autonomiser les opérations de
levage et de placement des charges et de les transporter en toutes securité dans un intervalle de
temps bien optimisé. Cette étude est motivée par : l'utilisation croissante des ponts roulants
dans plusieurs domaines ; une étude indique que dans ce jour, plus de 125.000 ponts et de
grues sont utilisés dans le domaine industriel [3]; les exigences de colt et de sécurité et les
difficultés de la planification des projets impliquant des obstacles dans 1’espace de travail du
pont. Cette étude traite un sujet d’actualité chez les industriels et chercheurs. Les ponts
roulants (Over head Cranes ) et les portiques (gantry cranes) sont des moyens de manutention
qu’on rencontre principalement dans I’industrie pour le mouvement des charges ,dans la
distribution de matériels manufacturés, et dans I’industrie manufacturiere pour I’assemblage

des équipements.

Les travaux réalisés dans le cadre de ce mémoire s’articulent autour des quatre chapitres suivants:
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bipoutre.

> Le premier chapitre est consacré a des informations générales sur les ponts
roulants, leurs importances et leurs différents types, et a abordé une
spécialisation dans un type de pont roulant (bipoutre) pour lequel nous voulons
étudier.

Il est également dédié a mentionner certains des composants du pont roulant

» Le deuxiéme chapitre est consacré a 1’étude d’un cas qui représente un pont
roulant (bipoutre), on proposant un cahier de charge pour rechercher les circuits

de commande et de puissance.

» Le troisiéme chapitre présente le choix du matériel pour la réalisation et la
simulation du circuit de commande on utilisant le logiciel schemaplic 7.6 pour la
conception et le millénium 3AC pour la simulation dans la partie logicielle et les
composants de la commande manuelle et la commande automatique dans la partie

matérielle.

» Le quatriéme chapitre présente la simulation du pont roulant bipoutre par
I’automate Programmable Millinium3 AC on utilisant le langage LADDER et
terminé par la conception du plan d’implantation et la connexion de pont

roulant (bipoutre) a I’automate programmable

v
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I.1.Introduction :

Les ponts roulants sont importants pour les entreprises industrielles (centrales électriques,
usines pour l'industrie fer et acier, grandes installations de maintenance d’équipements... etc.).
Pour manutentions et transbordement d’équipement lourd. Cela facilite le fonctionnement et la
rapidité de mise en ceuvre.

Les ponts roulants sont 'une des solutions les plus couramment utilisées dans la manutention

et le transbordement, Les ponts roulants prennent de nombreuses formes dans plusieurs magazines.

1.2.Définition :

Le pont roulant est une machine, qui permet de transporter des matériaux lourds d’une position a
I’autre d’une maniere précise. Il a la forme d'un pont, car ses deux extrémités sont perchées sur de
hautes colonnes en béton ou des supports métalliques. Le pont roulant se deplace longitudinalement
le long de la voie ferree posée sur le viaduc des deux coétés, ce qui permet d'utiliser pleinement
I'espace sous le pont pour soulever des matériaux et n'est pas géné par l'equipement au sol, car
chaque pont roulant est précisément congu pour un usage particulier ou une application qui
correspond aux souhaits de 1’entreprise de manipuler des matériaux, et il y a des types pour le pont

roulant.

1.3. Classification de pont roulant :

Les ponts roulants sont essentiels dans divers contextes industriels parce qu’ils rendent le
travail plus efficace. L’efficacité d’une grue dépend de la facon dont elle convient aux opérations
spécifiques. Les grues viennent dans un certain nombre de configurations pour offrir des solutions a
des applications variées. Lors de ’obtention d’un pont roulant pour une utilisation industrielle, vous
devez savoir si c’est le bon. Depuis leur création, les grues ont considérablement évolué. La

connaissance du fonctionnement des différents types est essentielle [4].
1.3.1. Grue a portique :

Dans une grue a portique, la poutre repose sur des jambes plutot que d’étre suspendue sur une
poutre de support. Les jambes peuvent étre installées sous terre ou en surface. Les portiques sont
adaptés a une utilisation extérieure car ils n’ont pas besoin de la poutre pour se connecter a la
structure de support d’un batiment. Si vous avez besoin d’une grue dans un chantier naval, un

portique est le bon type de systeme. [4]

-
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Fig .1.1 : Grue a portique

1.3.2. Grue monorail (pont roulant mono poutre) :

La grue monorail est différente du reste parce qu’elle n’a qu’une seule poutre de support. La
grue est reliée a la poutre par un chariot. La grue monorail standard peut transporter du matériel en
ligne droite ou en spirale, mais les rails peuvent étre personnalisés en fonction de I'utilisation. Grue

monorail spécialisée dans la production et l'assemblage, couramment utilisé dans l'industrie

automobile. [4]

Fig.1.2 : Grue monorail
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1.3.3. Grue a potences (grue a fleche) :

Une grue a fleche n’a pas de systéme de piste ; elle se monte sur un mur avec une fléche qui
s’étend sur la zone de couverture. Ces types de ponts roulants peuvent également étre autonomes, ce
qui signifie que le systéme dispose d’une colonne de support individuelle. Cette grue oscille dans un
mouvement circulaire de 180° a 360°. Elle est congue pour maximiser I’espace grace a son petit
rayon. Malgré son utilisation limitée de 1’espace, une grue a fléche peut soulever des charges allant

jusqu’a plusieurs tonnes. [4]

WA gk,

Fig.1.3:Grue fleche

1.3.4. Pont roulant bipoutre :

Les ponts roulants bipoutres sont les modeles les plus courants sur le marché. Une grue de pont
a deux poutres de piste qui sont liées a la structure de soutien du batiment. Cette grue est disponible
en deux configurations : simple et double poutre. La résistance d’une grue de pont double et simple
poutre est presque la méme. Cependant, une poutre double vous permet de soulever une charge plus
¢levée qu’une grue simple poutre. Parce qu’une seule poutre est plus simple, il est plus facile a

installer et moins cher qu’une double poutre. [4]
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chariot
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treuil moufle

crochet

Fig.1.4:Pont roulant

I.4.Composants de pont roulant :
Pour connaitre le travail du pont roulant, nous devons discutés des différentes parties et composants

du pont roulant, et comment il peut affecter le rendement et la conception.

1.4.1. Pont :

Le pont s’étend sur la largeur du batiment. C’est la composante structurelle de base qui relie
Les pistes et le pont se déplacent vers ’avant et vers I’arriere a I’aide de deux moteurs identiques
présents a chaque extrémité (droite et gauche) du pont, pour assurer I’équilibre lors des

déplacements.

Un pont peut étre constitué d’une ou de deux poutres, plus souvent appelées poutres simples ou

poutres doubles.

