	Bugeia joël
	E.S.T.I.     



	Sûreté de fonctionnement

Protection d’un opérateur par éloignement : commande bimanuelle



	Niveau : TERMINALE
	Travail Pratique
	Durée : 3 h 00


	COMPETENCES ATTENDUES

	


	PREREQUIS

	· Macro-représentation du GRAFCET (séquence répétée ou sous-programme qui représente une tâche)




	CONNAISSANCES NOUVELLES

	· Notions de sûreté de fonctionnement




	CONDITIONS D’ETUDE

	· PC + logiciel AUTOMGEN




	EVALUATION
	A
	B
	C
	D
	E

	- Quantité de travail fourni
	
	
	
	
	

	- Initiative et autonomie
	
	
	
	
	

	- Organisation, mise en œuvre, contrôle d’une activité de réalisation, de maintenance
	
	
	
	
	

	- Mobilisation des connaissances
	
	
	
	
	

	Appréciations : 




	
	Sûreté de fonctionnement

Protection d’un opérateur par éloignement : commande bimanuelle
	


1. Risques mécaniques

Toute cause capable de provoquer une lésion ou d’atteindre à la santé est appelée risque.
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Fig. 1 : exemples de risques mécaniques.


2. La commande bimanuelle ?

L’éloignement de l’opérateur chargé de placer ou de retirer des pièces sur une machine dangereuse est une solution souvent adoptée. L’usage d’un dispositif de ‘’commande bimanuelle’’ permet en particulier de mettre ses mains hors de portée de la zone dangereuse : celles-ci sont en effet toutes deux nécessaires pour enclencher et maintenir les mouvements dangereux de la machine. La nécessité d’une action simultanée des deux mains et l’éloignement du pupitre garantissent la sécurité de l’opérateur.
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Fig. 2 : commande bimanuelle.

L’éloignement des zones dangereuses de la machine et la nécessité d’une action simultanée des deux mains garantissent la sécurité de l’opérateur.


Les caractéristiques fonctionnelles des machines les plus dangereuses sont les suivantes :

( l’opérateur doit obligatoirement faire usage de ses 2 mains pendant la même période ;

( les signaux d’entrée, lorsqu’ils sont appliqués, doivent créer et maintenir le signal de sortie ;

( le relâchement d’un bouton poussoir sur le pupitre, doit interrompre le signal de sortie ;

( la conception du pupitre (position des mains, protecteur par ‘’oreilles’’, distance des actionneurs, etc.) doit interdire la possibilité de fraude ;

( la réinitialisation du signal de sortie ne doit être possible qu’après relâchement des 2 boutons poussoirs ;

( l’action sur les boutons poussoirs doit, enfin, s’effectuer dans une fenêtre de temps maximale de 0,5 s (action synchrone).

	Il est toutefois important de remarquer que l’usage d’un tel dispositif n’assure que la protection de l’opérateur. En ce qui concerne les risques encourus par les tiers, l’opérateur doit avoir une vision complète de la zone dangereuse.

D’autres dispositions préventives doivent être prises pour ceux-ci, notamment vis-à-vis des agents de maintenance. C’est ainsi qu’un bouton d’arrêt d’urgence est souvent placé sur le pupitre de commande bimanuelle, entre ses deux boutons poussoirs.

La sûreté d’une commande bimanuelle peut, enfin, être augmentée par l’usage d’un module de sécurité spécialisé, dédié à ce type de fonction.
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Fig. 3 : dispositif de commande bimanuelle d’une machine.


	
	Travail demandé


1. Compléter le GRAFCET

· Compléter le GRAFCET ci-dessous correspondant à une telle commande.

( § 2. La commande bimanuelle ?
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Fig. 4 : GRAFCET d’une commande bimanuelle.
	Rappel (NF C 03-190) :

Prise en compte du temps dans une réceptivité.

La notation « t/8/5S » signifie 5 secondes écoulées depuis la dernière activation de l’étape 8.
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2. Application de la commande bimanuelle à une presse à poinçonner

2.1. But de la presse à poinçonner

Insculper à l’aide d’un instrument (poinçon) en acier trempé des pièces volumineuses d’orfèvrerie ; la marque elle-même (notamment celle qui garantit le titre du métal).

