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Systéme didactisé d’une barriére de parking|
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Barriére Baissée ou Levée

ts

ANALYSE FONCTIONNELLE / 8p
s
ETUDE FONCTIONNELLE )=< / 3p Y

Alimentation électrique
Q
Consigne %'
Configuration
l “\‘o

Commander la
barriére

— — Barriére Levée ou Baissée

Barriére du parking de stationnement

Tache2

IDENTIFICATION DES SOLUTIONS CONSTRUCTIVES )=< / 5Dts )
Capteurs B1, B2, S1 et 52 Module logique Programmable Liaison directe g
Grandeurs :§
physiques CHAINE \/ D’INFORMATION w Messages g
4
. ——)Acquerlr—) Traiter —>» Communiquer ——é>
Consignes -
j <= Ordres
Energie . 5 .
—=>» Alimenter Dlstrlbuer—) Convertlr — Transmettre —
/\ CHAINE ’ENERGIE 1
Réseau électrique Re|a.5 KA4 et KAS Moteur asynchrone Réducteur mécanique
*Variateur de vitesse trlphase
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Barriére Levée ou Baissée
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Tache 2

COMMANDE PAR MICROCONTROLEUR

s )
>=< / 12p D

0.5pt / Champ

c Isolation Filtrage Mise en
apteur B1 |— . N N 3
1 “|galvanique| I 1 forme { |Entrée uC
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Masse du 24 V Masse du 5V
Instruction Commentaire
BSF STATUS, RPO Passage au Bank 1
MOVLW OxEO . . .
MOVWE INTCON Valide I’interruption du Timer TMRO
MOVLW OxFF )
MOVWE TRISA PORTA en entrée
CLRF TRISB PORTB en sortie
CLRF TRISC PORTC en sortie
BCF STATUS, RPO Passage au Bank 0
CLRF PORTB Mettre a zéro tout les bits du port B

SEV 3

ETUDE DE LA CHAINE D'ENERGIE

/ 28p"

i

Tache 1

ALIMENTATION MODULAIRE

>=< | 7p'

\
M

oA WN =

Disjoncteur

Entrée : alternative 230 V, Sortie : continue 24V.
Pour la sécurité des utilisateurs d’une part et pour la gestion du matériel de commande
Contres les courts-circuits, contre les surcharges a froid, contre les sous-tensions.| 1pt+0,5pt+05pt |
Protection contre les courts-circuits

Tache 2

VARIATION DE VITESSE D’UN MOTEUR ASYNCHRONE

>=< /8 p's

~
M

triphasé

L

1 Réseau mono ou

PONT FILTRAGE PONT
REDRESSEUR ONDULEUR
| 0,75 pt | 0,5pt

| 0,75 pt |
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La tension monophasée ou triphasée du réseau est convertie en une tension continue par ’intermédiaire du
pont redresseur et des condensateurs de filtrage. Cette tension continue est découpée par un pont onduleur
pour donner une succession d’impulsions de largeur (M.L.I) modulation de largeur d’impulsions.

2. Agir soit sur la fréquence soit sur le nombre de paires de péles ou le glissement. [0,75pt+ 0,75 pt + 0,5pt]
3. Sur la fréquence
4. Inverser deux phases

\
Tache 3 MOTEUR ASYNCHRONE TRIPHASE ET VARIATEUR DE VITESSE >=< /9p®

1. Py,=25W, tension triphasé 200V courant=0,23A, le couple de démarrage=240 mN.m, couple nominal=190mN.m

Vitesse nominale=1300tr/min.

g= (1500-1300)/1500=13,3%
2.

a) Ppax=0.2kw
b) Uyar entrée=230V
c) Le choix est convenable car P;>25w

Tache4 =< REGLAGE DE LA FREQUENCE DU VARIATEUR >=< / 4p* )

Nms=Nm/(1-g)=2,52tr/s 15pt
F=Nms.p Eolpt
F=2,52.2=5,04 Hz 1o
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SEV 2

ETUDE DE LA TRANSMISSION D’ENERGIE

/ 16p®™ |

Tachel

CHAINE CINEMATIQUE

H e
4

1- Compléter le tableau suivant :

Repére Nom Fonction

86 Clavette

Arrét en rotation de 33/51

93 Joint a levres

Etanchéité dynamique

119 | Anneau élastique

Arrét en translation de la bague extérieure du roulement 61 (obstacle)

2- Schéma cinématique :

Tache 2

'

ETUDE DE REDUCTEUR ROUE ET VIS SANS FIN

D

1- Calculer le rapport de
2- Déterminer la vitesse

3- Déterminer le temps

réduction r: r=2Z,/Zou = 1/30

angulaire a, a la sortie du réducteur : r= @; /®n,  ®s =®m.r = TN,4..r/30= 1.150/900 = 0,52 rad/s

de montée de la barriére : T= o/w, =1/2/0,52 =3s

Tache3

DEFINITION DE LA ROUE

HCw

N.B:

NE PAS TENIR COMPTE C

DE TYPE DES HACHURES