Les poutres peuvent étre faites d’acier laminé ou peuvent étre fabriquées en soudant les poutres

dans une boite en acier [5]
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Fig.1.5: Pont

1.4.2. Chemin de roulement (runway) :

C'est lui qui déplace le pont roulant (en avent ou en arriére) par les roues .Cela fait partie du

batiment et il y en a deux (2) pour chaque systéme de pont roulant . [5]

Fig.1.6 : Piste du pont roulant
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1.4.3. Treuil :
C’est un dispositif mécanique qui contréle I’enroulement et la relaxation céble, chaine ou tout
autre type de ligne destiné a transporter ou a enlever la charge. Par le moteur qui gére le tambour

pour soulever ou déposer la charge. [5]

PALAN

T

Moteur

Chariot
porte-treuil

TREUIL DE LEVAGE

Tambour
Réducteur

Mécanisme -~ Galets de
de roulement

translation

Fig.1.7 : Treuil de levage

1.4.4. Palan :

Les palans sont des appareils de levage, a systeme démultiplicateur, permettant de deplacer
des charges verticalement et/ou horizontalement et d’exécuter certaines manceuvres. Ils s’adaptent a
tous types de supports comme par exemple les ponts ou encore les potences. Il existe plusieurs

catégories de palans qui, comme pour les ponts, s’adaptent aux charges a soulever. [5]

Fig.1.8 : Palan de levage
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1.4.5. Tombeur :
Le tambour est une partie principal du mécanisme de levage, sur laquelle s’enroule le cable il a une
surface utile tubulaire, elle est fabrique en acier, suffisamment dur pour éviter les indentations crées

par le cable ne viennent détériorer le cable qui le remplace.

Fig.1.9 : Tombeur

1.4.6. Moufle :

I se compose d’un cable de levage, d’une poulie et d’un croché

Fig.1.10 : Moufle
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1.4.7. Cable :

La structure du cable de grue se compose de quatre composants de base qui comprennent :

fils métalliques, supports multifilaires, noyau en acier ou en fibre lubrification. [5]

fil métallique
central

fil métallique
constitutif

ame (acier
ou textile

Fig.1.11 : Cable

1.4.8. Poulies :

Une poulie est une roue qui porte une corde flexible, une corde, un céble, une chaine ou une
courroie sur sa jante. Les poulies sont utilisées individuellement ou en combinaison pour
transmettre la puissance et le mouvement. Les poulies a bords rainurés sont appelées réas. Dans les
entrainements par courroie, les poulies sont fixées aux arbres au niveau de leurs essieux et la

puissance est transmise entre les arbres par des courroies sans fin passant sur les poulies. [6]

Fig.1.12 : Poulies
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1.4.9. Crochet :

Les crochets de grue sont la piece maitresse de toute machine de levage qui supporte presque tout le

poids des charges. [6]

Fig.1.13 : Crochet

1.4.10. Réducteur :

Les réducteurs sont des équipements essentiels pour systeme de levage. Grace a leur grande
puissance, les réducteurs de la vitesse facilitent la manutention de toutes charges puisqu'ils
s’adaptent a une variété de dispositifs de manutention tels les ponts roulants. Les travaux de levage
sont assurés avec la meilleure précision et le maximum de fiabilité. Ces réducteurs sont robustes et
rigides grace a leur construction de qualité irréprochable qui leur confére une durée de vie optimale,

ils ne provoquent pas une nuisance sonore afin de créer un environnement sain opérateurs.
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Fig.1.14 : Réducteur

1.4.11. Freins :

La plupart des ponts roulants modernes ont des freins a disque sur les roues du pont et chariot, C'est

la partie du systeme de freinage qui effectue le travail réel d'arrét du pont roulant.

pare-saleté —
canalisation
hydraulique

disque

goujon —gEd

piston

moyeu de roue

garniture de friction

Fig.1.15 : Frein a disque
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1.5. Principaux mouvements

Tel que le montre le croquis de la figure 1.16, Les différents mouvements d’un pont roulant ;

levage, direction, translation, orientation ; sont assurés par les mécanismes décrits ci-apres

La translation La direction Le levage La rotation
= deplacement du pont = déplacement du chariot = deplacement du = Option sur certains
(droite « gauche) (avant - arriere) mecanisme daccrochage ponts roulants
des charges = rotation du crochet
(en haut - en bas) de levage (0 2 360°)

Fig.1.15 : Principaux mouvements d’un pont roulant

> Levage : Le mécanisme de levage assure la montée et la descente de la charge ; il est
essentiellement constitué d’un moteur, d’un frein, éventuellement d’un frein de sécurité,
d’un réducteur, d’un tambour pour I’enroulement du cable de levage ou, lorsqu’il s’agit
d’un palan a chaine, d’une noix ou pignon a chaine pour ’entrainement de celle-ci. Il est
désigné par I’'un des deux termes suivants : - « palan », lorsque ses éléments constitutifs
forment un ensemble compact. Il est utilisé notamment sur les poutres roulantes, les ponts
et les portiques. - « treuil de levage », lorsque ses élements constitutifs sont distincts. 1l est
utilisé principalement sur les appareils bipoutres.

> Direction : Le mécanisme de direction assure le déplacement du/des chariots porte palan,
ou du/des chariots porte-treuil perpendiculairement au sens de déplacement du pont.

» Translation : Le mécanisme de translation assure le mouvement du pont roulant sur les
chemins de roulement. Ce mouvement est assuré :
Soit par un moteur commandant un arbre de transmission relié aux galets de roulement.
Soit par deux ou quatre moteurs synchronisés entrainant chacun un galet de roulement.

» Nota : Ces trois mouvements selon trois axes orthogonaux permettent au crochet ou a
I’organe de préhension de desservir n’importe quel point du volume défini par le
débattement maximal des différents mouvements. Pour obtenir certaines trajectoires de la

charge, on est parfois conduit a ajouter un degré de liberté supplémentaire : I’orientation.
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» Orientation : Le mécanisme d’orientation ou de giration assure la rotation de la charge
autour d’un axe vertical ; il peut étre intégré au chariot porte-treuil, a 1’organe de

préhension (crochet a rotation motorisée) ou a un accessoire de levage.

Translation

Marche ameére
Charge

v
Soulevage

Fig.1.16 : Principe de fonctionnement

1.6.Conclusion :

Nous avons présenté dans ce chapitre des généralités sur les ponts roulants, ensuite, on a déterminé

les déférents types des ponts roulants et leurs composants principaux.

Nous avons aussi procedé a 1’étude des principaux mouvements pour les utilisés dans le prochain

chapitre : étude de cas.
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I. Introduction :
Notre pont roulant est un pont roulant bipoutre posé qui a trois directions fig ( 11.1):

Le pont se déplace vers I’avant et I’arriere
Le chariot se déplacer vers la gauche et I’adroite
Le palan se déplacer vers le haut et le bas
Il a six moteurs :
Deux moteurs de direction (M1, M2) : moteurs asynchrones triphasés a cage et a deux vitesses
par bobinages séparés et deux sens de rotation pour le pont (ils travaillent en méme temps)
Deux moteurs de translation (M5, M6) : moteurs asynchrones triphasés a cage et a deux
vitesses par bobinages séparés et deux sens de rotation pour le chariot (ils travaillent en méme
temps)
Deux moteurs de levage pour le palan (M3, M4) : moteurs asynchrones triphasés a cage .

Pour commander le pont roulant par la logique programmée, nous devons vérifier le
fonctionnement du

pont roulant on simulant sa commande par le logiciel Schemaplic 7.6 .

[ Moteur m1,md

Kma

|I'u'h:|-teur M3,Ma ]

[ﬁjﬂ’{ AY
Y KMms .

