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ROLE DE LA MISE EN SITUATION : ROLE DE L’EVALUATION :

Apprentissage
» Intégration

Formative
» Certificative

NOM DE L'ETUDIANT :

MACROCOMPETENCE VISEE

Dans le cadre d’'une entreprise ou d’'un bureau d&tétre capable d’élaborer, de transpos
d’adapter, d’établir les notes de calcul et d'étatinformément au RGIE, aux régles de '
et a la normalisation en vigueur, les plans etsesde commande, de puissance et de
régulation d’installation industrielle multi disdiipaire.
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N° COMPETENCES TACHE
PROGRAMME
D4’ |Pneumatique et hydrauliqug | Automatisation d’un systeme pneumatique de perg
D9’ |Analyse fonctionnelle
- : SUPPORT
D10’ | Outil informatique

Il sera mis a disposition des étudiants un caleer d
charges et toute la documentation nécessaire a
I'élaboration des schémas demandeés.

CONSIGNES

Date de I'étude :

Date de remise du projet :

Appliquer une procédure réfléchie pour établir de
facon logique les différents plans et vérifiantlieas
entre les plans.

Travailler avec soin, précision et rigueur.




62 10C Tache : Automatisation d’'un systeme pneumatique de
percage.
Réf.: DES - SIC 62-3-16 I

E.A.C.: D4’ [D6+D7+D8] Pneumatique et hydraulique.

Criteres | Indicateurs | Résultats

Production Etablissement de schéma de commande + séquenceur
Etablissement de schéma de puissance

Etablissement de schéma d’alimentation

Plan de positionnement de la détection et nomenelat

Pertinence Interprétation de la symbolisation
Respect de la symbolisation
Cohérence Transposition de la symbolisation

E.A.C.: D9 [D23] Analyse fonctionnelle.
Criteres | Indicateurs | Résultats
Profondeur Etablir toute documentation a I'apjamalyse fonctionnelle
Cohérence Etablir les liens entre les plans etrsaké

E.A.C.: D10’ [ ?] Outil informatique.
Criteres | Indicateurs | Résultats
Profondeur Plan complet avec cartouche et nolaeme
Précision Plan clair et propre
Exactitude des tracés
Autonomie Capacité d’exploiter un logiciel de dassi
Production Création de gabarit, plans et dessimsdidciplinaires




Collége Saint-Guibert
5030 Gembloux
DESSIN

BUT : Etude d'une unité de percage automatique. 62 I SIC

CAHIER DES CHARGES.

Localisation :

Dans une entreprise, de lourdes piéces doivenpétoges de nombreux trous. Afin
d’éviter des manipulations difficiles a I'opératelar foreuse a été complétée par un
systeme automatique de déplacement de la pied& Ha compte, il suffit de déposer la
piéce sur un support a I'aide d’'un palan, ensaitm&chine réalise I'opération de serrage,
de mise en mouvement et de percage de fagcon auésonom

Exigences du client :

Vous étes chargé de réaliser 'automatisation dtesye suivant :

Chapitre n°3 Projets de Dessin — Etude d’une unité de peraatmgmatique
Projet n°62 — Situation d’intégration certificagil6
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Les piéces sont déposées sur un support. Uneafpigde en place, I'opérateur appuie sur
un BP pour lancer le cycle. Le vérin étau et lenvérouvement se mettent alors
simultanément en mouvement. Une fois la machoireilmde I'étau en contact avec la
piece, le vérin étau doit étre stopper net. lidpac un positionnement a réaliser. Le vérin
mouvement une fois en position pour le premiergreaent, il y a alors arrét net du
systeme. En fonction du diamétre du trou a foeerptation de I'outil sera différente. Ce
choix sera réalisé par I'opérateur via un distéowta levier. L'outil se met en rotation
grace a un moteur pneumatique. A la fin d'une tentipatil descend réaliser son trou. La
descente lente est assurée par un vérin doubte @ffe fois en fin de course, le vérin
remonte, I'outil est arrété et les vérins mouvengmtau rentrent a leur tour. Nous
n'étudierons que le percement d’un seul trou dabhgxercice.

Caractéristiques techniques:

L’installation comprend :

0 Un vérin double effet pour I'étau. Commandé padistributeur 4/2 et deux bloqueurs.
Ses mouvements seront lents

o Un vérin déplacement de type double effet avec tigseur fixe. Commandé par un
distributeur 4/3. Les mouvements seront lents

o Un moteur pneumatique 1 sens de rotation, cylinfixée La commande se fera soit par
une alimentation direct (grande vitesse) soit p&r alimentation via un réducteur de débit
(petite vitesse). Le distributeur sera du typeadd&c centre bouchonné et centrage
pneumatique.

o Le vérin de la foreuse sera du type double effies sanortisseur. Le distributeur de
puissance sera du type 4/2 a double commande ptigumdirect.

0 La détection du vérin foreuse se fera avec desldisturs a commande magnétique.

o La détection de positionnement du vérin mouvemeriésa via un détecteur & commande
par galet escamotable pouvant étre déplacé faailesoe un rail de guidage.

Vous avez la responsabilité de placer tous lectiies afin de permettre un fonctionnement
correct et en toute sécurité du systeme ci-dessus étes libre de sélectionner les techniques de
commande et de rappel non définies. J'attire toigefotre attention sur I'aspect de compatibilité
entre les moyens de détection.

Structure du dossier:

L’ensemble du dossier sera présenté dans unedaadreau comportant une page d’entéte, une table de
matieres, le cahier des charges et un intercglaine chaque partie.

Tu es invité a placer ces intercalaires dans degs$achemises pour marquer les parties dans le. fefelrci
de ne pas mettre vos plans dans des fardes chemises

Vous devez fournir :

> Le plan de positionnement des détecteurs

» Une note technigue sur chaque détecteur utiligér@e dans le systéme, son type, sa
description compléete)

Les grafcets de niveau 1 et de niveau 2

Le plan du séquenceur

Le plan de commande pneumatique

Le plan de puissance pneumatique
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