2.2. Présentation de l’installation

Cette installation comprend deux vérins double effet commandés par des distributeurs 4/2 monostables à pilotage électrique :

· le vérin 1C destiné au poinçonnage de la pièce ;

· le vérin 2C destiné au bridage (serrage) de la pièce.
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2.3. Fonctionnement

L’opérateur chargé de conduire la presse à poinçonner doit effectuer les opérations suivantes :

· chargement manuel de la pièce dans l’étau ;

· bridage (serrage) de la pièce ;

· actionner la commande bimanuelle (si : pièce serrée . pas maintenance . poinçon en position haute).

En mode maintenance, il est possible de contrôler le bon fonctionnement du vérin de poinçonnage.

Remarque : afin de simplifier l’étude, la gestion de l’arrêt d’urgence n’est pas pris en compte.

2.4. Schéma du circuit de puissance pneumatique
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Rappel : éléments de décodage et conventions de repérage.

La machine étant représentée à l’état initial, un même repère numérique s’applique :

· au vérin ;

· aux capteurs de position ;

· aux pilotes de distributeur, 

en y accolant respectivement les lettres C, S et D.

Les capteurs normalement actionnés à l’état initial sont affectés de l’indice 0.

Les mouvements :

· de sortie de tige sont affectés du signe + ;

· de rentrée de tige du signe -.

2.5. Tableaux des Entrées/Sorties

Entrées (auxiliaires de commande et capteurs)

	Repère
	Fonction et remarques

	SMD
	Bouton poussoir à impulsion (montée / descente du poinçon)

	SP
	Bouton tournant (serrage pièce)

	SM
	Bouton tournant à serrure (maintenance)

	1S0
	Détecteur de proximité inductif (tige vérin 1C rentrée)

	1S1
	Détecteur de proximité inductif (tige vérin 1C sortie)

	2S0
	Détecteur de proximité inductif (tige vérin 2C rentrée)

	2S1
	Détecteur de proximité inductif (tige vérin 2C sortie)

	BP1
	Bouton poussoir (commande bimanuelle main gauche)

	BP2
	Bouton poussoir (commande bimanuelle main droite)

	AU
	Arrêt d’urgence à accrochage mécanique et déverrouillage par clé (commande bimanuelle)


Sorties (pré actionneurs et actionneurs)

	Repère
	Fonction et remarques

	1C
	Vérin double effet avec piston magnétique et amortisseur pneumatique (( du piston en mm = 80)

	1D
	Distributeur 4/2 à pilotage électrique monostable

	2C
	Vérin double effet avec piston magnétique et amortisseur pneumatique (( du piston en mm = 63)

	2D
	Distributeur 4/2 à pilotage électrique monostable


2.6. Travail demandé

2.6.1. Compléter les deux GRAFCET selon le point de vue ‘’partie commande’’ relatifs à cette applications proposés page suivante ainsi que les schémas en langage ‘’LADDER’’ puis faire vérifier votre travail par le Professeur.

2.6.2. Codage sous AUTOMGEN

· Lancer le logiciel AUTOMGEN puis ouvrir le projet ‘’COMMANDEBIMANUELLEELEVES’’ du répertoire ‘’COMMANDEBIMANUELLE’’ puis enregistrer ce projet dans le même répertoire mais sous le nom : ‘’COMMANDEBIMANUELLEELEVES[VOTRENOM].

· Compléter le folio N° 1 de ce projet conformément au travail effectué précédemment (2.6.1.).

Remarques : vous devez pour cette application marquer le début et la fin des symboles par le caractère ‘’_’’ (souligné, associé à la touche [8] du clavier), exemple : _PETITAVI_ ou _NAIN_.
2.6.3. Essai du programme

· Compiler puis lancer l’exécuteur PC.

· Valider le bon fonctionnement de votre programme (conforme au fonctionnement précisé en 2.3. et au principe de base de la commande bimanuelle précisé au paragraphe 2) puis appeler le Professeur pour faire contrôler votre travail.

Remarques : vous pouver changer la valeur de la temporisation T1.

	GRAFCET : ‘’ PROGRAMME PRINCIPAL ’’
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	GRAFCET : ‘’  SOUS PROGRAMME MONTEE DESCENTE POINCON ‘’
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SCHEMA EN ‘’ LADDER ‘’

Le symbole _CI_ (Conditions Initiales) est associé au bit système U100.
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	Correction


1. GRAFCET complété :
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