L
L

‘- “h\ .y

Fig. 11.1 : Présentation du pont roulant bipoutre
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Le logiciel Schemaplic 7.6 : est un logiciel de conception et simulation de schémas en
Electrotechnique et en Energétique destiné aux bureaux d’études et a 1’enseignement. Sans Iui,
la seule maniére de tester les schémas électriques était de passer immédiatement a la réalisation
pratique avec tous les risques que cela entrainait lors de l'utilisation du matériel. Il est
désormais possible, avant méme de réaliser des montages, de concevoir et de simuler les

schémas correspondants a I’écran. Et cela pour la sécurité des biens et des personnes.

11.2. Nomenclature :
Le tableau suivant résume les différents composants utilisés dans les schémas :

Q2 Sectionneur a porte fusible.

KM1 Contacteur principal

KM2 Contacteur montée lente
KM3 Contacteur descente lente
KM4 Contacteur montée rapide
KM5 Contacteur descente rapide

KM6 Contacteur chariot a droit

KM7 Contacteur chariot a gauche

KM8 Contacteur pont (avant)

KM9 Contacteur pont (arriere)

KM10 Contacteur chariot vitesse lente

KM11 Contacteur chariot vitesse rapide

KM12 Contacteur vitesse lente

KM13 Contacteur vitesse rapide

KAL1,KA2, | Relais de protection haute T°
KA3
KA4,KA5

S1 BP chariot gauche




CHAPITRE I ETUDE DE CAS : PONT ROULANT

S2 BP chariot droit
S4 BP palan descente
S5 BP palan montée
S7 BP pont arriere
S8 BP pont avant
S9 Commutateur de mise sous tension
S10 BP avertisseur sonore
S3 Fin de course palan bas
S6 Fin de course palan haut
H4 Gyrophare

M1,M2,M3

M4,M5,M6 | Moteurs asynchrones

11.3. Principe de fonctionnement :
On propose le fonctionnement pour chaque partie du pont pour chercher son circuit de
puissance et de commande.

11.3.1. Chariot :

11.3.1.1 Chariot direction droit vitesse lente :

Tout d’abord on ferme le commutateur S9

Excitation de la bobine KM1 qui ferme son contact de maintien KM1(13_14) et les contacts

principaux.

Excitation des bobines KA5 et KA6 qui ferment leurs contacts KA5(13_14) ,

KAG6 (13_14)(23_24)

Appui sur S2 ; excitation des bobines KM6, KM10 et KA4 (temporisateur travail) .
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Fig.11.2 : Simulation du fonctionnement du chariot sens droite vitesse lente
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11.3.1.2 Chariot sens droite vitesse rapide :
> Aprés le temps de temporisation utilisé sur la bobine KA4 (temporisateur travail), fermeture
automatique du contact KA4(TT) (67_68)
> Excitation de la bobine KM11 (temporisateur repos) qui permet I’ouverture automatique du
contact KM11 (21_22) et désexcitation de la bobine KM10.
> Ouverture du contact KM11 (TR) (65_66) suivant le temps utilisé.
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Fig.11.3 : Simulation du fonctionnement du chariot sens droite vitesse rapide
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11.3.1.3. Chariot sens gauche vitesse lente :

» Appuis sur S1, excitation de la bobine KM7 ,fermeture automatique du contact KM7 (13_14)
» Excitation de la bobine KM10 et KA4
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Fig.I1.4 : simulation du fonctionnement du chariot sens gauche vitesse lente
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11.3.1.4. Chariot sens gauche vitesse rapide :
» Aprés I’écoulement du temps de la temporisation utilisée sur la bobine KA4 (temporisateur
travail), fermeture automatique du contact KA4 (TT) (67_68)
> Excitation de la bobine KM11 (temporisateur repos) qui ouvre le contact KM11(21_22) et
ferme le contact KM11 (TR) (65_66) suivant le temps utilisé.
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Fig.11.5 : Simulation du fonctionnement du chariot sens gauche vitesse rapide

11.3.2. Palan :

11.3.2.1. Palan (descente rapide) :

Appuis sur S4, excitation de la bobine KM3 qui ouvre automatiquement les contacts de KM3
(61_62) (21_22).

Excitation de la bobine KM5, Ouverture automatique des contacts de KM5 (21_22) (61_62) et
désexcitation de KM3.
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11.6 : Simulation du fonctionnement du Palan (descente rapide)
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11.3.2.2. Palan (montée rapide) :

> Appui sur S5, excitation de la bobine KM2, qui ouvre automatiquement les contacts de KM2
(61_62) (21_22).

» Excitation du la bobine KM4 qui permet I’ouverture Automatique des contacts de KM4
(21_22) (61_62) et désexcitation de KM2.
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Fig.11.7 : Simulation du fonctionnement du palan (montée rapide)
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11.3.3. Pont :

11.3.3.1. Pont arriére vitesse lente :

> Appui sur S7, excitation des bobines KM9, KM12 et KA3 (temporisateur travail)
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Fig.11.9 : Simulation du fonctionnement du Pont sens arriére vitesse lente
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11.3.3.2. Pont sens arriére vitesse rapide :
> Aprés I’écoulement du temps de la temporisation utilisé sur la bobine KA3 (temporisateur
travail), fermeture du contact KA3 (TT) (67_68)
> Excitation de la bobine KM13 (temporisateur repos), ouverture du contact KM13 (21_22) et
ouverture du contact KM11 (TR) (65_66) suivant le temps utilisé.
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Fig.11.10. Simulation du fonctionnement du Pont sens arriére vitesse rapide
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11.3.3.3.Pont sens avant vitesse lente :

Tout d’abord on ferme le commutateur S9

Excitation de la bobine KM1qui ferme le contact de maintien KM1(13_14)
Excitation des bobines KA1, KA2 qui ferment les contacts KA1 (13_14)

et KA2 (13_14)(23_24).

Appui sur S8, excitation des bobines KM8, KM12 et KA3 (temporisateur travail)
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Fig.11.11 : Simulation du fonctionnement du pont sens avant vitesse lente
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11.3.3.4. Pont sens avant vitesse rapide :

> Aprés I’écoulement du temps du temporisateur utilisé sur la bobine KA3 (temporisateur
travail) fermeture du contact KA3 (TT) (67_68).

> Excitation de la bobine KM13 (temporisateur repos) qui ouvre le contact KM13(21_22) et
désexcite la bobine KM12.

> Ouverture des contacts KM13 (TR) (65_66) suivant le temps utiliseé.
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[1.12. Simulation du fonctionnement du Pont sens avant vitesse rapide
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11.4. Circuit de commande globale de pont roulant :

.
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11.13. Circuit de puissance globale

11.5. Circuit de commande globale de pont roulant :

.
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[1.14. Circuit de commande globale du pont roulant

11.6. Conclusion :

Nous avons présentés dans ce chapitre les circuits électriques des trois parties du pont roulant
(circuit de commande, circuit de puissance) et nous avons proposé la simulation du
fonctionnement d’un cycle de travail du pont roulant en utilisant le logiciel Schemaplic 7.6 .
C’est ce circuit de commande quand va programmé et simulé le fonctionnement on utilisant

I’automate Millénium 3AC .

