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COURS ELECTRICITE AUTOMATE PROGRAMMABLE Corri g =

EXERCICEN° 1 :

LA TETE D'USHRIYANE ]

De 51452, le charlot descend en
Grande Vitesse (GV).

SIA

De $2 a $3, e chariot descend en

Petite Vitesse (PV)

De S3 4 S1, le chariot remonte en
Grande vitesse (GV).
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Marche

Perceuse en position niveau haut et action sur départ cycle (marche), la perceuse

effectuera le cycle décrit a ces cotés gauche ou droit avec la rotation de la broche.

Travail demandé :

1- Affecter les adresses des entrées /sorties dans le tableau ci-dessous :

2

Etablir le grafcet du point de vue partie commande (grafcet niveau 2)

3

Etablir le grafcet du point de vue API

"
1

Réaliser le cGblage des entrées et sorties sur AP

N
1

Réaliser le programme en Ladder (mode monostable)

6

Réaliser le programme en Ladder (mode bistable)

Corrigé



1- Affecter les adresses des entrées /sorties dans le tableau ci-dessous :

Entrées Sorties
Départ cycle - 4 Descente de la broche GV Q

1
Perceuse en position haut T, Montée de la broche GV Qs
Début percage .13 Descente de la broche PV Q3
Fin pergcage T y Rotation de la broche Q y
Relais thermique GV Is
Relais thermique PV Tc¢
Relais thermique rotation T
broche +

R

Circuit de puissance
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4- Réaliser le cGblage des entrées et sorties sur API
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2- Etablir le grafcet du point de vue partie commande (grafcet niveau 2)
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3- Etablir le grafcet du point de vue API
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5- Réaliser le programme en Ladder (mode monostable)
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INIT (NO) affécté
a une entrée API
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6- Réaliser le programme en Ladder (mode bistable) ( set ) (KZHJC)
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