N
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I11.1. Introduction :

Nous allons commencer a étudier les programmes :
» Schemaplic 7.6 :pour les circuits de puissance et de commande

» Millinium 3 :pour programmation et simulation

> et Nous mentionnerons les composants électrique utilises sur Notre pont roulant.

I11.2. Schemaplic 7.6 :
111.2.1. Lancement de Schemaplic 7.6 :

Cliquant sur I’icone SCHEMAPLIC

Un écran d’accueil comportant les références de 1’établissement et le numéro de Série apparait :

~schemaplic-

Etablissement /| Société : |FENEREIAHCE |

Nom du responsable : |raduga_fb |

Numéro de série : |D—123455?8—9 |

Nombre de postes : |1 |

Numéro de licence : | DRLH-NYQS-ROHS-LGKQ-0BYE-APES-GS3X-DMME-DDSA-
QKHK-TMES-HZVP-AGVE-428 -RNBZ-G3PP-UMDS-L4FE-ESIR-
DB43-5G46-129H-AKUH-BYTT-96RE-Y5

Version du logiciel : 7.6.1151.0

Crédits photographigues : Schneider Electric, . .
Legrand, Rexroth {groupe Bosch) Lancer Schémaplic

I11.1. Ecran d’accueil de SCHEMAPLIC

.
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111.2.1.2. Menu général de Schemaplic 7.6 :
Cliquez sur Suite, le logiciel démarre et une fenétre propose d’ouvrir soit un nouveau schéma, soit
un schéma existant a sélectionner sur le disque dur, soit directement un schéma proposé dans une

liste mise & jour avec les derniers schémas ouverts, comme le montre 1’écran suivant :

[l AL IR e B A N E =S| =& x
Accueil | Edfon  Schéma  Affichage  Préférences %]

EE M M »md [/ © X 0 6

Nouvesu Ouvir Schémas Enregister Enregistrer | Imprimer Apercu | Exercices Médiatheque Editerde | Aide  Apropos | Quitter
récents ¥ sous compasant

o3 x 2 x

L 1 o senéma ecet "
- fent sélectionné: True

gooooonanan

R
LR
g
B
B
B

g 1 x
T — Héristiques: valeurs:
A
Composants simulables
Composants nen simulables
o3 x
Quitte] Nouveau Existant
Données constructeurs | Caractéristiques  Nomenclature
| 1|
|_3_-|

I11.2. Ecran de sélection des schémas de 1’éditeur

Sélectionnez respectivement :

1 .Le bouton Nouveau pour éditer un nouveau schéma vierge.
2. Le bouton Existant pour sélectionner un fichier sur le disque dur (ou tout autre support).
3. Double-cliquez directement sur le nom du fichier récent présent dans la liste que vous souhaitez

lancer.

111.2.1.3.Simulateur de schemaplic:

L’écran de I’éditeur se présente de la manicre suivante :

-



CHAPITRE 11l

CHOIX DE MATERIELS

< Nouveau 1 ML IR e B N =] SCHEMAPLIC

| I :@_aé

Accuel | Edifon  Schéma  Affichage

EE M B & a 7/ & |5

Mouvesu Ouvrir Schémas Enegistrer Enregistrer

Imprimer  Aperqu | Exerdices Médiatheque  Editeur de
composant

o r X

I

Vue 1-Nouveau 1 | Vue 2-Nouveau 1

1 MENU DE L'EDITEUR

ase propos | quttr IBARRE DE BOTONS I

Favoris
Electrique
Hydraulique
Pneumatique
Tableau

Affichage defcomposants
Composarfs simulables
Composargk non simulables

o r x

IlFFICHAGE DES COMPOSANTS

folio 1

Vue 1: X =254Y=3Zoom =100 %

e Menu de I'éditeur :

Accueil Edition Schéma Affichage

e Barre de bottons :

B

Ouvrir

M = & q

Mouveau Enregistrer Enregistrer Apercu

S0us

Schémas Imprimer

récents ¥

e Plan de travail :

c ©o £ £ & u .k L m N o = & =

I PLAN DE TRAVILLE

Préférences

/ © - 00 @

Editeur de Aide Quitter
composant

Exercices Médiatheque A propos




CHOIX DE MATERIELS

CHAPITRE 11l

e Affichage de Composant :

Composants o r X

Fawvoris
Electrique

¢+ Hydraulique
r  Pneumatique
b Tableau

-

Affichage des composants

Composants simulables
Composants non simulables

I11.3.Initiation al’Automate programmable industriel MILLINIUM 3
Crouzet (XD26S 24VDC+XR14 24VDC) :

111.2.2.1 .Structure générale des API :

| |
o o e o Y o

Console de
programmation

Actionnenrs

Capteurs

R, p
ERTREIT |

Les différents modules de I'API sont :
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- Module dentrées : lls permettent a l'unité centrale de recevoir les informations logiques
descapteurs et des boutons poussoirs du pupitre reliés a I'API .

- Module de sorties : lls permettent a l'unité centrale d’émettre des informations ordres detypes
logiques et électriques vers les préactionneurs de I'API .

- Unité centrale : l'unité centrale de traitement est I'ensemble électrique qui effectue le travaildans la
mémoire programme . Les trois parties sont reliées entre elles par des " BUS " ( les bus sont des
faisceaux dehuit fils paralleles, chaque fil véhicule unbit: Ooul).

- Module dalimentation : Deux alimentations de 24V continues ou alternatives pour assurer

laliaison galvanique entre l'automate et le module d’entrées.

111.2.2.2. Types d’automates programmables :

il s
Lello Banat Zen
) ider W, D
ARy !,, 2% ‘4 (Omron)
] men
— [
Logo
(Siemens)
Easy
‘C-ciuéc“
S T1illéni Moeller
.—- Millénium 11 ( )
pyr = (Crouzet)
e T

111 .2.2.3 . L’automate programmable Millenium crouzet :

Alimentation des entrées Entrées

e ———.
as mamsscccccccccnan

n7voe OC InruT

Afficheur Connexion avec le PC

Boutons
d'utilisations

Sorties
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111.2.2.4 Extensions

= Extensions TOR

= XRO6 (4 entrées, 2 sorties) >
= XR10 (6 entrées, 4 sorties)

= XR14 (8 entrées, 6 sorties)

111.2.2.5 Constitution :

Alimentation a partir
/ de 'automate
;‘z;_":,\ l 4VDC DCINPUT

/ e -
Alimentation de g‘g!g

l'automate

Installation du
logiciel

AN
1 —

L'automate

(|

, T
/ Connexion avec
le PC

111.2.2.7.Programmation :
Le module logique propose 2 langages de programmation :
e Langage LD : langage a contacts

e Langage FBD : diagramme de blocs fonction (fonctionna block diagram)

E
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Langage a contacts :

Le langage a contacts (LD) est un langage graphique. il permet transcription relais ,
Il est adapté au traitement combinatoire.

Il offre les symboles graphiques de base : contacts, bobines, blocs.

Langage FBD

Le mode FBD permet une programmation graphique basée sur 1’utilisation de blocs
fonctionnes prédéfinis.

Il offre une large gamme de fonctionnalités de base : taimer, comteur, logique .

111.2.2.8.Méthode de Programmation :
- Apres l'installation du logiciel dans le micro, la I'icOne suivante apparait sur le bureau:

-,

. [
E =

rillemidrm 3

e

- Double Clique sur la I'icone, la fenétre suivante apparait:

v Crouzet Logic Software M3

M3IMOD  Affichage Contréleur  Annuaires ?
Clrleh | “I | e N m|

oart.. @O lesmo st |uNEY

Préférenczs.. L PR RS RES M

1 SansTirel.pm3

2 FALANGUES,, . ABH_.PM3

JFALANGUES),..\EN_LPM3
4 FALANGUES),. \ENILPMS

Quitter

- Cliquer sur le menu fichier, ensuite sur Nouveau, la fenétre suivante apparait pour choisir le

contrbleur:
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Choix du controleur

N

|~ Choix de la catégorie du contréleur

Choix du type de contréleur

Sorties

Entrées
10 TOR + 6 (0-10v)
10 TOR + 6 (0-10V)

|
10 TOR STATIQUE
|

XD26 24VAC 88970164 16 TOR 10 RELAIS

XD26 230WAC 88970163 16 TOR 10 RELAIS

=D26 12vDC 88970165 10 TOR + 6 (0-10V) 10 RELAIS

XD26 24vDC CUSTOM 88974161 10 TOR + 6 (0-10v) 10 RELAIS

<D26S 24VDC CUSTOM 88974162 10 TOR + 6 (0-10V) 10 TOR STATIQUE G|

WN2R 24var CHSTOM fAAR9741R4 1R TAR 1N RFI 415 =3)
Suivant > I Annuler I Aide

- On Choisi le contréleur XD26 en cliquant dessus, ensuite cliquer sur le type XD26S 24VDC

CUSTOM du menu qui apparait, ensuite cliquer sur Suivant, la fenétre suivante apparait:

OIX du controleur

A04w 24VDC CUSTOM 88972805
VDT

Type de Contréleur
Type XD26S 24VDC CUSTOM
Alimentation 24vDC
Entrées 10 TOR + 6 (0-10V)
Soeties 10 TOR STATIQUE
Extensions compatibles
Type Référence Entrées Sorties -~
SENTIERS 1ENTIER

88970211 4TOR
6 TOR

2RELAIS

4ENTIERS
S8ENTIERS

S8ENTIERS

2ANALOG 10BITS 2ANALOG 10BITS
6TOR 4SORTIES 3
Vines PO Avies e
Nombre total dentiées/sorties 24E/16S
Extensions sélectionnées
Type | Référence  Entiées | Soties
XR : XR14 24vDC 88970231 8TOR 6 RELAIS
< Précédent | Suvant> | Aneuder | Aide |

- On choisi les extensions associées XR14 24VDC a partir du menu présenter.

- Cliguer sur Ajouter pour augmenter le nombre d'entrées et de sorties.

- Cliquer sur Suivant, la fenétre suivante apparait:

E
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Choix du controleur f'fl

Type de Contrileur

Base Extensionz non contigugs
Référence =D2ES 24¥DC CUSTOM 1 Mon sélectionné
Alirmentation 240C
Entrées 10 TOR +E (0-104)
Sarties 10 TOR STATIQUE Extensions
1 Maon sélectionné
2 Mon sélectionné
Mombre total dentrées/sorties 16E /105

Sélectionner le type de programmation

Ladder FBD

<Précédent| Suivart » | Annuler ‘ Aide ‘

- On choisi le type de programmation Ladder ou FBD on cliquant dessus, ensuite en clique sur

Suivant, la fenétre suivante apparait si on a choisi la programmation avec, Ladder, ce qui
représente:

e Une feuille de travail contenant 7 colonnes et 120 lignes. La ligne peut contenir 5 contacts et
une bobine.

= Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition]

f;lF\Eh\Er Edition Mode M3MOD  Affichage  Outils Confrfileur Options  Annuaires  Fenétre 7

=2 &7 0% v =R 0 Ligrels) /120

5= e

B[ rire- auteur- v 0.0 || PROGRAMME |[ %0388 24vDC cugTOM |

Mo | Contact | [ contact 2 [ contat 3 [ contact 4 Contact § Bobine Commentars

e La barre des fonctions d'entrées qui contient :

A I | |- 1234 =< f
‘ b PRESET [ | Wo3rEeD > - '[]' % . 'I:I'/*
L M D | [TIMERS| |COONT| |ColNT| |[T234]) |nerios| |TEXTE
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€@ Fichier Edition Mode M3MOD Affichage Outils Conbéleur Opfiors Annuares Fenstre 7
IR [[foes =T| % - | @ @ [ 0 Lignefs) /120
NOoAB|=-2-B5- BTl 4 sor g | B%ED

lspepas® | ESM

iy ; %,
I TEXTE *
';% i [ CorETEE W—;‘ o e 4WDC CUSTOM | | #R14 28vDC

0z 12 it E

03 13 15 [ cortact 3 [ contact 4 Contact 5 Bobine Commentairs
0L 14 16 16

05 15 kAl

U5 16 18 Ia

0717 19 R

TENT 2 I8

05 19 2T

[ 1n Z W

[T 1B e

12 ¢ 28 Iy

003

2touches A/B

- Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition*]
Qﬂch\er Edition Mode MaMOD  Affichage Outils Contrdleur Options  Annusires Fenétre 7

SRR R] [[oos <] - @[ Olwiim
NEEN I AN R I L
PPuREP R |ES M

Contact 1 Contact 2 | Contact 3 ‘ Contact 4 Contact 5 Bobing Commentaire

T m
. E% A ! RAMME || D265 24vDC CUSTOM
0]

hl

5

o0t

o2

& Fichier Edition Mode M3MOD  Affichage Outils Contrdleur Options  Annuaires  Fendte 7
Dsﬂ\g@g\nm\é\?| Hlmu% EIERIr=EL T Lignef=) 7 120
NOo A= -2 - BB STl o ok £ | % %L

| #v=mey ¥

[L1[9] & 1
o 1 | Commentaire [Mo I | Commentaire’
-\Mf mi [ 1 5 R ﬁ MFE L g s R
[ ] 1z M2 { I 5§ R 16 MG E I s R .
Contact 1|02 M3 1 §R 17 MH 1 8 R Cantact § Bobine Commentars
e m+ [ ) s R 18 M [ 1 s R 6 SortleS
5 ms [ | s R 12 Mk [ 1 s R
65 mé [ ] s R oML [ ) s R
T w7 [ 1 3R ZomMN [ 1 5 R
8 Mz [ I 5 R 2z Mo [ 1 s8R O
g ma L1 s R Z omp L1 s R Leeeoennns
flo ma [ 1 5 R 24 me [ @ 5 R
it me [ 1 s R 22 mr [ 1 8 R
[z mc [ | 5 R 2 ms [ | s R
M Mo [ 1 5 R oMt [ 1 3R
4 ME L[] 8 R T WU [ ] 5 R feeeeee L

X 12 temporisateurs(Ts.........TL)

E
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- Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition*]
&FIEHIEI’ Edition Mode M3MOD  affichage  Outils Contrdleur Options  Annuaires  Fenétre 7

D@ BB (& 2 [Joos <11 4 - g @ [ 0 Lignels] 7 120
SO AB|=-2-5 B ST 0 e %ok & | T %D
(pRe=mey @ |ESM

E' 0 5 |§|
£93 [ Titre - Auteur- v 00 PROE% T |T R‘ Commentaire |, ™
0z T2 TR
o[ Contact 1 [fox 3 TR [ Contact 4 Contact 5 Bobine Commentaire
03 T4 T R
05 15 T R
oot [0 T T R
07 17 T R
g T8 T R
1 03 T8 T R
[0 12 T R
00z i T8 T R
iz Tc T R
o3

16 compteurs (Cs.........Cg)

&F\:hier Editon Mode MIMOD  Affichage Outils  Contrdleur Options  Annuaires  Fenétre 7

DeH BB« n\@\?‘ H|mm ;||§v|limm| O Lignels) 7 120
NOo A= L -5 E Sl o s o & | %%
PEFERMY P|ES M

5[5 @)
[1233]| [vkepros| |TEXTE
8| Tive - Auteur- .00 |[ PROGR "Ni - ‘o o R‘ Commentaire
0z cz ¢ D R
Wo | Contact 1 [contactz Jo3 ¢3¢ D R [ Contact 4 Contact 5 Bobine Commentaire
c4 CDR
05 c5 C O R
@n 05 C6 G O R
07 7 C DR
05 C8 C O R
— 08 c9 G O R
[0 c& ¢ DR
T2 Ml c8 ¢ DR
Mz cc ¢ D R
2 CO ¢ DR
— Mf CE ¢ DR
[ cF ¢ D R
- E cC C DR

X 8 comparateurs (Vi.........Vs)

~- Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition*]

@ Fichier Edition Mode M3MOD  affichage  Outils  Comtrdleur Options  Annuaires  Fenéte 7

S IR [Joow =T % - [ e @] 0 Ligne(s) 7120 |
NCDCAB[=-2-2-[EA T 022 | W RET

PReERePY ESM

B33 [ Titre - Autewr- v 0.0 |[ PROGRAMME || ¥D255 24vD: % i b
2 W2
No_[ Contact 1 [ contact 2 3 w3 [ contact + Contact 5 Bobine Commentaire
4 Vi
05 V5
001 06 V6
07 w7
08_vo
o0z
005

X 8
horloges

%F\(h\er Edition  Mode M3MOD  Affichage  Outils  Contréleur  Options  Annuaires  Fenétre 7

DM+ B[~ &2 oo =] 4~ g a@l T Lignel) /120 |
NCDC ABE=S-Z-2- S50 e e 0§ | %% (Pl
pRema R [ESM

Es3
% Pe)
B33 [ e - Autenr- v 0.0 ][ PROGRAMME ][ %0265 24¥DC CUSTC[Gy
no_| contact 1 [ contact 2 [contac: {03 P3 ft Contact 5 Babine Commentaire . 1
i

001

b 6 feuilles
texte
i) (TX]_......
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.TXo)
B
-
DEH sBe o0 - & 7 [roon =] EEIR

| [ (@] %4

E83( Tite - Auteur- vo00 || PROGRAMME || #0285 26vDC cuSTOM | E'@ | R [ CETEEREE

TH2  RX2

No | Contact 1 [ cantact 2 [ Cantact 3 TH3  RM3 [ cantact 5 Babine: Commentairs

TH4  RX4

THT  RMT
TAB  RXB
TA8  RX3
RA

1
3

7]

as

i 0E T¢6 RXE

a7

it}

g

g

=
=4

F
&
4
5
&

=)
B
o
o
<
o

=)
S
=]
o
5
=

=
=
i
a
B4
fri

=

:
B
3

& Les 3 modes : édition (E) , simulation (S) et monitoring (M)

= Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition]

:‘F\Ehwer Edition QEEEEN M3MOD  Affichage Outils Controleur  Options  Annuaires  Dessin Ferétre 7

== v Edition l'ﬁ? [ R = =]
oo AR Sirnulation l,
o MOARONNG. e

- - PR RMYY ESM
5| m Fe0 | Fep_c| sFc | Losic| our

3
T A6 S[FSEl = [ O[5 [NUME  [%A
—Dll_Aflﬂ_l_‘.mﬂ|1‘0NUMlQ: B2 AV Al PN

| mitre - Auteur-v: 0.0 || PROGRAMME || ¥D285 24vDC cUSTOM | [ xa0sw 24vDC CUSTOM |

- |

111.3. Les composants électriques :

111.3.1. Contacteur :

Fondamentalement, un contacteur est un appareil de commutation électrique. 11 est utilisé pour
allumer et éteindre un circuit électrique. C'est un type spécial de relais, mais il existe une différence
fondamentale entre le contacteur et un relais. Le contacteur est principalement utilisé dans les
applications ou une capacité de transport de courant plus élevée est impliquée, tandis que les relais
sont utilisés pour des applications a courant plus faible. Les contacteurs sont compacts et peuvent
étre montés facilement sur le terrain. Habituellement, ces appareils comportent plusieurs contacts.
Les contacts sont pour la plupart normalement ouverts et fournissent une puissance de
fonctionnement a la charge chaque fois que la bobine du contacteur est alimentée. Les contacteurs

sont couramment utilisés avec les moteurs électriques. [7]

.
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- 000
KMI cimn \\\
A2 2 14 |6
Symboledanslecircuitde Symboledanslecircuit
commande depuissance

Fig.111.3. Contacteur

111.3.2. Relais thermique :

Les relais thermiques sont un type de dispositif électrique utilisé pour protéger les moteurs et
les circuits électriques contre les surcharges, souvent utilisés avec des contacteurs. Les relais
thermiques ont pour fonction de commuter automatiquement les contacts par la dilatation et la

contraction thermiques des tiges metalliques. [8]

r-zl - ¢I
Symbole danslecircuitde Symbole danslecircuitde
commande puissance

Fig.111.4 : relais thermique

111.3.3. Sectionneur :

Le sectionneur est un dispositif mécanique qui remplit en position ouverte
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les exigences spécifiées pour la fonction de sectionnement

il
SRER

L1 2 13 N

Images

Symboledanslecircuitdeco

mmande

Symboledanslecircuitdep

uissance

111.3.4. Disjoncteur :

Fig.111.5 : Sectionneur

Le disjoncteur est un appareil électrique utilisé dans un circuit différent pour fournir une protection

contre différents défauts comme un court-circuit, il coupe le circuit lorsqu’un défaut se produit. [9]

= | o3 [ 1]

AL I | By

~ /J"j\,., O .|

ool ds | © ~d32

Egm < [*:f o 1’> l‘> 1’>
Images Symbole dans | Symbole  dans le

e

lecircuitdecommand

circuitdepuissanc

e

Fig.1.20 : disjoncteur
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111.3.5. Fusible :

Nous définissons le fusible comme un dispositif de securité électrique qui supprime le courant

électrique d’un circuit électrique lorsque le courant dans le circuit électrique est trop élevé. [10]

Images Symbole

Fig.111.6 : fusible

111.3.6. Bouton poussoir :

L'interrupteur a bouton-poussoir est généralement utilisé pour allumer et éteindre le circuit de
commande, et c'est une sorte d'appareil de commande qui est largement utilisé. 1l est utilise dans les
circuits électriques de contréle automatique pour envoyer manuellement des signaux de contréle
pour contrbler les contacteurs, les relais, les démarreurs électromagnétiques, etc. Sa caractéristique
est qu'il est installé dans la machine et I'instrument en cours de travail, la plupart du temps est dans
I’initial position d'état libre, et seulement en cas de besoin, il est converti au deuxiéme état
(position) sous l'action d'une force externe. Une fois I'effort extérieur supprime, du fait de I'action

du ressort, lI'interrupteur revient en position initiale. [11]

S1 [--

- \i\l -

Boutonpoussoirarrét

(NormalyClosedNC) Symbole
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k)

Boutonpoussoirmarche(N S1 E_-_\,\
ormalyOpen NO)

Symbole

Fig.111.7 : Bouton poussoir

111.3.7. Moteur asynchrone :

Un moteur électrique qui fonctionne avec du courant alternatif est appelé moteur asynchrone. Ce
moteur fonctionne principalement sur le courant induit dans le rotor a partir du champ magnétique
tournant du stator. Dans cette conception de moteur, le mouvement du rotor ne peut pas étre
synchronisé via le champ mobile du stator. Le champ tournant du stator de ce moteur peut induire
un courant dans les enroulements du rotor. A son tour, ce courant va générer une force pour pousser
le rotor en direction du stator. Dans ce moteur, comme le rotor n'est pas en phase avec le stator,

alors le couple sera généré. [12]

Fig.111.8 : moteur asynchrone

Ce tableau représente les propriétés et les caractéristiques des Moteurs asynchrone
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Desi gnation Ref erence Nber Poles Couront (A) V(tr/min) Pu (kw)

M1 19/18 kf 8 2.6 700 0.28

,M2 8-2 2 2.8 2870 1.1

M3 16/7 PA 4.1 14

M4 28/12 29 125

M5 16/6 8 1 640 0.15

M6 8-2 2 1.2 2740 0.6

111.4. Conclusion :

Nous avons présenté dans ce chapitre les programmations utilises, schemaplic 7.6 que nous précise

le fonctionnement de mouvement du notre pont roulant et leurs composant électrique.

Aussi nous avons procédé a I’étude de millenium 3 pour simulé notre pont roulant prochain

chapitre.

.
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IV.1. INTRODUCTION :

La simulation est la conversion des parametres électriques en modeles d'ingénierie.

Pour simuler le fonctionnement du pont roulant bipoutre, nous devant connaitre le circuit que nous
allant programmé et le langage de programmation de ’automate utilisé.

Dans ce chapitre, notre objectif est de réaliser un programme pour simuler la commande a aide

du logiciel Millénium 3AC en utilisant le langage LADDER :

Notre machine est un systéme composé de trois parties :

¢+ Premiére partier le pont.
p p
% Deuxieme partier le palan.
p p

% Troisieme partier le chariot.

IV.2.Adressage des entrées et des sorties :
L’ adressage des entrées et des sorties du circuit de commande du pont est le suivant :

IV.2.1. Adressage des entrées (input) :

Label Adresse Label Adresse
S1 11 S10 1A
S2 12 F1 IC
S3 13 F8 ID
S4 14 F9 IE
S5 15 F10 IF
S6 16 F11 IG
S7 17 F12 IP
S8 18 F13 1Q
S9 19

IV.2.2. Adressage des sorties:

Label Adresse Label Adresse

KM1 01 KM9 09

KM2 02 KM10 OA

KM3 03 KM11 OF

KM4 04 KM12 0G

KM5 05 KM13 OH

KM6 06 H1 0J

KM7 o7 H4 OK

KMm8 08 H6 oL

0
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IV.2.3. Adressage des mémoires:

Le circuit de commande contient des sorties secondaires (non visuelles) qui sont matérialisées par
les bobines KA et des boutons poussoirs a plus de deux contacts, dont on doit ajouter des mémoires
et faire I’adressage qui est :

Label Adresse Label Adresse
S1 M1 KAl M9
S2 M2 KA?2 MA
S3 M3 KA3 MB
S4 M4 KA4 MC
S5 M5 KA5 MD
S6 M6 KAB ME
S7 M8 KA7 MF
S8 M9 KA8 MG

Label Adresse
KM1,F1,51,52,KA6 MN
MH,M2,M1,KAG6 MH
MH,M5,M4,M3 MD
MH,M4,MS,M3,1D,M3 MP

IV.3.Edition (Programmation):
Schéma global en langage LADDER (LD) de la partie chariot comme le montre la Fig.1V.2 .

Mo | Contact 1 | contact 2 | contact 3 | contact 4 | contact 5 | Bobine
Lt
018 0
Luz
018 0
ot L
020 1t 0
Lo
021 0
MH m2 M1 G T LoF ~
022 1t ] 1| 4 i} {}
oE mi " M2 " TS s
MH 2 M1 M L
024 s
o7 F oF Low
025 0
MN
02
MH 1 M2 M Cum
027 0
M o Loz n
028 L
025 My ' of I F u Luc e
MN ‘ ull
030 0
| MN o tog
031 i1 0
M or ‘
032
MH L up
033 i1 0
M L
034 0

Fig.IV.1 : Edition du circuit de commande du chariot

.
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IVV.3.1. Simulation d’un pont roulant par millenium 3 AC :

Pour brancher le pont roulant :

» Fermeture du commutateur S9, excitation de la bobine KM1
» Fermeture de KM1 (13_14)

» Excitation de la bobine KAS et fermeture KA5(13_14)

» Excitation de la bobine KAG et fermeture KA6(13_14)(23_24)

IV.3.1.1. Premiére partie le chariot :

L=

(=]

o

L=

MH

s T4 Lar
I} I}

L=

MH

M2 T8
1L

L=

M1 Ly
11

L=

MJ

a7

L=

MN

MH

1] L un
1L

L=

MJ

L=

MJ

ar

L=

MN

MN

o

L=

aor

[=]

L]

Fig.1V.2 : Simulation de la commande du circut du chariot

IV.3.1.2. chariot marche gauche vitesse lente :

» Impultion sur S1 ,excitation de la bobine KM7
» Fermeture le contact KM7(13_14) et overture KM7(21_22)
» Excitation de la bobine KM10 et KA4

[=]

&
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[
H ' M n
1k U
E
3 1L = f
V
ir
il MH n
v
[o
ol n
v
E
AH 2 M1 T aF n
L1
mi e M2 ' TTE n
v
MH m2 M1 ME g
1L 14 1L 1L f
1k L U
M o7 F 8 oF Toa
11 1} 14 14 14 Iy
v
MN
Ly
MH ' mi e M2 ' N n
v
] [
L0 1L = 14 o f
V
F [
CJ 1L e 11 14 = f
1k U
MN I ‘ it n
1k U
MH i of . Los N
‘ Ly
!l
AH Y] N
‘ Ly
MD Y ~
|

Fig.1V.3 : Simulation de la commande du chariot sens gauche vitesse lente

1VV.3.1.3. Chariot marche gauche vitesse rapide :

>

YV V. V V V

Apreés le temps utiliser sur la bobine KA4 (temporisateur travail)
Fermeture du contact KA4 (TT) (67_68)

Excitation de la bobine KM11 (temporisateur repos)

Ouverture contact KM11(21 22)

Désexcitation de la bobine KM10

Ouverture le contact KM11 (TR) (65_66) a temps utilisé
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IV.4 : Simulation du Chariot marche sens gauche vitesse rapide

1V.3.1.4. chariot marche droit vitesse lente :

> Impultion sur S2 ,Excitation de la bobine KM6

» Overture KM6(21_22)

> Excitation de la bobine KM10 et KA4
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IV.5. Simulation de la commande du chariot sens droit vitesse lente

1VV.3.1.5. Chariot marche droit vitesse rapide :
> Apres le temps utiliser sur la bobine KA4 (temporisateur travaille)
Fermeture le contact KA4 (TT) (67_68)
Excitation de la bobine KM11 (temporisateur repos)
Ouverture le contactKM11(21_22)
Désexcitation de la bobine KM10
Ouverture le contactKM11 (TR) (65_66) a temps utilisé

YV V V V V




CHAPITRE IV PROGRAMMATION ET SIMULATION

" [
i

n
i
L
12 ~
U
L
14 n
H {
=
n
U
. 1
2 4 1} 4 LE] n
¥ 11 ¥ {
TT=

N
o

IV.6. Simulation de la commande du Chariot marche sens droit vitesse rapide

I1V.3.2. Deuxiéme partie le palan : La partie du palan comme le montre la Fig.1V.5 .
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Fig.IV.7 : Edition du circuit du palan

9



CHAPITRE IV PROGRAMMATION ET SIMULATION

1VV.3.2.1. Palan des cente vitesse rapide :

» Impulsion sur S4, Excitation la bobine KM5
» Ouverture de la contact KM5(61_62) (21_22)
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Fig .1V.8 : Simulation de la commande du Palan descente vitesse rapide
1VV.3.2.2. Palan montée vitesse rapide :

> Impulsion sur S4 , Excitation la bobine KM5
» Ouverture le contact KM5(61_62) (21_22)
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Fig : IV.9 : Simulation de la commande du Palan montée vitesse rapide
IV.3.3. Troisieme partie le pont :
03s 2 1F G
— . Lum ~
020 uJ
= I : W ’ T 2 1 = T - 0
a2 " 1a LLEE 3
093 | T . W u 1 ! T 0
; dH T “ ] WA IT a
s I = 1 2 0
05 | i = T
= I L e 1L = 4 L4 £ 4 i N
os7 1T ir L4 Ll Ld ] U
] = | L o 1L
0as
09 - = 2 4 = {
E AT L & L T3 c
oL T = " Los 5
102 = { F 2 ¥ oa 9
us o2 Of a4 '
102 L
E - i F Cum B
105 [ Y " T b

Fig.IV.10 : Edition du circuit de commande du chariot
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Fig.1V.11 : Simulation de la commande du circut du pont
1VV.3.3.1.Pont marche arriére vitesse lente :

> Impultion sur S7 Excitation de la bobine KM9
» Fermeture le contact KM9(13_14) et ouverture KM9(21 22)
» Excitation de la bobine KM12 et KA3
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Fig. IV.12 : Simulation de la commande du Pont sens arriére vitesse lente.

1VV.3.3.2. Pont marche arriere vitesse rapide :

> Apres le temps utiliser sur la bobine KA3 (temporisateur travaille)
Fermeture le contactKA3 (TT) (67_68)

Excitation de la bobine KM13 (temporisateur repos)

Désexcitation de la bobine KM12

>
>
» Ouverture contact KM13(21_22)
>
>

Ouverture le contacteur KM13 (TR) (65_66) a temps utiliser
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Fig.IV.13. Simulation de la commande du Pont sens arriere vitesse rapide.

1V.3.3.3. Pont marche avant vitesse lente :

> Impultion sur S8 ,Excitation de la bobine KM8
» Fermeture le contact KM8(13_14) et ouverture KM8(21_22)
> Excitation de la bobine KM12 et KA3
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Fig.1V.14 : Simulation de la commande du Pont sens avant vitesse lente
1VV.3.3.4. Pont marche avant vitesse rapide :

Apreés le temps utiliser sur la bobine KA3 (temporisateur travaille)
Fermeture le contact KA3 (TT) (67_68)

Excitation la bobine KM113 (temporisateur repos)

Ouverture contact KM13(21_22)

Désexcitation de la bobine KM12

>
>
>
>
>
» Ouverture le contact KM13 (TR) (65_66) a temps utiliser
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Fig. 1V.15. Simulation de la commande du Pont sens avant vitesse rapide
IV.4.Plan d'implantation :
La figure suivante représente le cablage des sorties de ’automate programmable.
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Fig.IV.16 :Schema de connéxion des sorties de I’automate programmable
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La figure suivante représente le cablage des entrés de 1’automate programmable
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Fig.1V.17:Schema de connéxion des entrés de 1’ automate programmable

L’automate programmable est représenté avec son alimentation et son extension dans la

Fig.IV.18 .
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Fig.IV.18 :L’automate programable
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IV .5.Conclusion :

Dans ce chapitre nous avons exposés une étude de programmation et de simulation des parties
du pont roulant pipoutre a I’aide de I’ automate Millenium 3 et nous sommes arrivés a mettre

en évidence I’intérét de I'utilisation de la logique programmée, surtout la programmation en

langage LD (langage a contact) .

-
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Conclusion générale

L’automate programmable industriel A.P.I est aujourd’hui le constituant le
plus répandu pour réaliser des automatismes. On le trouve pratiquement dans tous les

secteurs de I’industrie car il répond aux besoins suivants:

> Simplifier le travail de I'nomme qui, libéré de la machine, peut se consacrer a des
activités plus qualifiantes ;
» Améliorer la productivité des installations en augmentant leur autonomie de

fonctionnement.

> Renforcer la qualité par une surveillance permanente des productions et augmente la

sécurité des installations ;

»  Reéaliser, notamment grace au développement des techniques programmables, de
I’installation plus souple, plus flexible d’emploi et susceptible de fournir des productions
différentes par simple changement de programme.

Dans ce mémoire nous avons présenté la conception de la commande du pont roulant
bipoutre posé, apres avoir proposé un cahier de charge et trouver le circuit de
puissance et le circuit de commande, nous avons fait le choix de la partie logicielle et

la partie matérielle.

Nous avons choisi I’automate millenium 3 AC parce qu’il a plusieurs sorties et
entrées et il convient a notre travail et en méme temps il est économique et facile a

programmé et connecté.

Le probléme rencontré dans la programmation en langage LADDER est que la
page de travail contient cing colonnes pour programmer cinq contact en série, cela
nous a obligé a ajouté des mémoires pour résoudre le probleme.

Ce travail nous a permit de voir I’intérét de passage de la logique céblée a la

logique programmée.

Comme perspectives a notre travail, on souhaite la disponibilité d’un automate
programmable de grande capacité d’entrées et de sorties pour pouvoir connecter

I’automate et faire la réalisation compléte.
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